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Beschreibung 

Die  Erfindung  betrifft  eine  an  einem  Trägerfahr- 
zeug,  insbesondere,  einem  Kampfpanzer  installierte 
Suchund  Räumeinrichtung  für  Landminen  mit  den  s 
Merkmalen  aus  dem  Oberbegriff  des  Patentanspruchs 
1  ,  sowie  ein  Verfahren  zur  Ortung  und  Zerstörung  einer 
Landmine  mittels  einer  derartigen  Such-  und  Räumein- 
richtung. 

In  dem  Dokument  US-A-40  21  725  (siehe  den  Ober-  10 
begriff  des  Anspruchs  1  )  ist  eine  Minensucheinrichtung 
beschrieben  mit  einer,  über  eine  Koppelvorrichtung  an 
den  Bug  des  Trägerfahrzeugs  ankoppelbaren,  als  Aus- 
leger  ausgebildeten  Tragvorrichtung,  wobei  an  der  in 
Fahrtrichtung  gesehen  vorderen  Seite  der  Tragvorrich-  15 
tung  mehrere  Sensoren  zur  Erfassung  magnetischer 
Felder  in  Querrichtung  über  eine  vorgegebene  Breite 
angeordnet  sind,  die  mindestens  der  Breite  des  Träger- 
fahrzeugs  entspricht.  Einrichtungsteile  zur  Räumung 
von  Minen  sind  in  diesem  Dokument  nicht  geoffenbart.  20 

Es  ist  weiterhin  bekannt,  Landminen  mittels  mecha- 
nischer  Einrichtungen  zu  suchen  und  zu  räumen,  die  an 
einem  Trägerfahrzeug,  beispielsweise  einem  Kampf- 
panzer,  angeordnet  sein  können.  Es  ist  bekannt,  diese 
Einrichtungen  als  Minenräumpflüge,  Minenräumwalzen  25 
oder  auch  als  sogenannte  Dreschflegelgeräte  auszubil- 
den.  In  dem  Dokument  FR-A-11  57  301  sind  derartige 
mechanische  Einrichtungen  beschrieben,  die  teils  als 
Rechen,  teils  als  mit  halbstarren  Ruten  bestückte  dreh- 
bare  Trommel  und  teils  als  Verteilvorrichtung  für  Feuer-  30 
werkskörper  ausgebildet  sind.  Diese  Einrichtungen  wei- 
sen  einerseits  den  Nachteil  auf,  daß  sie  sehr  massiv 
ausgebildet  sein  müssen,  weil  sie  der  Detonation  der 
Minen  direkt  standhalten  sollen  und  das  sie  anderer- 
seits  bei  ihrem  Einsatz  erhebliche  Schäden  in  der  bear-  35 
beiteten  Umgebung  anrichten. 

Aus  dem  Dokument  FR-A-22  35  347  ist  es  weiterhin 
bekannt,  Landminen  durch  über  den  Erdboden  ange- 
ordnete  Hohlladungen  zur  Explosion  zu  bringen. 

Der  Erfindung  liegt  die  Aufgabe  zugrunde,  eine  an  40 
einem  Trägerfahrzeug,  insbesondere  einem  Kampfpan- 
zer,  installierte  Such-  und  Räumeinrichtung  für  Landmi- 
nen  mit  den  Merkmalen  aus  dem  Oberbegriff  des  Pa- 
tentanspruchs  1  zu  schaffen,  mit  der  es  möglich  ist,  in- 
nerhalb  eines  vorgegebenen,  in  Fahrtrichtung  liegen-  45 
den  Streifens  AT-Minen  und  gegebenenfalls  auch  AP- 
Minen  mit  sehr  hoher  Wahrscheinlichkeit  aufzuspüren, 
exakt  zu  lokalisieren  und  dann  einzeln  zu  räumen,  so 
daß  im  Ergebnis  durch  die  verlegten  Minen  eine  Gasse 
freigeräumt  werden  kann.  Dabei  sollten  sowohl  offen  so 
wie  auch  verdeckt  verlegte  Minen  erfaßbar  sein. 

Die  Lösung  dieser  Aufgabe  erfolgt  erfindungsge- 
mäß  mit  den  Merkmalen  aus  dem  kennzeichnenden  Teil 
des  Patentanspruchs  1.  Vorteilhafte  Weiterbildungen 
der  erfindungsgemäßen  Such-  und  Räumeinrichtung  55 
sind  in  den  Unteransprüchen  beschrieben.  Ein  Verfah- 
ren  zur  Ortung  und  Zerstörung  einer  Landmine  mittels 
der  erfindungsgemäßen  Such-  und  Räumeinrichtung  ist 

Gegenstand  von  Anspruch  1  6,  wobei  Anspruch  1  7  eine 
vorteilhafte  Ausführungsform  dieses  Verfahrens  um- 
faßt. 

