(19) OFICIUL DE STAT
PENTRU INVENTII S| MARCI
Bucuresti

ROMANIA

«n RO 132502 B1

(51) Int.Cl.
F41G 7/30 2,
F42B 10/66 “*°°";
F42B 10/50 %07

(12) BREVET DE INVENTIE

(21)  Nr.cerere: Q 2017 00846

(22) Data de depozit: 05/04/2016

(45)  Data publicarii mentiunii acordarii brevetului: 30/10/2023 BOPI nr. 10/2023

(30) Prioritate:
20/04/2015 FR 1553490

(41) Data publicarii cererii:
27/04/2018 BOPI nr. 4/2018
(86) Cerere internationala PCT:
Nr. EP 2016/057400 05/04/2016

(87) Publicare internationala:
Nr. WO 2016/169760 27/10/2016

(73) Titular:
+ ROXEL FRANCE, AVENUE GAY LUSSAC,
ST MEDARD EN JALLES, FR

(72) Inventatori:
* PFIFFER ANDRE, 49C RUE CLAUDE
DEBUSSY, SAINT MEDARD EN JALLES,
FR

(74) Mandatar:
ROMINVENT S.A,,
STR. ERMIL PANGRATTI NR.35,
SECTOR 1, 011882, BUCURESTI, B

(56) Documente din stadiul tehnicii:
EP 1783451 A2; WO 02/061363 A2;
WO 89/07744 A1; EP 0887613 B;
DE 2543606 A1

s99 PROCEDEU DE CORECTARE A TRAIECTORIEI

UNUI PROIECTIL

Examinator. ing. OANCEA NECULAI-DORIN

Orice persoand are dreptul sd formuleze in scris §i motivat, la
OSIM, o cerere de revocare a brevetului de inventie, in termen
de 6 luni de la publicarea mentiunii hotardrii de acordare a
acesteia

RO 132502 B1



11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

47

RO 132502 B1

Prezenta inventie se situeaza in domeniul proiectilelor autopropulsate de artilerie si
se refera la un dispozitiv de corectare a traiectoriei unui proiectil. Inventia se refera de
asemenea la un procedeu de corectare a traiectoriei unui proiectil.

Este cunoscuta cererea europeana de brevet EP 1783451 A2 care se refera la un
proiectil de artilerie stabilizat printr-o miscare de rotatie, care dispune, in ogiva, de un dispo-
zitivde franare, care reduce abaterea longitudinala a traiectoriei proiectilului, iar pe circumfe-
renta proiectilului, de un numar de elemente care pot genera impulsuri, care, actionate
judicios, pot reduce abaterea transversala a punctului de impact real al proiectilului in zona
tinta fata de punctul vizat inifial prin ochire.

Cererea internationala de brevet WO 02/061363 A2 dezvaluie un sistem de coreciie,
pe doua axe, a traiectoriei unui proiectil, imbunatatirea traiectoriei proiectilului de artilerie,
stabilizat prin rotatie dupa lansare, realizdndu-se prin urmarirea sa cu ajutorul unui sistem
de detectie, care cuprinde: un sistem de reglare a distantei, situat in interiorul proiectilului de
artilerie stabilizat prin rotatie, un sistem de reglare a devierii, situat tot in priectilul de artilerie
si un modul de comanda, dispus in proiectilul de artilerie, dar cuplat operational la sistemul
de reglare a distantei si la sistemul de reglare a devierii.

In prezenta cerere, inventia este descrisa cu un proiectil autopropulsat sol-sol, adica
un proiectil autopropulsat lansat de la sol si a carui pozitie de impact se gaseste la sol, dar
aceasta poate fi aplicata in acelasi mod unui proiectil autopropulsat aer-sol, lansat dintr-o
aeronava sau un proiectil autopropulsat mare-sol, mare-mare sau sol-mare, lansat de pe o
nava sau catre o nava. Mai general, inventia se aplica oricarui proiectil care nu este ghidat.

