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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Be-
kdmpfen bodennaher und/oder bodengebundener Zie-
le, wie Panzer oder dergleichen, mittels eines einen
Suchkopf, eine Wirkladung und mindestens ein Trieb-
werk aufweisenden Flugkérpers, bei dem der Flugkér-
per nach einer im wesentlichen vertikalen Startphase in
eine im wesentlichen horizontale Marsch- und Such-
phase umgelenkt wird, in welcher der Flugkérper mittels
des Suchkopfs das vor ihm liegende Geldnde abtastet,
woraufhin sich schlieBlich nach Aufschalten des Such-
kopfes auf ein erkanntes Ziel eine im wesentlichen nach
abwarts gerichtete Anflugphase anschlieBt, wobei ein
externes Aufklarungssystem in einem geeigneten Luft-
und/oder Raumfahrzeug, wie einem Hubschrauber, ei-
ner Drohne oder einem Satelliten, Informationen zur
Lenkung des Flugkérpers aufnimmt.

[0002] InderDE 19626 975 C1 istein Flugkérper be-
schrieben, der hinsichtlich seines Aufbaus zur Steige-
rung der Trefferwahrscheinlichkeit auf kostenglinstige
Weise kaum noch verbesserbar ist. Jedoch fordern ins-
besondere neue Panzerschutzsysteme, wie sogenann-
te aktive Schutzsysteme, weitere Verbesserungen.
[0003] Soist, beispielsweise, in der DE 42 17 185 C1
bereits vorgeschlagen worden, daB ein Flugkérper auf-
teilbar ist, so daB ein von einem Kérperteil mit dem Ge-
fechtskopf abtrennbarer Tduschkérper von Sensoren
eines Panzerfahrzeugs anstelle des den Gefechtskopf
enthaltenden Kérperteils erfaBt und bekdmpft wird.
[0004] Als autonomer Flugkérper ist ferner in der DE
42 23 531 C2 ein Flugkérper offenbart, der ein Trag-
heitsreferenzsystem zur Verringerung von Initialisie-
rungsfehlern umfaft.

[0005] Anstelle von autonomen Flugkérpern, insbe-
sondere mit Suchképfen und/oder Tragheitsreferenzsy-
stemen, sind auch Flugkérper bekannt, die génzlich
Uber eine externe Einrichtung auf ein Ziel hin gelenkt
werden. So offenbart, beispielsweise, die DE 44 16 885
A1 ein Verfahren zur Lenkung eines Flugkérpers mit
mindestens einer Strahlungsquelle, die von zwei in ei-
ner AbschuBrampe zueinander versetzt angeordneten
Sensoren geortet werden kann. Aus den Ortungssigna-
len werden dabei an eine Lenkeinrichtung des Flugkér-
pers Ubertragene Lenkkommandos abgeleitet, die den
Flugkérper in der Visierlinie zumindest eines ein Ziel er-
fassenden Sensors halten. Solch eine Steuerung eines
Flugkdrpers ist bereits bei LOS-Verfahren, also im Falle
eines DirektschuBverfahrens, kompliziert, wenn zwi-
schen der AbschuBrampe und dem Ziel eine Stérung
auftritt. Ganzlich versagt das bekannte Verfahren je-
doch, wenn das Ziel nicht in einer Sichtverbindung zu
der AbschuBrampe steht, wie im Falle von NLOS-Ver-
fahren.

[0006] AusderGB-A-2 148 465 ist ein gattungsgema-
Bes Verfahren bekannt, bei dem die Flugkérpertrajek-
torie in Abhdngigkeit von von dem Aufkldrungssystem
empfangenen Zielinformationen uber Justierung einer
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Starteinrichtung einstellbar ist und vom Aufklarungssy-
stem aufgenommene Fotos noch vor dem Start in einen
Speicher des Flugkérpers eingegeben werden.

[0007] Aus der EP 0 797 068 A2, der US 5,458,041
sowie der DE 37 15 909 C1 sind Verfahren zum Lenken
von Flugkérpern bekannt, die von Flugzeugen aus ge-
startet werden.