Die  Erfindung  geht  von  dem  Grundgedanken  aus, 
an  einem  mit  dem  Bug  des  Trägerfahrzeugs  koppelba- 
ren  Rahmen,  der  am  Trägerfahrzeug  aufgehängt  und 
zusätzlich  über  Stützräder  abgestützt  sein  kann,  in 
Fahrtrichtung  gesehen  hintereinander  Vorrichtungen 
anzuordnen,  die  zunächst  eine  grobe  Erfassung  elek- 
trisch  leitfähiger  Gegenstände  mittels  entsprechender 
Sensoren,  dann  eine  genaue  Erfassung  der  Position 
und  der  Art  eines  von  einem  Sensor  erfaßten  Gegen- 
standes  mittels  eines  bewegbaren  Suchdetektors  und 
schließlich  die  Positionierung  einer  Spreng-  oder  Hohl- 
ladung  über  der  aufgefundenen  Mine  und  deren  Zün- 
dung  ermöglichen.  Da  im  Augenblick  des  Ansprechens 
eines  Sensors  das  Fahrzeug  angehalten  wird  und  nach 
dem  Positionieren  einer  Spreng-  oder  Hohlladung  über 
der  vom  Suchdetektor  genau  erfaßten  Stelle  das  Trä- 
gerfahrzeug  in  eine  Sicherheitsentfernung  zurückge- 
setzt  werden  kann,  sind  Beschädigungen  an  der  Such- 
und  Räumeinrichtung  oder  etwa  am  Trägerfahrzeug 
sehr  unwahrscheinlich  und  die  Gesamteinrichtung  kann 
in  entsprechend  leichterer  Bauweise  dimensioniert  wer- 
den.  Weiterhin  wird  durch  das  gezielte  und  wohldosierte 
Einsetzen  von  Spreng-  oder  Hohlladungen  zur  Zerstö- 
rung  der  Minen  die  Beeinträchtigung  der  Umgebung  in 
Grenzen  gehalten.  Der  Einsatz  eines  gerichteten  Hohl- 
ladungsstrahls  zur  Vernichtung  der  Mine  ist  besonders 
für  verdeckt  verlegte  Minen  gedacht. 

Bei  Verwendung  eines  Kampfpanzers  als  Träger- 
fahrzeug  kann  die  Panzerbesatzung  ihre  Aufgaben  un- 
ter  vollem  Panzer-  und  ABC-Schutz  durchführen.  Dabei 
bleibt  die  Kampfkraft  des  Panzers  auch  im  Minenräum- 
betrieb  weitgehend  erhalten.  Weiterhin  ist  die  Sicht  des 
Kampfpanzerfahrers  im  Betrieb  auch  dann,  wenn  sich 
die  Such-  und  Räumeinrichtung  in  einer  angehobenen 
Transportstellung  befindet,  nur  geringfügig  einge- 
schränkt. 

Zur  Steuerung  und  Überwachung  des  Such-  und 
Räumvorgangs  dient  eine  im  Trägerfahrzeug  angeord- 
nete  elektrische  Bedien-  und  Auswerteeinrichtung,  die 
einen  Monitor,  eine  Steuereinrichtung,  einen  Rechner, 
sowie  Adaptionselemente  enthalten  kann.  Das  ganze 
Such-  und  Räumverfahren  kann  rechnergesteuert  weit- 
gehend  automatisiert  durchgeführt  und/oder  automati- 
siert  überwacht  werden. 

Im  folgenden  wird  anhand  der  beigefügten  Zeich- 
nungen  ein  Ausführungsbeispiel  für  das  erfindungsge- 
mäße  Such-  und  Räumeinrichtung  und  das  mittels  die- 
ser  Einrichtung  durchführbare  Verfahren  zur  Ortung  und 
Zerstörung  einer  Landmine  näher  erläutert. 

In  den  Zeichnungen  zeigen: 

Fig.  1  in  einer  stark  schematisierten  Seitenansicht 
einen  Teil  eines  Kampfpanzers  mit  einer  an  seiner 
Bugseite  angeordneten  Such-  und  Räumeinrich- 
tung  für  Landminen; 
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Fig.  2  eine  Aufsicht  auf  den  Kampfpanzer  mit  der 
Einrichtung  nach  Fig.  1  : 

Fig.  3  in  gegenüber  Fig.  1  in  vergrößerter  Darstel- 
lung  einen  Schnitt  durch  das  Magazin  für  Spren-  s 
gund  Hohlladungen  an  der  Einrichtung  nach  Fig.  2; 

Fig.  4  und  5  jeweils  in  Seitenansicht  auf  den  Erdbo- 
den  aufgesetzte  Stative  mit  Hohlladungen  zur  Zer- 
störung  einer  auf  dem  Erdboden  bzw.  unter  dem  10 
Erdboden  verlegten  Mine. 

