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Description

L'invention concerne un dispositif d'asservisse-
ment de I'axe de guidage d'un sysiéme de guidage
4 champ variable & I'axe de visée d'une lunette de
visée, celle-ci comportant un objectif, un réticule et
un oculaire, ledit systéme de guidage comprenant
un émetteur de guidage sur faisceau optique, un
systéme de balayage ou de codage du champ de
guidage dont le centre est projeté & linfini au
moyen d'un objectif & focale variable ou zoom
suivant I'axe de guidage reliant I'axe optique du
zoom audit centre du champ de guidage.

Ce dispositif s'applique particulierement aux
systémes de guidage de missile sur faisceau laser
dans lesquels le champ angulaire de guidage est
variable selon une loi prédéterminée fonction de
I'éloignement du missile.

De tels systémes utilisent en général des ob-
jectifs & focale variable pour projeter le faisceau de
guidage sur ['axe duguel le missile asservit sa
trajectoire. Le rapport des distances focales de ces
objectifs entre l'instant de la mise & feu et celui de
la fin du vol peut &tre supérieur 2 100. Ces objec-
tifs sont des zoom dont la variation de la distance
focale est obtenue par la translation de plusieurs
groupes de lentilles le long de I'axe mécanique de
I'objectif. Une des principales difficultés de réalisa-
tion de ces optiques est de conserver un axe
optique dont la direction est fixe & toutes les dis-
tances focales, cet axe devant étre paraliele 2 la
ligne de visée dans toutes les conditions de I'envi-
ronnement.

Pour remédier & ces difficuliés, on a proposé
dans le document de brevet frangais 2 358 674 de
remplacer ['objectif & focale variable par un objectif
dit "pseudozoom”. Cependant cet objectif pseudo-
zoom ne permet pas de satisfaire de maniére
continue et donc précise ladite loi prédéterminée.

Dans le document de brevet frangais 2 467
378, on suggére des moyens d' asservissement
pour harmoniser des axes optiques. Ces moyens
impliquent des mesures de grandeur mécanique
de balayages qui ne tiennent pas compte des
déplacements intempestifs des organes optiques.

La présente invention propose un dispositif
d'asservissement de structure simple qui tient
compte dans une plus large mesure du déplace-
ment des organes optiques.

Pour cela, un tel dispositif est remarquable en
ce que il comporte une lame & faces paralléles
prise comme pigéce optique de référence et fixée
rigidement sur la lunette pour régler l'axe de visée
de ladite lunette, par translation du réticule dans
son plan jusqu' a4 ce que le réticule et son image
obtenue par autocollimation sur ladite lame et ob-
servés a travers l'oculaire soient confondus, un
écartométre pour repérer tout déplacement trans-
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versal du centre optique du zoom qui entratne une
déviation angulaire dudit axe de guidage, écarto-
métre composé d'un trou symétrique dudit centre
du champ de guidage par rapport & une autre lame
A faces paralléles semi-transparente, et d'un détec-
teur disposé en face dudit trou de maniére a rece-
voir flux issu de I'émetteur de guidage aprés ré-
flexions successives sur lesdites lames, détecteur
relié a I'entrée d'un récepteur d'écartométrie pour
délivrer 2 sa sortie un signal d'erreur mesurant
I'écart de I'axe optique du zoom par rapport & sa
position nominale parallele & l'axe de visée et
dirigé vers un élément de correction sur le trajet du
faisceau laser pour dévier ce faisceau et la position
du centre dudit champ de guidage de fagon &
annuler ledit écart.

La description suivante en regard du dessin
annexé, le tout donné & titre d'exemple, fera bien
comprendre comment l'invention peut étre réalisée.

La figure unique représente 1e schéma de
principe d'un dispositif conforme & I'invention.

La lunette de visée 1 définit 'axe de visée 2, il
est réglé par construction perpendiculaire & la lame
3 faces paralléles 3 fixée rigidement sur la lunette
de visée 1. Ce réglage est obtenu par exemple par
translation dans son plan du réticule 4 jusqu'a ce
que le réticule et son image par autocollimaton sur
la lame 3 soient confondus. L'image est observée
par |'observateur 5 & travers l'oculaire 6. Pour ce
réglage, le réticule doit &tre [umineux ou éclairé par
une source non représentée.

Le projecteur de guidage comprend le faisceau
laser 7, un systéme de balayage ou de codage 8
du champ dé guidage dont le centre est le point 9,
un objectif de projection 2 focale variable 10. L'axe
de guidage est l'axe 11.

Cet axe de guidage 11 doit &ire stable & toutes
les distances focales du zoom 10 et paralléle 2
'axe 2 malgré les imperfections mécaniques du
zoom (jeux, dilatations, etc...).