Un proiectil autopropulsat de artilerie este propulsat prin intermediul unui propulsor.
Tn ultimii ani, evolutiile aduse propulsoarelor de proiectile autopropulsate au permis cresterea
considerabila a razei lor de actiune. Intr-adevar, datoritd unei noi motorizari, adica, printr-un
aport suplimentar de energie la nivelul motoarelor, raza de actiune a unui proiectil
autopropulsat a putut fi multiplicata cu doi, trecand de la aproximativ 20 km la 40 km. Un
proiectil autopropulsat fiind un proiectil care nu este ghidat, exista dispersii laimpact. Cu alte
cuvinte, la lansarea proiectilului autopropulsat este prevazuta o traiectorie nominala (si deci
doritd). Dar in practica, traiectoria reala a proiectilului autopropulsat difera de traiectoria
nominala. Acest lucru are ca rezultat o dispersie la impact, adica impactul proiectilului auto-
propulsat nu este impactul dorit initial. Proiectilul autopropulsat avand un cap exploziv, o
dispersie la impact poate provoca numeroase pagube colaterale. lar aceasta dispersie la
impact este si mai importanta decat raza de actiune a proiectilului autopropulsat.

Pentru a imbunatati performanta proiectilelor autopropulsate de artilerie, trebuie deci
atat o crestere a razei lor de actiune datoritda ameliorarii performantei propulsoarelor cat si
de asemenea o minimizare a dispersiei la impact.

Exista mai multe posibilititi de minimizare a dispersiei. In primul rand, este posibild
transformarea proiectilului autopropulsat (proiectil care nu este ghidat) intr-o racheta
(proiectil ghidat). Aceast& transformare este complexa si costisitoare. Intr-adevar, aceasta
necesita integrarea unui sistem de identificare continua a pozitiei proiectilului si a unui sistem
de pilotare continua pe intreaga traiectorie. Exista, de asemenea, dispozitive de corectare
cu sistem de geolocalizare prin satelit (cunoscut sub abrevierea de GPS de la acronimul sau
anglo-saxon Global Positioning System). Acest tip de dispozitiv, pe l1anga faptul ca este
destul de costisitor, este limitat pentru utilizatorul sau, deoarece il obliga pe acesta din urma
sa obtina drepturi necesare pentru utilizarea retfelei satelitare in cauza. De altfel, corecitiile
traiectoriei sunt efectuate la nivelul unor propulsoare laterale. Propulsoarele sunt cu sigu-
ranta foarte eficiente pentru efectuarea corecfiilor laterale ale traiectoriei, dar ele nu sunt
foarte eficiente pentru efectuarea unei corectiii longitudinale. Prin urmare, este necesar sa
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se imbarce un numar mare de propulsoare, ceea ce inseamna un gabarit si 0 masa mult mai
mari ale ansamblului avand ca si consecinta o limitare a razei de actiune si de asemenea,
necesitand posibila adaptare a lansatoarelor.

Inventia are ca scop depasirea tuturor sau a unei parti din problemele mentionate mai
sus prin propunerea unui dispozitiv de corectare a traiectoriei prin aplicarea la proiectil pe
de o parte a unei succesiuni de corecfii discrete si pe de alta parte a unei desfasurari a unei
frane aerodinamice pe traiectoria acestuia, dupa constatarea la inceputul traiectoriei a unei
abateri Intre traiectoria nominala si traiectoria reala a proiectilului.

Tn acest scop, inventia are ca obiect un dispozitiv de corectare a unei traiectorii reale
a unui proiectil destinat sa parcurga o traiectorie nominala, caracterizat prin aceea ca acesta
cuprinde:

- un propulsor pozitionat pe proiectil si destinat sa aduca o corectie laterala
traiectoriei reale a proiectilului;

- o frana aerodinamica pozitionata pe proiectil si destinata sa aduca o coreciie axiala
traiectoriei reale a proiectilului;
si prin aceea ca acesta cuprinde:

- un mijloc de corectare a traiectoriei incorporat pe proiectil, capabil sa activeze
propulsorul si frana aerodinamica;

- un mijloc de masurare a traiectoriei reale a proiectilului, destinat sa determine o
abatere intre traiectoria reala si traiectoria nominal3;

- un mijloc de calcul destinat determinarii unei secvente de cel putin o corectie in
functie de abatere;

- un mijloc de transmisie a secventei de la mijlocul de calcul catre mijlocul de
corectare a traiectoriei.

Conform unui mod de realizare, dispozitivul cuprinde un bloc modular, iar blocul
modular poate cuprinde mijlocul de corectare a traiectoriei si propulsorul.

In conformitate cu un alt mod de realizare, proiectilul fiind lansat de la un modul de
lansare, modulul de lansare cuprinde mijlocul de masurare a traiectoriei reale, mijlocul de
calcul si mijlocul de transmisie.