[0008] Die DE 31 45 374 A1 sowie die DE 33 03 763
A1 beschreiben Verfahren zur Bekdmpfung von Boden-
zielen mittels Flugkérpern, wobei diese Flugkérper je-
doch nicht aufgrund von Informationen, die Uber ein ex-
ternes Aufklarungssystem erhalten werden kénnen, ge-
lenkt werden kénnen.

[0009] Aufgabe der Erfindung ist es daher, das gat-
tungsgemaéne Verfahren derart weiterzuentwickeln, da3
die Nachteile des Stands der Technik lberwunden wer-
den, das heiBt insbesondere eine genauere Zielauf-
schaltung und héhere Treffgenauigkeit erreicht wird.
[0010] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB da-
durch gelést, daB die von dem Aufklarungssystem auf-
genommenen Information zur Lenkung des Flugkérpers
zu dem Flugkérper Ubertragen werden, und wéhrend
der Suchphase der Suchwinkel des Suchkopfs des
Flugkérpers laufend in Abhéngigkeit von dem Flugkér-
per durch das Aufklarungssystem ubermittelten Zielda-
ten im Hinblick auf das Erkennen des Ziels optimiert
wird.

[0011] Dabei kann nach der Erfindung vorgesehen
sein, dafB das Aufklarungssystem statisch oder fliegend
das mégliche Zielgebiet wéhrend einer Mission abtastet
ein externes Aufklarungssystem Informationen zur
Steuerung des Flugkérpers aufnimmt und ubertragt.
[0012] Erfindungsgemal wird auch vorgeschlagen,
dafB der Flugkérper nach Erkennen eines zu bekdmp-
fenden Zieles durch das Aufklarungssystem, insbeson-
dere hinsichtlich Zielart, Zielort und/oder Zielbewegung,
unter Steuerung von durch das Aufklarungssystem an
eine Starteinrichtung fir den Flugkdrper tibermittelte Si-
gnale so gestartet wird, daB seine quasi-ballistische
Flugbahn im wesentlichen zum durch das Aufklarungs-
system aufgefaBten Ziel fihrt.

[0013] Nach der Erfindung ist weiterhin bevorzugt,
daB nach Erkennen des Ziels und Aufschalten des
Suchkopfes des Flugkérpers auf dieses in der Zielan-
flugsphase der Suchwinkel des Suchkopfes des Flug-
korpers weitestgehend unter entsprechender Auflo-
sungserhdéhung verkleinert und auf das Erkennen von
dem Flugkérper durch das Aufklarungssystem ubermit-
telten Details des zu bekdmpfenden Ziels, wie Motorbe-
reich eines Panzers oder dergleichen, minimiert wird.
[0014] Ferner kann erfindungsgemaf3 vorgesehen
sein, daf3 das Aufklarungssystem aufgenommene Infor-
mationen an eine Ubertragungsstation weiterleitet, und
tiber die Ubertragungsstation der Flugkérper zum Ziel
gelenkt wird.

[0015] SchlieBlich wird nach der Erfindung dabei
auch vorgeschlagen, daf der Flugkérper Informationen
an die Ubertragungsstation liefert, die zusammen mit
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den von dem Aufkl&rungssystem ubermittelten Informa-
tionen zur Lenkung des Flugkérpers in der Ubertra-
gungsstation bearbeitet werden.

[0016] Der Erfindung liegt somit die Uberraschende
Erkenntnis zugrunde, daB herkdmmlicherweise mittels
eines Suchkopfs autonom arbeitende Flugkérper zu-
sétzlich uber ein Aufklarungssystem ferngesteuert wer-
den und dem Flugkérper permanent Informationen von
dem externen Aufklarungssystem Ubermittelt werden
kénnen, um die Zielrichtung des Flugkérpers wéhrend
der Suchphase stdndig zu optimieren, so daBB es im
Prinzip zur Kombination zweier herkémmlicher Such-
verfahren kommt, was die Fehlerausschaltung erheb-
lich erhéht und die Treffergenauigkeit im Vergleich zum
Stand der Technik bei weitem Ubertrifit. Uber die erfin-
dungsgemaéaBe Datenverbindung zwischen dem Flug-
kérper und dem Aufklarungssystem, sei es direkt oder
indirekt tiber eine Uberiragungsstation, kénnen somit
dem Flugkdrper noch wahrend seines Fluges akiuelle
Zieldaten zur Erhéhung der Bekdmpfungseffekiivitat
Ubermittelt werden.