Wie  aus  den  Fig.  1  und  2  ersichtlich,  ist  an  der  Bug- 
seite  eines  Kampfpanzers  KP  mittels  einer  Koppelungs- 
vorrichtung  2  ein  Rahmen  1  angekoppelt.  An  der  in  15 
Fahrtrichtung  F  gesehen  vorderen  Seite  des  Rahmens 
I  sind  an  zwei  in  Querrichtung  verlaufenden  Sensorbal- 
ken  1  .  1  und  1  .2  in  Querrichtung  jeweils  vier  als  elektro- 
magnetische  Rechteckspulen  ausgebildete  Sensoren 
3.  1  ,  3.2,  3.3  und  3.4  angeordnet,  die  sich  über  eine  Brei-  20 
te  erstrecken,  die  um  einen  vorgegebenen  Betrag  grö- 
ßer  ist  als  die  Breite  des  Kampfpanzers  KP.  Diese  Sen- 
soren  sind  zur  Erfassung  elektrisch  leitfähiger  Gegen- 
stände  ausgebildet  und  in  nicht  eigens  dargestellter 
Weise  mit  einer  im  Kampfpanzer  KP  angeordneten  Be-  25 
dien-  und  Auswerteeinrichtung  verbunden.  Hinter  den 
Sensoren  3.1  bis  3.4  sind  am  Rahmen  1  in  Querrichtung 
verlaufende  Führungsschienen  4  angeordnet,  auf  de- 
nen  ein  Schlitten  5  in  Pfeilrichtung  S  quer  zur  Fahrtrich- 
tung  F  hin  und  her  bewegbar  ist.  Die  nicht  dargestellte  30 
Antriebsvorrichtung  des  Schlittens  5  ist  ebenfalls  von 
der  im  Kampfpanzer  KP  angeordneten  Bedien-  und 
Auswerteeinrichtung  her  steuerbar.  Weiterhin  ist  an  der 
Unterseite  des  Schlittens  5  ein  in  einer  horizontalen 
Ebene  drehbarer  Arm  7  angeordnet,  der  ebenfalls  über  35 
eine  nicht  dargestellte  Antriebsvorrichtung  in  Drehung 
versetzbar  ist  (Pfeilrichtung  R).  Der  Arm  7  trägt  einen 
Suchdetektor  6  zur  genauen  Erfassung  der  Position  und 
der  Art  eines  von  einem  der  Sensoren  3.1  bis  3.4 
erfaßten  Gegenstandes.  Dies  wird  weiter  unten  näher  40 
erläutert.  Weiterhin  ist  am  Schlitten  5  in  nur  aus  Fig.  2 
ersichtlicher  Weise  ein  bewegbarer  Greifer  8  zum  Er- 
fassen  und  positionsgenauen  Absetzen  von  Sprengo- 
der  Hohlladungen  mit  Zündeinrichtung  auf  dem  Erdbo- 
den  angeordnet.  Diese  Spreng-  und  Hohlladungen  sind  45 
in  einem  am  Rahmen  angeordneten  Magazin  9  gela- 
gert.  Im  Bereich  hinter  den  Führungsschienen  4  bzw. 
dem  Schlitten  5  stützt  sich  der  Rahmen  1  über  zwei 
Stützräder  10  auf  dem  Erdboden  ab.  Weiterhin  ist  der 
Rahmen  1  über  eine  an  einer  Halterung  11.1  am  Rah-  so 
men  1  bzw.  einer  Halterung  11.2  an  der  Waffe  W  des 
Kampfpanzers  KP  angreifende  Aufhängevorrichtung  1  1 
an  der  Waffe  W  aufgehängt.  Diese  Aufhängevorrichtung 
I  I  kann  in  nicht  eigens  dargestellter  Weise  als  Hubein- 
richtung,  die  vom  Kampfpanzer  aus  gesteuert  wird,  aus-  55 
gebildet  sein,  mittels  der  der  Rahmen  1  mit  den  an  ihm 
befestigten  Einrichtungen  in  eine  angehobene  Trans- 
portposition  versetzt  werden  kann.  Weiterhin  ist  auf  dem 