In mod avantajos, proiectilul fiind alcatuit dintr-un cap si un propulsor configurat s&
fie fixat demontabil unul fata de celalalt, blocul modular este pozitionat intre cap si propulsor.

In mod avantajos, frana aerodinamica este pozitionatd pe propulsor.

In mod avantajos, blocul modular cuprinde in plus frana aerodinamica.

In mod avantajos, proiectilul fiind lansat de la un modul de lansare, mijlocul de
corectare cuprinde:

- 0 antena destinata sa permita comunicatia cu modulul de lansare;

- un mijloc de stocare a informatiilor destinat inregistrarii secventei de cel putin o
corectie;

- un mijloc de stocare a energiei electrice destinat alimentarii mijlocului de corectare;

- un cronometru;

- un dispozitiv de determinare a pozitiei in ruliu a proiectilului,

- 0 unitate de activare a propulsorului si a frinei aerodinamice.

Inventia are de asemenea ca obiect un procedeu de corectare a unei traiectorii reale
a unui proiectil destinat sa parcurga o traiectorie nominala, implementand dispozitivul de
corectare, cuprinzand urmatoarele etape succesive:

- masurarea traiectoriei reale a proiectilului prin intermediul mijlocului de masurare
si determinarea abaterii dintre traiectoria reala si traiectoria nominal3;

- determinarea prin intermediul mijlocului de calcul a secventei de cel putin o corectie
in functie de abatere;
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- transmiterea secventei de la mijlocul de calcul catre mijlocul de corectare a
traiectoriei;

- activarea prin intermediul mijlocului de corectare a propulsorului si a franei
aerodinamice conform secventei transmise.

In mod avantajos, traiectoria reald a proiectilului cuprinzand o prima faz& in timpul
careia mijlocul de corectare este capabil sa comunice cu mijlocul de transmitere si 0 a doua
faza in timpul careia mijlocul de corectare este autonom, masurarea traiectoriei reale a
proiectilului, determinare secventei a cel putin unei corectii si transmiterea secventei catre
mijlocul de corectare se fac in timpul primei faze, iar activarea propulsorului si a franei
aerodinamice se fac in a doua faza.

In mod avantajos, corectia adusé& de propulsor este discreta.

In mod avantajos, corectia adusa de frana aerodinamica este discreta.

Inventia va fi mai bine infeleasa si vor aparea alte avantaje la citirea descrierii
detaliate a unui mod de realizare dat cu titlu de exemplu, o descriere ilustrata de desenul
atasat in care:

- fig. 1, reprezinta schematic o condiie in care inventia poate fi implementat3;

- fig. 2, reprezintd schematic un prim mod de realizare a dispozitivului conform
inventiei;

- fig. 3, reprezinta schematic un modul de lansare din care poate fi lansat proiectilul;

- fig. 4 si 5 prezinta schematic un proiectil cuprinzand un dispozitiv de corectare
conform inventiei, conform unui al doilea si unui al treilea mod de realizare;

- fig. 6, reprezinta schematic un mijloc de corectare al dispozitivului de corectare
conform inventiei;

- fig. 7, ilustreaza etape ale procedeului de corectare a unei traiectorii reale a unui
proiectil destinat sa parcurga o traiectorie nominala, conform inventiei;

- fig. 8, este o reprezentare schematica a unei traiectorii nominale si a unei traiectorii
reale a unui proiectil.

Din motive de claritate, aceleasi elemente vor purta aceleasi referinte in figuri diferite.
Pentru o mai buna vizibilitate si pentru o intelegere crescuta, elementele nu sunt intotdeauna
reprezentate la scara.