[0017] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung
ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung, in
der ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung anhand einer
schematischen Zeichnung im einzelnen erldutert ist.
Dabei zeigt die aus einer einzigen Figur bestehende
Zeichnung ein Kampfszenario in perspektivischer An-
sicht.

[0018] In der Figur ist ein Kampfszenario dargestellt,
bei dem ein Panzer 1 von einem Flugkérper 2 anzugrei-
fen ist. Zu diesem Zweck uberfliegt ein Hubschrauber 3
das mégliche Zielgebiet und tastet selbiges innerhalb
eines Sichtkegels | ab. Sobald von dem Hubschrauber
3 der Panzer 1 als Ziel, sowohl hinsichtlich Zielart, Ziel-
ort und Zielbewegung, erkannt worden ist, werden Si-
gnale von dem Hubschrauber 3 zu einer nicht gezeigten
Starteinrichtung des Flugkdrpers 2 am Startpunkt A
Ubersendet. Diese Signale kénnen dabei von dem Hub-
schrauber 3 zu einer Ubertragungsstation 4 und dann
zur Starteinrichtung tUbermittelt werden und enthalten
Informationen, die es erméglichen, daB der Flugkérper
2 vom Startpunkt A auf eine quasi-ballistische Flugbahn
a gebracht wird, die im wesentlichen zum durch den
Hubschrauber 3 erfaBBten Panzer 1 fiihrt.

[0019] Wahrend der Suchphase fliegt der Flugkérper
2 im wesentlichen horizontal und mit Uberschall. Dabei
wird der Suchwinkel des Suchkopfs, also der Sichtkegel
b des Lenkflugkérpers 2, wahrend der Suchphase lau-
fend in Abhéngigkeit von dem Flugkérper 2 durch den
Hubschrauber 3 Ubermittelten Zieldaten im Hinblick auf
das Erkennen des Panzers 1 optimiert. In der Figur ist
beispielhaft die Bahn ¢ des Mittelpunkis des Lichtkegels
b des Flugkérpers 2 dargestellt, wie sie sich durch die
Fernsteuerung mittels der von dem Hubschrauber 3 er-
faBten, bearbeiteten und tibermittelten Daten ergibt.
[0020] Nachdem der Suchkopfdes Flugkérpers 2 den
Panzer 1 erkannt hat und der Flugkérper 2 auf den Pan-
zer 1 aufgeschaltet hat, also in der Zielanflugphase, wird
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der Winkel des Lichtkegels b des Lenkflugkérpers 2
stédndig verkleinert, in Abhéngigkeit von Details des zu
bekdmpfenden Panzers 1, die der Hubschrauber 3 er-
faBt hat, um die Auflésung innerhalb des Sichtkegels b
des Flugkérpers 2 zu erhéhen, was gleichzeitig die Ziel-
genauigkeit steigert So ist es, beispielsweise, mdglich,
genau auf den Motorbereich des Panzers 1 zu zielen,
so daB sich die Wirkladung des Flugkérpers 1 im Mo-
torbereich entfaltet, wie in der Figur symbolisiert.
[0021] Die in der vorstehenden Beschreibung, in der
Zeichnung sowie in den Anspriichen offenbarten Merk-
male der Erfindung kénnen sowohl einzeln als auch in
jeder beliebigen Kombination fiir die Verwirklichung der
Erfindung in ihren verschiedenen Ausflihrungsformen
wesentlich sein.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Bekdmpfen bodennaher und/oder
bodengebundener Ziele, wie Panzer oder derglei-
chen, mittels eines einen Suchkopf, eine Wirkla-
dung und mindestens ein Triebwerk aufweisenden
Flugkdérpers, bei dem der Flugkdrper nach einerim
wesentlichen vertikalen Startphase in eine im we-
sentlichen horizontale Marsch- und Suchphase um-
gelenkt wird, in welcher der Flugkdrper mittels des
Suchkopfs das vor ihm liegende Gelédnde abtastet,
woraufhin sich schlieBlich nach Aufschalten des
Suchkopfes auf ein erkanntes Ziel eine im wesent-
lichen nach abwaéris gerichtete Anflugphase an-
schlieBt, wobei ein externes Aufklarungssystem in
einem geeigneten Luft- und/oder Raumfahrzeug,
wie einem Hubschrauber, einer Drohne oder einem
Satelliten, Informationen zur Lenkung des Flugkér-
pers aufnimmt, dadurch gekennzeichnet, daB
die von dem Aufklarungssystem aufgenommenen
Information zur Lenkung des Flugkérpers zu dem
Flugkérper Gbertragen werden, und
wéhrend der Suchphase der Suchwinkel des Such-
kopfs des Flugkérpers laufend in Abhangigkeit von
dem Flugkérper durch das Aufklarungssystem
Ubermittelten Zieldaten im Hinblick auf das Erken-
nen des Ziels optimiert wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB
das Aufkldrungssystem statisch oder fliegend das
mégliche Zielgebiet wahrend einer Mission abta-
stet.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, daBB
der Flugkérper nach Erkennen eines zu bekdmp-
fenden Zieles durch das Aufklarungssystem, insbe-
sondere hinsichtlich Zielart, Zielort und/oder Zielbe-
wegung, unter Steuerung von durch das Aufkla-
rungssystem an eine Starteinrichtung flir den Flug-
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kérper Ubermittelte Signale so gestartet wird, daf3.
seine quasi-ballistische Flugbahn im wesentlichen
zumdurch das Aufklarungssystem aufgefaBten Ziel
fahrt.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspru-
che, dadurch gekennzeichnet, daB