Rahmen  1  eine  Video-Überwachungskamera  12  ange- 
ordnet,  die  ebenfalls  in  nicht  dargestellter  Weise  mit  der 
im  Kampfpanzer  KP  angeordneten  Bedien-  und  Aus- 
werteeinrichtung  verbunden  ist.  Zur  Verkleinerung  der 
Durchfahrtsbreite  der  Such-  und  Räumeinrichtung,  ins- 
besondere  in  der  Transportstellung,  können  in  nicht  dar- 
gestellter  Weise  die  beiden  äußersten  Sensoren  3.1 
und  3.4  um  eine  in  Fahrtrichtung  F  liegende  horizontale 
Drehachse  nach  innen  hochgeklappt  werden.  Weiterhin 
kann  am  Rahmen  1  oder  am  Kampfpanzer  KP  in  nicht 
dargestellter  Weise  eine  eigene  Beleuchtungseinrich- 
tung  für  den  von  den  Sensoren  3.  1  bis  3.4  und/oder  dem 
Suchdetektor  6  erfaßten  Bereich  auf  dem  Erdboden  an- 
geordnet  sein. 

Das  Magazin  für  die  mitzuführenden  Spreng-  und 
Hohlladungen  ist  in  Fig.  3  genauer  dargestellt. 

Die  Spreng-  oder  Hohlladungen  sind  im  Oberteil 
13.2  bzw.  14.2  eines  Stativs  13  bzw.  14  angeordnet. 
Dieses  Stativ  13,  14  besitzt  drei  bis  fünf  Beine  aus  Fe- 
derstahl,  die  im  in  Fig.  3  dargestellten  Zustand,  in  dem 
die  Stative  von  oben  in  Kammern  9.1  bzw.  9.2  des  Ma- 
gazins  9  eingeschoben  sind,  sich  in  einem  nach  innen 
eingeklappten  Zustand  befinden.  An  der  Oberseite  der 
Stative  13  und  14  sind  Halterungen  13.1  und  14.1  an- 
geordnet,  an  denen  die  Stative  vom  Greifer  8  erfaßt  wer- 
den  können.  Beim  Herausziehen  aus  dem  Magazin  9 
mittels  des  Greifers  8,  der  an  einem  Roboterarm  ange- 
ordnet  ist,  klappen  die  Beine  13.3  und  14.3  automatisch 
auseinander,  so  daß  das  Stativ  13  und  14  mittels  des 
Greifers  8  auf  eine  vorgegebene  Stelle  auf  dem  Erdbo- 
den,  wie  in  Fig.  4  und  5  dargestellt,  aufgesetzt  werden 
kann.  Das  Oberteil  1  3.2  und  1  4.2  der  Stative  1  3  und  1  4 
ist  mit  einer  Kabelrolle  1  3.4  und  1  4.4  versehen,  die  ein 
Kabel  1  3.5  bzw.  1  4.5  enthält,  über  welches  eine  elektri- 
sche  Zündkapsel  der  am  Stativ  angeordneten  Hohl- 
oder  Sprengladung  mit  der  Bedien-  und  Auswerteein- 
richtung  im  Kampfpanzer  KP  verbunden  ist. 

Das  Verfahren  zur  Ortung  und  Zerstörung  einer 
Landmine  mittels  der  oben  beschriebenen  Such-  und 
Räumeinrichtung  geht  folgendermaßen  vor  sich. 

Die  Such-  und  Räumeinrichtung  sei  in  der  beschrie- 
benen  Weise  an  der  Bugseite  des  Kampfpanzers  KP 
montiert,  wobei  der  Rahmen  1  soweit  abgesenkt  ist,  daß 
die  Stützräder  1  0  auf  dem  Erdboden  aufsitzen.  Der  Ab- 
stand  der  Sensoren  3.  1  bis  3.4  sowie  des  Suchdetektors 
6  zum  Erdboden  kann  etwa  500mm  betragen.  Die  Be- 
dien-  und  Auswerteeinrichtung  im  Kampfpanzer  KP 
kann  auf  der  Ladeschützenseite  adaptiert  sein  und  ist 
mittels  Kabel  über  einen  Winkelspiegeladapter  mit  der 
Such-  und  Räumeinrichtung  verbunden.  Die  Sensoren 
sind  aktiviert  und  das  Video-Überwachungssystem  ist 
eingeschaltet.  Alle  Luken  sind  geschlossen. 

Der  Kampfpanzer  KP  bewegt  sich  nun  konstant  mit 
einer  Geschwindigkeit  von  etwa  5km/h  durch  das  Ge- 
lände.  Sobald  einer  der  Sensoren  -  in  Fig.  1  und  2  der 
Sensor  3.4  -  einen  elektrisch  leitfähigen  Gegenstand  M 
entdeckt,  wird  ein  Erfassungssignal  abgegeben,  und 
der  Kampfpanzer  KP  wird  -  gegebenenfalls  automatisch 
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-  sofort  gestoppt,  wobei  der  Bremsweg  etwa  1  bis  1  ,5  m 
betragen  kann. 