L'axe 11 passe par le centre optique 12 du
zoom (représenté ici comme une lentille simple) et
le centre 9 du champ de guidage. Tout déplace-
ment transversal de 12 entraine une déviation an-
gulaire de I'axe 11. Ce déplacement est repéré au
moyen d'un écariométre composé d'un trou 13
placé devant un détecteur 14 qui regoit le flux émis
par I'émetteur de guidage aprés réflexion sur la
lame 3 et la lame semi-transparente 15. Le trou 13
est symétrique de 9 dans la lame 15. Cet ensem-
ble est rigide et indéformable.

Le détecteur 14 est muni d'un récepteur
d'écartométrie 16 semblable & celui du missile. On
peut ainsi mesurer A tout instant I'écart de I'axe 11
par rapport & sa position nominale.

Le signal d'erreur est dirigé vers un élément de
correction 17 qui va dévier le faisceau laser 7 et la
position du centre du champ 9 de fagon & annuler
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I'écart.

L'élément de correction 17 peut étre, dans
certains cas, incorporé au systéme de balayage 8
en agissant directement sur les balayages du
champ sans éiément de déviation supplémentaire.

Le réglage initial de construction consiste a :

1. régler I'axe 2 perpendiculaire 2 la lame 3

2. harmoniser I'axe 11 par rapport & l'axe 2 au

moyen d'un outillage de conirdie approprié pour

une focale quelconque du zoom

3. régler la position du trou 13 pour que I'écarto-

métre 16 donne un signal d'erreur nul

4. brancher l'asservissement et vérifier que

I'écart s’annule 2 toutes les distances focales du

zoom.

Les avantages de ce schéma par rapport 2 un
contrBle de l'axe 11 par un écartométre extérieur
sont les suivants :

- Le grandissement entre les points 9 et 13 est
toujours égal a l'unité quelle que soit la dis-
tance focale du zoom puisque celui-ci est
traversé 2 fois.

- Le flux traversant le trou 13 est constant. La
dynamique de I'écartométre peut étre faible.
La précision de mesure est optimale.

- Le facteur de transmission des lames 3 et 15
est voisin de 95 %. On aiténue faiblement le
faisceau de guidage.

- On utilise I'ouveriure totale du faisceau de
guidage, il n'y a pas de perte de résolution
par diffraction due & une diaphragmation des
faisceaux. La précision de mesure est opti-
male.

- L'encombrement est minimal.

Revendications

1. Dispositif d'asservissement de I'axe de guida-
ge (11) d'un systtme de guidage & champ
variable & I'axe de visée (2) d'une lunette de
visée (1), celle-ci comportant un objectif, un
réticule (4) et un oculaire (6), ledit systéme de
guidage comprenant un émetteur de guidage
sur faisceau optique (7). un systeme de ba-
layage ou de codage (8) du champ de guidage
dont le cenire (9) est projeté a Tlinfini au
moyen d'un objectif & focale variable ou zoom
(10) suivant I'axe de guidage (11) reliant 'axe
optique (12) du zoom audit centre (9) du
champ de guidage., caractérisé en ce qu'il
comporte une lame & faces paralléles (3) prise
comme pidce optique de référence et fixée
rigidement sur la lunette pour régler I'axe de
visée de ladite lunette, par transiation du réti-
cule (4) dans son plan jusqu'a ce que le réti-
cule et son image obtenue par autocollimation
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sur ladite lame et observés A fravers I'oculaire
soient coonfondus, un écariméire (13,14,16)
pour repérer tout déplacement transversal du
centre optique du zoom qui eniraine une dé-
viation angulaire dudit axe de guidage, écarto-
métre composé d'un trou (13) symétrique dudit
centre (9) du champ de guidage par rapport 2
une autre lame (15) & faces paralléles semi-
transparente, et d'un détecteur (14) disposé en
face dudit trou de maniére & recevoir le flux
issu de I'émetteur de guidage aprés réflexions
successives sur lesdites lames, ledit détecteur
&tant relié & l'entrée d'un récepteur d'écarto-
métrie (16) pour délivrer & sa sortie un signal
d'erreur mesurant I'écart de l'axe optique du
Zoom par rapport 2 sa position nominale paral-
léle A I'axe de visée et dirigé vers un élément
de correction (17) sur le trajet du faisceau pour
dévier ce faisceau et la position du cenire
dudit champ de guidage de fagon a annuler
ledit écart.

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce que ledit faisceau optique de guidage
est un faisceau laser.

Dispositif selon I'une des revendications 1 ou
2, caractérisé en ce que ledit élément de cor-
rection est incorporé audit systéme de balaya-
ge en agissant sur ies balayages du champ.