nach Erkennen des Ziels und Aufschalten des
Suchkopfes des Flugkérpers auf dieses in der Ziel-
anflugsphase der Suchwinkel des Suchkopfes des
Flugkérpers weitestgehend unter entsprechender
Aufldsungserhdhungverkleinert und auf das Erken-
nen von dem Flugkérper durch das Aufkldrungssy-
stem uUbermittelten Details des zu bekdmpfenden
Ziels, wie Motorbereich eines Panzers oder derglei-
chen, minimiert wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspru-
che, dadurch gekennzeichnet, daB

das Aufklarungssystem aufgenommene Informatio-
nen an eine Ubertragungsstation weiterleitet, und
tiber die Ubertragungsstation der Flugkérper zum
Ziel gelenkt wird.

Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, daB

der Flugkdrper Informationen an die Ubertragungs-
station liefert, die zusammen mit den von dem Auf-
klarungssystem Ubermittelten [nformationen zur
Lenkung des Flugkérpers in der Ubertragungssta-
tion bearbeitet werden.

Claims

1.

A method of combating ground-based or near-
ground targets such as armoured vehicles or the
like, by means of a missile containing a homing
head, an active charge and at least one engine,
wherein the missile, after a substantially vertical
starting phase, is deflected into a substantially hor-
izontal cruising and homing phase in which the mis-
sile, viathe homing head, scans the ground in front,
followed finally by a substantially downward direct-
ed approach phase after the homing head has rec-
ognised and locked on to a target, wherein an ex-
ternal reconnaissance system in a suitable air and/
or space vehicle such as a helicopter, drone or sat-
ellite receives information for guiding the missile,
characterised in that the information for guiding
the missile received by the reconnaissance system
is transmitted to the missile, and during the homing
phase the angle of the missile homing head is con-
tinuously improved for recognising the target in de-
pendence on data transmitted by the reconnais-
sance system to the missile.

A method according to claim 1, characterised in
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that the reconnaissance system, either static or fly-
ing, scans the possible target area during a mission.