An  der  Bedien-  und  Auswerteeinrichtung  wird  an- 
gezeigt,  welcher  der  Sensoren  3.1  bis  3.4  reagiert  hat. 
Der  Schlitten  5  mit  dem  Suchdetektor  6  wird  in  den  er- 
faßten  Bereich  gefahren  und  aktiviert.  Es  wird  nun  ein 
Flächenbereich  -  beispielsweise  1m2  -  auf  oder  unter 
dem  eine  Mine  vermutet  wird,  mittels  des  Suchdetektors 
6  abgetastet.  Dies  geschieht  durch  Drehung  des  Arms 
7  bei  gleichzeitiger  Querfahrt  des  Schlittens  5.  Mittels 
dieses  Abtastens  wird  die  genaue  Position  und  gegebe- 
nenfalls  die  Art  des  erfaßten  Gegenstandes  ermittelt 
und  registriert.  Mittels  der  Video-Überwachungskamera 
1  2  kann  eine  weitere  Identifizierung  vorgenommen  bzw. 
ein  offenliegender  Gegenstand  gefunden  werden.  Ist 
die  Wahrscheinlichkeit  groß,  daß  es  sich  bei  dem 
erfaßten  Gegenstand  um  eine  Mine  handelt,  so  wird  de- 
ren  Bekämpfung  eingeleitet.  Dabei  wird  entschieden,  ob 
eine  Sprengladung  (z.B.  bei  offen  verlegten  Minen)  oder 
ob  eine  Hohlladung  (z.B.  bei  verdeckt  verlegten  Minen) 
eingesetzt  werden  soll.  Bei  immer  noch  stehendem 
Kampfpanzer  wird  mittels  des  Greifers  8  eine  Spreng- 
oder  Hohlladung  1  3,  1  4  aus  dem  Magazin  9  entnommen 
und  genau  über  der  erfaßten  Mine  abgesetzt  (s.  Fig.  4 
und  5).  Die  Überwachung  dieses  Vorgangs  ist  ebenfalls 
mittels  der  Video-Überwachungskamera  12  möglich. 
Dann  wird  der  Rahmen  1  in  Marschposition  angehoben 
und  der  Kampfpanzer  KP  setzt  ca.  20  bis  30  m  zurück 
(Sicherheitsabstand).  Die  Zündung  der  Ladung  erfolgt 
über  die  erwähnte  Kabelverbindung  vom  Kampfpanzer 
KP  aus.  Über  die  Optiken  des  Kampfpanzers  kann  die 
Detonation  bzw.  Zerstörung  der  Mine  beobachtet  wer- 
den.  In  der  Darstellung  gemäß  Fig.  4  ist  angenommen, 
daß  eine  auf  dem  Erdboden  verlegte  Mine  M1  mittels 
des  Hohlladungsstrahls  H1  oder  einer  entsprechenden 
Druckwelle  getroffen  und  zerstört  wird.  Bei  der  Darstel- 
lung  gemäß  Fig.  5  ist  angenommen,  daß  eine  unter  dem 
Erdboden  verlegte  Mine  M2  mittels  eines  Hohlladungs- 
strahls  H2  zerstört  wird. 

Anschließend  an  die  Zerstörung  der  Mine  wird  die 
Suchfahrt  an  der  gleichen  Stelle  fortgesetzt.  Die  ge- 
räumte  Gasse  kann  dabei  automatisch  markiert  wer- 
den. 

Patentansprüche 

1.  An  einem  Trägerfahrzeug,  insbesondere  einem 
Kampfpanzer,  installierte  Such-  und  Räumeinrich- 
tung  für  Landminen  mit  einer  über  eine  Koppelvor- 
richtung  (2,  2.1)  an  den  Bug  des  Trägerfahrzeugs 
(KP)  ankoppelbaren  Tragvorrichtung  (1),  wobei  an 
der  in  Fahrtrichtung  (F)  gesehenen  vorderen  Seite 
der  Tragvorrichtung  (1)  mehrere  Sensoren  (3.1  bis 
3.4)  in  Querrichtung  über  eine  vorgegebene  Breite 
angeordnet  sind,  die  mindestens  der  Breite  des  Trä- 
gerfahrzeugs  (KP)  entspricht,  gekennzeichnet 
durch  folgende  Merkmale: 

a)  die  Tragvorrichtung  ist  als  Rahmen  (1  )  aus- 
gebildet; 

b)  die  Sensoren  (3.1  bis  3.4)  sind  zur  Erfassung 
5  elektrisch  leitfähiger  Gegenstände  (M)  ausge- 

bildet; 

c)  in  Fahrtrichtung  (F)  gesehen  hinter  den  Sen- 
soren  (3.1  bis  3.4)  sind  in  Querrichtung  verlau- 