Fig. 1 reprezintd schematic o conditie in care inventia poate fi implementata. Un
proiectil autopropulsat este propulsat dintr-un lansator 10 care, cel mai adesea, consta
dintr-un tub gol la interior de forma cilindrica. In fig. 1, lansatorul 10 este pozitionat pe umarul
unui om. De asemenea, lansatorul poate fi poziionat pe un camion stabilizat sau nu, sau pe
un afet fix pe o nava. Conditiile in care se face propulsia unui asemenea proiectil sunt o
sursa de dispersie in traiectoria proiectilului. Este usor de inteles ca de la un suport cum ar
fi un om care nu este complet nemiscat sau un vehiculul nestabilizat, va fi dificil sa se obtina
o traiectorie reala care sa fie traiectoria nominala dorita, deoarece diferentele de pozitionare
a proiectilului pot avea loc de la lansare. In plus, in apropierea solului sau a mérii, conditiile
aerologice sunt de asemenea o sursa de dispersie in traiectoria proiectilului. intr-adevar,
traiectoria proiectilului este de asemenea sensibila la variatiile de presiune, temperatura,
turbulente locale, legate Tn special de vant. Aceste conditii externe sunt dificil de stapanit si
genereaza o dispersie la impactul proiectilului. Tn mod similar, in cazul unui proiectil auto-
propulsat aer-sol lansat de exemplu dintr-un elicopter, suflul rotorului elicopterului va
perturba traiectoria proiectilului autopropulsat la inceputul fazei de lansare.

In cele din urmé, caracteristicile propulsorului pot juca de asemenea un rol in
dispersiile la impact.
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Cercul de Eroare Probabila (cunoscut prin prescurtarea sa CEP) permite cuanti-
ficarea contributiei diferitelor surse de dispersie a proiectilului. S-a constatat ca principalele
cauze ale dispersiei, fie aproximativ 80% din CEP, se concentreaza pe prima zecime din
traiectorie. Cu alte cuvinte, marea maijoritate a dispersiilor in traiectoria proiectilului este
generata de lansarea proiectilului si inceputul fazei de tragere. Pentru a corespunde traiec-
toriei nominale dorite, orice traiectorie reala trebuie asadar sa fie potential corectata, radial
si/sau axial.

Fig. 2 reprezinta schematic un prim mod de realizare a unui dispozitiv 11 conform
inventiei. Un proiectil 12 este destinat sa parcurga o traiectorie nominala. Dispozitivul de
corectare 11 a unei traiectorii reale, conform inventiei, cuprinde un propulsor 13 pozitionat
pe proiectilul 12 si destinat sa aduca o corectie laterala traiectoriei reale a proiectilului 12.
Acesta cuprinde o frAna aerodinamica 14 pozitionata pe proiectilul 12 si destinata sa aduca
0 corectie axiala traiectoriei reale a proiectilului. Dispozitivul de corectare 11 cuprinde un
mijloc de corectare a traiectoriei 15 incorporat pe proiectilul 12, capabil sa activeze pro-
pulsorul 13 si frana aerodinamica 14. Mai precis, mijlocul de corectare a traiectoriei 15 este
un mijloc de pilotare a dispozitivelor de corectare a traiectoriei. Mijlocul de corectare 15 este
capabil sa piloteze propulsorul 13 si sa declanseze frana aerodinamica 14. Dispozitivul de
corectare 11 cuprinde un mijloc de masurare 16 a traiectoriei reale a proiectilului 12, destinat
sa determine o abatere intre traiectoria reala si traiectoria nominala. Dispozitivul de corectare
11 cuprinde un mijloc de calcul 17 destinat sa determine o secventa de cel putin o corectie
in functie de abatere. Dispozitivul de corectare 11 cuprinde un mijloc de transmisie 18 al
secventei de la mijlocul de calcul 17 catre mijlocul de corectare a traiectoriei 15.

Dispozitivul de corectare 11 poate cuprinde un bloc modular 19, iar blocul modular
19 poate cuprinde mijlocul de corectare a traiectoriei 15 si propulsorul 13.

Fig. 3 reprezinta schematic un modul de lansare 20 din care poate fi lansat proiectilul
12. Modulul de lansare 20 poate cuprinde mijlocul de masurare 16 a traiectoriei reale,
mijlocul de calcul 17 si mijlocul de transmisie 18.

Fig. 4 si 5 reprezinta schematic proiectilul 12 cuprinzand un dispozitiv de corectare
11 conform inventiei, conform unui al doilea si al treilea mod de realizare. Proiectilul 12 este
alcatuit dintr-un cap 21 si un propulsor 22 configurate sa fie fixate in mod demontabil unul
de celalalt. Conform inventiei, si asa cum este reprezentat in fig.4, blocul modular 19 poate
fi pozitionat intre capul 21 si propulsorul 22. Aceasta configuratie este avantajoasa in
particular. intr-adevar, pe langa faptul ca este compacta, aceasta are avantajul de a fi
compatibila cu materialul existent. Este deci posibil sa se utilizeze un cap 21 si un propulsor
22 preexistente si sa se intercaleze intre capul 21 si propulsorul 22 blocul modular 19.