A method according to claim 1 or 2, characterised
in that after a target for combating has been recog-
nised by the reconnaissance system, particularly as
regards nature, position and/or movement of the
target, the missile is started under control of signals
transmitted by the reconnaissance system to a mis-
sile-starting device so that the quasi-ballistic flight
path of the missile leads substantially to the target
picked up by the reconnaissance system.

A method according to any of the preceding claims,
characterised in that after the target has been rec-
ognised and the homing head of the missile has
locked on to it in the target approach phase, the
homing angle of the missile head is substantially re-
duced with corresponding increase of resolution
and restricted to recognising details of the target
communicated to the missile by the reconnaissance
system, such as the engine area of an armoured
vehicle or the like.

A method according to any of the preceding claims,
characterised in that the reconnaissance system
transmits received information to a transmission
station, via which the missile is guided towards the
target.

A method according to claim 5, characterised in
that the missile supplies information to the trans-
mission station for processing therein together with
the information transmitted by the reconnaissance
system for guiding the missile.

Revendications

Procédé pour combatire des cibles proches du sol
ou liées au sol, telles que des chars d'assaut ou
analogues, a l'aide d'un mobile aérien présentant
une téte chercheuse, une charge active et au moins
un propulseur, dans lequel le propulseur est dévié
d'une phase de départ sensiblement verticale, en
une phase de fonctionnement et de recherche sen-
siblement horizontale, dans lequel le mobile aérien
balaye le paysage situé devant lui a l'aide de la téte
chercheuse, suite a quoi, l'intrusion de la téte cher-
cheuse sur une cible reconnue estfinalement suivie
d'une phase d'approche sensiblement dirigée vers
le bas, un systéme de reconnaissance externe dans
unvéhicule aérien et/ou spatial adapté, telqu'un hé-
licoptére, un bourdon ou un satellite relevant des
informations pour le guidage du mobile aérien, ca-
ractérisé en ce que les informations relevées par
le systéme de reconnaissance pour le guidage du
mobile aérien sont transmises au mobile aérien et



7 EP 1 090 263 B1

pendant la phase de recherche, I'angle de recher-
che de la téte chercheuse du mobile aérien est
constamment optimisé en fonction des données
concernant |a cible, transmises par le systéme de
reconnaissance, en conséquence de la détection 5
de la cible.

Procédé selon la revendication 1, caractérisé en

ce que, au cours d'une mission, le systéme de re-
connaissance balaye la zone cible envisageable de 10
maniére statique ou volante.

Procédé selon l'une quelconque des revendications

1 ou 2, caractérisé en ce qu'aprés la détection par

le systéme de reconnaissance d'une cible qui doit 15
&tre combattue, particuliérement au niveau du type,

du lieu et/ou du déplacement de ladite cible, sous

la commande de signaux transmis par le systéme

de reconnaissance a un dispositif de lancement du
mobile aérien, le mobile aérien est lancé de manie- 20
re & ce que sa trajectoire de vol quasi-balistique
conduise sensiblement vers la cible enregistrée par

le systéme de reconnaissance.

Procédé selon l'une quelconque des revendications 25
précédentes, caractérisé en ce que, aprés la dé-
tection de la cible et l'intrusion de la téte chercheuse
du mobile aérien sur cette derniére, dans la phase
d'approche de la cible, I'angle de recherche de la
téte chercheuse du mobile aérien est rapetissé au 30
possible, sous augmentation conséquente de la ré-
solution et aprés la détection du détail de la cible a
combattre transmis par le systéme de reconnais-
sance, par exemple la zone moteur d'un char d'as-
saut ou analogue, il est minimisé. 35

Procédé selon l'une quelconque des revendications
précédentes, caractérise en ce que le systéme de
reconnaissance transmet les informations re-
cueillies & un poste de transmission et en ce que 40
le mobile aérien est dirigé vers la cible, par l'inter-
médiaire du poste.de transmission.

Procédé selon la revendication 5, caractérisé en
ce que le mobile aérien fournit au poste de trans- 45
mission des informations qui, parallélement aux in-
formations transmises par le systéme de reconnais-
sance, sont traitées dans le poste de transmission,

pour le guidage du mobile aérien.
50
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