10  fende  Führungsschienen  (4)  angeordnet,  auf 
denen  ein  Schlitten  (5)  läuft,  der  mittels  einer 
Antriebsvorrichtung  verfahrbar  und  in  beliebi- 
gen  Positionen  anhaltbar  ist; 

15  d)  an  dem  Schlitten  (5)  ist  ein  Suchdetektor  (6) 
zurgenauen  Erfassung  der  Position  und  der  Art 
eines  von  einem  der  Sensoren  (3.1  bis  3.4)  er- 
faßten  Gegenstandes  (M)  angeordnet; 

20  e)  an  dem  Schlitten  (5)  ist  ein  bewegbarer  Grei- 
fer  (8)  zum  Erfassen  und  positionsgenauen  Ab- 
setzen  von  Spreng-  oder  Hohlladungen  (13, 
14)  auf  dem  Erdboden  angeordnet; 

25  f)  an  dem  Schlitten  (5)  oder  dem  Rahmen  (1) 
ist  ein  Magazin  (9)  zur  Aufnahme  von  mit  Zünd- 
einrichtungen  versehenen  Spreng-  oder  Hohl- 
ladungen  (13,  14)  angeordnet; 

30  g)  im  Trägerfahrzeug  (KP)  ist  eine  elektrische 
Bedien-Auswerteeinrichtung  für  die  Sensoren 
(3.  1  bis  3.4),  die  Antriebsvorrichtung  des  Schlit- 
tens  (5),  den  Suchdetektor  (6),  den  Greifer  (8) 
und  die  Zündeinrichtungen  der  Spreng-  und 

35  Hohlladungen  (13,  14)  angeordnet. 

2.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  Anspruch  1,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  an  der  Unterseite  des 
Rahmens  (1)  in  Fahrtrichtung  (F)  gesehen  hinter 

40  dem  Schlitten  (5)  Stützräder  (10)  angeordnet  sind. 

3.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  Anspruch  2,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  die  Koppelvorrichtung 
(2)  ein  Drehgelenk  (2.1)  zum  Geländeausgleich 

45  aufweist. 

4.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  einem  der  An- 
sprüche  1  bis  3,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  der 
Rahmen  (1)  an  seiner  Oberseite  an  einem  auskra- 

50  genden  Bauteil  (W)  des  Trägerfahrzeugs  (KP)  mit- 
tels  einer  Aufhängevorrichtung  (11)  aufgehängt  ist. 

5.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  Anspruch  4,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  bei  einem  Kampfpan- 

55  zer  (KP)  als  Trägerfahrzeug  als  auskragendes  Bau- 
teil  das  Geschützrohr  (W)  der  Waffe  des  Kampfpan- 
zers  dient. 

4 
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6.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  Anspruch  4  oder 
5,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die  Aufhängevor- 
richtung  (11)  eine  von  der  Bedien-  und  Auswerte- 
einrichtung  her  betätigbare  Hubeinrichtung  auf- 
weist. 

7.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  einem  der  An- 
sprüche  1  bis  6,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die 
Sensoren  (3.1  bis  3.4)  zur  Erfassung  elektrisch  leit- 
fähiger  Gegenstände  jeweils  als  elektromagneti- 
sche  Spulen  ausgebildet  sind,  deren  Spulenachsen 
im  wesentlichen  vertikal  ausgerichtet  sind. 

8.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  Anspruch  7,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  die  Spulen  (3.1  bis  3.4) 
als  Rechteckspulen  ausgebildet  sind,  deren  länge- 
re  Rechteckseite  quer  zur  Fahrtrichtung  (F)  ver- 
läuft. 

gefalteten  Zustand  der  Beine  (13.3,  14.3)  vertikal 
ausgerichtet  jeweils  in  einer  Magazinkammer  (9.1, 
9.2)  gelagert  ist  derart,  daß  beim  Herausziehen  des 
Stativs  sich  die  Beine  aufspreizen. 

15.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  Anspruch  13 
oder  14,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  am  Oberteil 
des  des  Stativs  (13,  14)  ein  auf  eine  Spule  (13.4, 
14.4)  aufgewickeltes  mit  der  Zündeinrichtung  ver- 
bundenes  Zündkabel  (13.5,  14.5)  angeordnet  ist, 
welches  mit  der  Bedien-  und  Auswerteeinrichtung 
verbunden  ist. 

16.  Verfahren  zurOrtung  und  Zerstörung  einer  Landmi- 
ne  mittels  der  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  den 
Ansprüchen  1  bis  15  gekennzeichnet  durch  folgen- 
de,  mindestens  teilweise  automatisch  ablaufende 
Verfahrensschritte: 

10 

15 

9.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  Anspruch  7  oder  20 
8,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die  beiden  äußer- 
sten  am  Rahmen  (1)  angeordneten  Spulen  (3.1, 
3.4)  um  eine  in  Fahrtrichtung  (F)  liegende  horizon- 
tale  Drehachse  nach  innen  hochklappbar  sind. 