Asa cum este reprezentat in fig. 5, frana aerodinamica 14 poate fi pozi{ionata pe
propulsorul 14 sau la nivelul capului 21. Frana aerodinamica 14 poate fi pozitionata in orice
pozitie pe propulsorul 14. In particular, aceasta poate fi pozitionata la partea din spate a
propulsorului 14 la nivelul stabilizatorului. Frana aerodinamica 14, odata actionata, creste
rezistenta la Tnaintare a proiectilului 12, ceea ce permite apoi diminuarea distantei parcurse
de proiectilul 12. Dupa cum s-a mentionat deja mai sus, frana aerodinamica 14 va permite
astfel o corectie axiala a traiectoriei reale a proiectilului 12.

In mod alternativ, blocul modular 19 poate cuprinde in plus frana aerodinamica 14.
Cu alte cuvinte, intr-o asemenea configuratie, propulsorul 13 si frana aerodinamica 14 sunt
integrate n blocul modular 19.
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Fig. 6 reprezinta schematic un mijloc de corectare 15 al dispozitivului de corectare
11 conform inventiei. Mijlocul de corectare 15 poate cuprinde o antena 23 destinata sa
permita comunicatia cu modulul de lansare 20, un mijloc de stocare a informatjilor 24
destinat sa inregistreze secventa de cel putin o corectie, un mijloc de stocare a energiei
electrice 25 destinat alimentarii mijlocului de corectare 15, un cronometru 26, un dispozitiv
de determinare a pozitiei in ruliu 27 a proiectilului 12, o unitate de activare 28 a propulsorului
13 si a franei aerodinamice 14. Cronometrul 26 permite masurarea timpului scurs si va
permite mijlocului de corectare 15 sa determine cand sa activeze propulsorul 13 si/sau frana
aerodinamica 14. Dispozitivul de determinare a pozitiei in ruliu 27 va permite mijlocului de
corectare 15 sa determine cu precizie cand sa activeze propulsorul 13. Intr-adevar, deoarece
propulsorul aduce o coreciie laterala, iar proiectilul 12 fiind in rotatie pe el insusi in timpul
traiectoriei sale, este important ca propulsorul 13 sa se declanseze la momentul potrivit cand
proiectilul 12 este n pozitia buna de ruliu. Cu alte cuvinte, mijlocul de corectare 15, din
secventa de corectie, stie ca dintr-un moment dat este necesar sa declanseze un propulsor
13 atunci cand proiectilul 12 are ruliul adecvat. Dispozitivul de determinare a pozitiei in ruliu
27 poate fi, de exemplu, un magnetometru sau un sistem giroscopic.

Fig. 7 ilustreaza etapele procedeului de corectare a unei traiectorii reale a unui
proiectil 12 destinat sa parcurga o traiectorie nominala, conform inventiei. Procedeul de
corectare cuprinde urmatoarele etape succesive:

- masurarea traiectoriei reale a proiectilului 12 de catre mijlocul de masurare 16 si
determinarea abaterii dintre traiectoria reala si traiectoria nominala;

- determinarea de catre mijlocul de calcul 17 a secventei de cel putin o corectie in
functie de abatere;

- transmiterea secventei de la mijlocul de calcul 17 catre mijlocul de corectare a
traiectoriei 15;

- activarea prin intermediul mijlocului de corectare 15 a propulsorului 13 si a franei
aerodinamice 14 in conformitate cu secventa transmisa.

Traiectoria reala a proiectilului 12 poate fi impartita in doua faze. Traiectoria reala a
proiectilului 12 cuprinde atunci o prima faza in timpul careia mijlocul de corectare 15 este
capabil sa comunice cu mijlocul de transmisie 18 si 0 a doua faza in timpul careia mijlocul
de corectare 15 este autonom. Masurarea traiectoriei reale a proiectilului 12, determinarea
secventei de cel putin o corectie si transmiterea secventei catre mijlocul de corectare 15 se
fac in timpul primei faze. Activarea propulsorului 13 si a franei aerodinamice 14 se face in
timpul celei de-a doua faze.