Claims

A device for controlling the guidance axis (11)
of a variable field guidance system with re-
spect to the sight axis (2) of a sighting tele-
scope (1) comprising an objective lens, a re-
ticle (4) and an ocular (8), said guidance sys-
tem comprising an optical guidance beam
transmitter (7), a scanning or coding system
(8) for the guidance field whose centre (9) is
projected at infinity by means of a variable
focus or zoom objective lens (10) along the
guidance axis (11) connecting the optical cen-
tre (12) of the zoom lens and the said guid-
ance field centre (9), characterized in that it
comprises a plane-parallel plate (3) forming an
optical reference element and being rigidly
fixed to the telescope (1) for controlling the
sight axis (2) of said telescope, by translating
the reticle (4) in its plane until the reticle and
its autocollimated image formed by said plate
and observed through the ocular are in regis-
ter, each transverse movement of the optical
centre of the zoom lens which causes an an-
gular deviation of said guidance axis being
detected by an error measuring device (13, 14,
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18) having an aperture (13) which is arranged
symmetrical to the guidance fieid cenire (9)
with respect to a further partially transparent
plane-parallel plate (15), and a detector (14)
arranged opposite said aperture so as to re-
ceive the flux from the guidance beam tirans-
mitter after successive reflections from said
plates, said detector being connected to the
input of an error measuring receiver (16) for
supplying an error signal at its output, which
signal is a measure of the deviation of the
optical axis of the zoom lens with respect to its
nominal position which is parallel to the sight
axis and which is applied to a correction ele-
ment (17) in the beam path for deflecting this
beam and varying the position of said guid-
ance field cenire in such a manner that said
deviation is eliminated.

A device as claimed in Claim 1, characterized
in that said optical guidance beam is a laser
beam.

A device as claimed in any one of Claims 1 or
2, characterized in that said correction element
is incorporated in said scanning system and
influences the scanning of the field.

Anspriiche

1.

Vorrichtung zum Ausrichten der Achse (11)
eines Fohrungssystems mit einstellbarem Feld
auf die Visierachse (2) eines Zielfernrohrs (1),
das ein Objektiv, ein Fadenkreuz (4) und ein
Okular (6) enthilt, wobei das Fiihrungssystem
einen Sender fiir ein optisches Biindel (7) und
ein Abtast- oder Codiersystem (8) fiir das Fiih-
rungsfeld enthdlt, wobei die Feldmitte (9) mit
Hilfe einer Varioptik, oder eines Zoom-Objek-
tivs, (10) entlang der Fiihrungsachse auf un-
endlich projiziert wird, die die optische Achse
(12) des Zoom-Objektivs und die Mitte (9) des
Fihrungsfeldes miteinander verbinden, da-
durch qgekennzeichnet, daB die Vorrichtung
eine Platte (3) mit parallelen Flachen, die fest
auf dem Fernrohr befestigt ist, als optisches
Bezugselement um die Zielachse (2) des Fern-
rohrs (1) durch Verschieben des Fadenkreuzes

{4) in seiner Ebene derart zu regeln, das das

Fadenkreuz und seine durch Autokollimation
auf der Platte und durch das Okular wahrge-
nommene Abbildung zur Deckung kommen,
ein BahnmeBgerat (13, 14, 16) zum Detektieren
jeder seitlichen Verschiebung der optischen
Mitte des Zoom-Objektivs, die eine Winkelédn-
derung der Fflhrungsachse herbeifiihrt, wobei
dieses BahnmepBgerit besteht aus einer Off-
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nung (13) die, in bezug auf eine andere Platte
(15) mit parallelen halbdurchldssigen Fldchen
symmetrisch zur Mitte (9) des Lenkfeldes ist,
und einen vor der Offnung angeordneten De-
tektor (14) enthilt, um die vom Fllhrungssen-
der ausgehenden Strahlung nach aufeinander-
folgenden Reflexionen an den Platten zu emp-
fangen, wobei der Detektor verbunden ist mit

- dem Eingang eines Bahnmessungsempfingers

(16) zum Erzeugen eines Fehlersignals an sei-
nen Ausgang, das die Abweichung von der
optischen Achse des Zoom-Objektivs in bezug
auf seine parallele Nennstellung auf der Ziel-
achse darstellt und einem Korrekturelement
(17) in dem Weg des Bundels zugefihrt wird,
um dieses Blndel und die Lage der Mitte des
FUhrungsfeldes abzulenken zum Beseitigen
dieser Abweichung.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das Fihrungsbiindel ein Laser-
biindel ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 oder
2, dadurch gekennzeichnet, daB das Korrektur-
element in das Abtastsystem aufgenommen ist
und dabei die Feldabtastungen beeinfluBt.
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