25 
10.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  einem  der  An- 

sprüche  1  bis  9,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  der 
Suchdetektor  (6)  unterhalb  des  Schlittens  (1  )  an  ei- 
nem  mit  dem  Schlitten  verbundenen,  in  einer  hori- 
zontalen  Ebene  drehbaren  Arm  (7)  in  einem  vorge-  30 
gebenen  Abstand  von  der  Drehachse  aufgehängt 
ist. 

11.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  einem  der  An- 
sprüche  1  bis  10,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  an  35 
der  Oberseite  des  Rahmens  (1)  eine  mit  der  Bedi- 
en-  und  Auswerteeinrichtung  verbundene  Video- 
Überwachungskamera  (12)  montiert  ist. 

12.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  einem  der  An-  40 
sprüche  1  bis  11,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  an 
der  Oberseite  des  Rahmens  (1)  eine  mit  der  Bedi- 
en-  und  Auswerteeinrichtung  verbundene  Beleuch- 
tungseinrichtung  montiert  ist. 

45 
13.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  einem  der  An- 

sprüche  1  bis  12,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die 
im  Magazin  (9)  gelagerten  Spreng-  und  Hohlladun- 
gen  jeweils  am  oberen  Ende  eines  Stativs  (13,  14) 
angeordnet  sind,  das  mit  seinem  Oberteil  vom  Grei-  so 
fer  (8)  erfaßbar  und  mit  seinem  Fußteil  auf  dem  Erd- 
boden  aufsetzbar  ist. 

A)  Bewegung  des  Trägerfahrzeugs  in  Fahrt- 
richtung  mit  vorgegebener  Geschwindigkeit  bei 
aktivierten  Sensoren; 

B)  bei  Abgabe  eines  Erfassungssignals  durch 
einen  der  Sensoren  Abstoppen  des  Trägerfahr- 
zeugs  mit  vorgegebenem  Bremsweg; 

C)  Ermittlung  des  Sensors,  der  das  Erfas- 
sungssignal  abgibt,  Verschiebung  des  Schlit- 
tens  in  den  Bereich  dieses  Sensors  und  Akti- 
vierung  des  Suchdetektors; 

D)  Abtasten  eines  vorgegebenen  Flächenbe- 
reichs  auf  dem  Erdboden  mittels  des  Suchde- 
tektors  unter  entsprechender  Verschiebung 
des  Schlittens  und  Drehung  des  Arms; 

E)  Auswertung  der  vom  Suchdetektor  abgege- 
benen  Signale  zur  Erfassung  der  genauen  Po- 
sition  und  Art  des  erfaßten  Gegenstandes; 

F)  Betätigung  des  Greifers  zum  Ergreifen  einer 
im  Magazin  gelagerten  Spreng-  oder  Hohlla- 
dung  und  deren  Positionierung  an  der  durch  die 
Auswertung  ermittelten  Stelle  auf  dem  Erdbo- 
den; 

G)  Rücksetzen  des  Trägerfahrzeugs  um  eine 
vorgegebene  Strecke; 

H)  Zündung  der  Spreng-  oder  Hohlladung  vom 
Trägerfahrzeug  aus; 

14.  Such-  und  Räumeinrichtung  nach  Anspruch  13,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  das  Fußteil  des  Stativs  55 
(13,  14)  mehrere  automatisch  aufspreizbare  Beine 
(13.3,  14.3)  aufweist  und  das  Magazin  (9)  so  aus- 
gebildet  ist,  daß  jedes  Stativ  (13,  1  4)  im  zusammen- 

I)  Weiterbewegung  des  Trägerfahrzeugs  in 
Fahrtrichtung  mit  vorgegebener  Geschwindig- 
keit  bei  aktivierten  Sensoren. 

17.  Verfahren  nach  Anspruch  16,  dadurch  gekenn- 

5 
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cradle  (5)  seen  in  the  direction  of  travel  (F). 

3.  Searching  and  Clearing  device  according  to  claim 
2,  characterized  in  that  the  coupling  device  (2)  has 

5  a  hinge  (2.1)  for  terrain  compensation. 

4.  Searching  and  Clearing  device  according  to  any  one 
of  Claims  1  to  3,  characterized  in  that  the  frame  (1  ) 
is  suspended  on  its  top  side  on  a  projecting  struc- 

10  tural  part  (W)  of  the  carrier  vehicle  (KP)  by  means 
of  a  Suspension  device  (11). 