Fig. 8 este o reprezentare schematica a unei traiectorii nominale 30 si a unei
traiectorii reale 31 a unui proiectil 12. Prin initierea unei trageri a proiectilului 12, se doreste
ca acest proiectil 12 sa urmeze o traiectorie nominala 30. Pentru motivele explicate anterior,
perturbatiile vor genera dispersii la nivelul traiectoriei reale 31 a proiectilului. Aceste
perturbatii se produc in principal in prima faza 33 a traiectoriei. Odata proiectilul 12 lansat,
este implementat procedeul de corectare a traiectoriei. Mai intai, dupa aproximativ 10% din
traiectorie, mijlocul de masurare 16 a traiectoriei reale a proiectilului 12 determina o abatere
intre traiectoria reala 31 si traiectoria nominala 30 a proiectilului 12. Mijlocul de masurare 16
poate fi un radar clasic de determinare a traiectoriei cu raza de actiune scurta, pentru ca
intervenind in prima faza 33 a traiectoriei, proiectilul este inca la mica distanta de mijlocul de
masurare 16. Mijlocul de calcul 17 determina o secventa de cel putin o corectie in functie de
abaterea determinata in etapa anterioara. Mijlocul de calcul 17 poate determina deci o
secventa a uneia sau mai multor corectii necesare in functie de abatere. Mijlocul de calcul
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17 poate fi orice software specific si folosind o determinare a traiectoriei cu sase grade de
libertate. Tn mod avantajos, mijlocul de calcul 17 este implantat pe mijlocul de méasurare 16
a traiectoriei reale 31. Dar acesta poate fi de asemenea separat. Odata secventa de corectie
(corectii) determinata, aceasta din urma este transmisa la mijlocul de corectare a traiectoriei
15 prin intermediul mijlocului de transmisie 18 a secventei de la mijlocul de calcul 17. Mijlocul
de transmisie 18 este In general bazat la sol (sau in aeronava sau chiar pe o nava, in cazul
respectiv, de proiectil autopropulsat aer-sol sau mare-sol) si dialogheaza in comunicatie cu
fir cu mijlocul de calcul 17. Se poate imagina de asemenea, un mod de comunicatie diferit
intre mijlocul de calcul 17 si mijlocul de transmisie 18, de exemplu un mod de comunicatie
fara fir. Mijlocul de transmisie 18 dialogheaza cu mijlocul de corectare 15 pozitionat pe
proiectilul 12 prin frecventa radio. Poate fi vorba, de exemplu, de un mijloc de transmisie prin
comunicatii de radiofrecventa cu raza scurta de actiune. Mai general, poate fi vorba de orice
alt mijloc de transmisie pentru transmiterea informatiilor intre mijlocul de calcul 17 si mijlocul
de corectare 15. Transmiterea informatjiilor intre mijlocul de transmisie 18 si proiectilul 12 se
face in prima faza 33 a traiectoriei in timpul careia mijlocul de corectare 15 este capabil sa
comunice cu mijlocul de transmisie 18, adica, atunci cand proiectilul 12 nu s-a indepartat
prea tare de modulul sau lansare 20. Aceasta configuratie are avantajul de a aduna toata
puterea de calcul (mijloc de masurare 16, mijloc de calcul 17, mijloc de transmisie 18) si de
a o pastra pe sol. Cu alte cuvinte, odata ce proiectilul 12 a fost tras, puterea de calcul nu
pleaca cu proiectilul 12. Aceasta este pastrata si poate fi folosita din nou pentru o alta
tragere.

Apoi incepe a doua faza 34 in timpul careia mijlocul de corectare 15 este autonom.
Cu alte cuvinte, de indata ce intra in a doua faza 34 a traiectoriei sale, proiectilul 12 este
prea departe de mijlocul de transmisie 18 pentru a primi orice alte informatii. Deoarece
mijlocul de transmisie 18 a transmis secventa de corectie (corectii) la mijlocul de corectare
15 pozitionat pe proiectilul 12, mijlocul de corectare 15 activeaza atunci propulsorul 13 si
frAna aerodinamica 14 conform secventei transmise pentru a efectua coreciiile necesare
astfel incat traiectoria reala a proiectilului 12 sa corespunda cu traiectoria nominala dorita
initial.

Dispozitivul de corectare 11 poate cuprinde mai multe propulsoare. Fiecare propulsor
13 genereaza la declansare o tractiune laterala calibrata. In general, sunt necesare 4 pana
la 10 propulsoare 13. Aceasta alegere reprezinta un bun compromis intre eficienta si masa
incorporata. Declansarea unui propulsor 13 este determinata conform secventei de corectii
calculata. Dispozitivul de determinare a pozitiei in ruliu 27 a proiectilului 12 si cronometrul
26 vor determina la ce moment unitatea de activare 28 va activa propulsorul 13. De altfel,
pentru buna derulare a secventei de coreciii trebuie asigurata compatibilitatea dintre viteza
de rotatie a proiectilului 12, timpul de declansare si eventualele dispersii de declangare.
Fiecare propulsor 13 aduce o corectie radiala discreta traiectoriei proiectilului 12.

Declansarea franei aerodinamice 14 este de asemenea determinata de secventa de
corectii. Dispozitivul de corectare poate cuprinde mai multe frane aerodinamice, dar, in
general, o singuré frana este suficienta. Intr-adevar, frana aerodinamica 14 aduce o corectie
axiala discreta traiectoriei proiectilului 12. Este suficient sa se faca astfel incat sa existe o
traiectorie al carei impact va fi mai indepartat axial decat asa cum s-a dorit si sa se activeze
o data frana aerodinamica 14.
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In cele din urma, proiectilul 12 urmeaza o traiectorie reala corectata 35 al caruiimpact
corespunde celui al traiectoriei nominale 30. In general, dispozitivul de corectare 11 permite
un castig de precizie de aproximativ un factor de 5 pana la 10. Acest castig de precizie este
de o importanta capitala, deoarece proiectilul poate fi prevazut cu un cap exploziv unitar, si
orice castig de precizie se poate traduce printr-o reducere a daunelor colaterale si/sau o
imbunatatire a eficientei de impact al armei. De altfel, dispozitivul de corectare conform
inventiei are numeroase alte avantaje. Intr-adevar, acesta este ieftin, independent de
sistemele de geolocalizare prin satelit, modular si compatibil cu materialul deja existent.
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Revendicari

1. Procedeu de corectare a traiectoriei reale (31) a unui proiectil (12) destinat sa
parcurga o traiectorie nominala (30), proiectilul (12) fiind echipat cu un propulsor (13) de
corectie laterala a traiectoriei, o frana aerodinamica (14) si un mijloc de corectare (15) a
traiectoriei ce coopereaza cu un modul de lansare (20) care cuprinde un mijloc de masurare
(16) a traiectoriei proiectilului, un mijloc de calcul (17) si un mijloc de transmisie (18), traiec-
toria reala (31) fiind alcatuita dintr-o prima faza (33), in care proiectilul (12) se afla in apropie-
rea modulului de lansare (20) si mijlocul de corectare (15) este capabil sa comunice cu
mijlocul de transmisie (18), si 0 a doua faza (34), in care mijlocul de corectare (15) este
autonom, caracterizat prin aceea ca acesta cuprinde urmatoarele etape succesive depar-
tajate pe cele doua faze ale traiectoriei proiectilului astfel:

In prima faza (33):

- masurarea traiectoriei reale (31) a proiectilului (12) de catre mijlocul de masurare
(16);

- determinarea abaterii traiectoriei reale (31) fata de traiectoria nominala (30);

- determinarea de catre mijlocul de calcul (17) a unei secvente de coreciii;

- transmiterea de catre mijlocul de transmisie (18) a secventei de corectii catre
mijlocul de corectare (15);

lar in cea de-a doua faza (34):

- declansarea secventei de coreciii de catre mijlocul de corectare (15);

- activarea propulsorului (13) de corectie laterala a traiectoriei si a franei aero-
dinamice (14) conform acestei secvente.

2. Procedeu de corectare a traiectoriei conform revendicarii 1, caracterizat prin
aceea ca corectia adusa de propulsorul (13) de corectie laterala a traiectoriei este discreta.

3. Procedeu de corectare a traiectoriei conform revendicarilor 1 sau 2, caracterizat
prin aceea ca corectia adusa de frana aerodinamica (14) este discreta.
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“\\‘ Masurarea traiectoriei reale a proiectilului prin intermediul mijlocului de masurare si
determinarea abaterii dintre traiectoria reala si traiectoria nominala
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0 j}\ Determinarea prin intermediul mijlocului de calcul a secventei de cel putin o
corectie in functie de abatere

y

traiectoriei

A doua faza a traiectoriei reale

1 Activarea prin intermediul mijlocului de corectare a propulsorului si a franei
aerodinamice conform secventei transmise
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