5.  Searching  and  Clearing  device  according  to  claim 
4,  characterized  in  that  in  the  case  of  a  combat  tank 

15  (KP)  as  carrier  vehicle  the  barrel  (W)  of  the  weapon 
of  the  combat  tank  serves  as  the  projecting  struc- 
tural  part. 

6.  Searching  and  Clearing  device  according  to  claim  4 
20  or  5,  characterized  in  that  the  Suspension  device 

(1  1  )  has  a  lifting  device  actuatable  from  the  operat- 
ing  and  evaluation  device. 

7.  Searching  and  Clearing  device  according  to  any  one 
25  of  Claims  1  to  6,  characterized  in  that  the  sensors 

(3.1  to  3.4)  for  detecting  electrically  conductive  ob- 
jects  are  each  formed  as  electromagnetic  coils,  the 
coil  axes  of  which  are  basically  aligned  vertically. 

30  8.  Searching  and  Clearing  device  according  to  claim 
7,  characterized  in  that  the  coils  (3.1  to  3.4)  are 
formed  as  rectangular  coils,  the  longer  rectangle 
side  of  which  runs  transverse  to  the  direction  of  trav- 
el  (F). 

35 
9.  Searching  and  Clearing  device  according  to  claim  7 

or  8,  characterized  in  that  the  two  outermost  coils 
(3.  1  ,  3.4)  arranged  on  the  frame  (1  )  are  foldable  up- 
wards  inwardly  around  a  horizontal  axis  of  rotation 

40  lying  in  the  direction  of  travel  (F). 

zeichnet,  daß  nach  oder  während  der  Verfahrens- 
schritte  D  und/oder  F  und/oder  H  eine  Überwa- 
chung  und  Identifizierung  der  erfaßten  Stelle  oder 
des  erfaßten  Gegenstandes  mittels  einer  Video- 
Überwachungskamera  und  eine  Auswertung  der 
erhaltenen  Bildinformation  durchgeführt  wird. 

Claims 

1.  Device  installed  on  a  carrier  vehicle,  in  particular  a 
combat  tank,  for  searching  and  Clearing  of  land 
mines  with  a  carrying  device  (1)  connectable  via  a 
coupling  device  (2,  2.1)  to  the  front  of  the  carrier 
vehicle  (KP),  several  sensors  (3.1  to  3.4)  being  ar- 
ranged  on  the  front  side  of  the  carrying  device  (1) 
seen  in  the  direction  of  travel  (F)  in  a  transverse  di- 
rection  across  a  predetermined  width,  which  at  least 
corresponds  to  the  width  of  the  carrier  vehicle  (KP), 
characterized  by  the  following  features: 

a)  the  carrying  device  is  formed  as  a  frame  (1  ); 

b)  the  sensors  (3.1  to  3.4)  are  formed  for  the 
detection  of  electrically  conductive  objects  (M); 

c)  arranged  behind  the  sensors  (3.1  to  3.4) 
seen  in  the  direction  of  travel  (F)  are  guide  rails 
(4)  running  in  a  transverse  direction  on  which  a 
cradle  (5)  runs,  which  is  traversable  by  means 
of  a  driving  device  and  stoppable  in  arbitrary 
positions; 

d)  a  locating  detector  (6)  for  precise  detection 
of  the  position  and  nature  of  an  object  (M)  reg- 
istered  by  one  of  the  sensors  (3.1  to  3.4)  is  ar- 
ranged  on  the  cradle  (5); 

e)  a  movable  gripper  (8)  for  gripping  and  setting 
down  explosive  or  hollow  charges  (13,  14)  in  a 
positionally  accurate  manner  on  the  ground  is 
arranged  on  the  cradle  (5); 

f)  a  magazine  (9)  for  holding  explosive  or  hollow 
charges  (13,  14)  provided  with  detonation  de- 
vices  is  arranged  on  the  cradle  (5)  or  the  frame 
(1); 

10.  Searching  and  Clearing  device  according  to  any  of 
Claims  1  to  9,  characterized  in  that  the  locating  de- 
tector  (6)  is  suspended  underneath  the  cradle  (5) 

45  on  an  arm  (7)  connected  to  the  cradle  and  rotatable 
in  a  horizontal  plane  at  a  predetermined  distance 
from  the  axis  of  rotation. 

g)  an  electric  operating  and  evaluation  device 
for  the  sensors  (3.1  to  3.4),  the  driving  device  so 
of  the  cradle  (5),  the  locating  detector  (6),  the 
gripper  (8)  and  the  detonation  devices  of  the 
explosive  and  hollow  charges  (13,  14)  is  dis- 
posed  in  the  carrier  vehicle  (KP). 

55 
2.  Searching  and  Clearing  device  according  to  claim 

1  ,  characterized  in  that  support  wheels  (10)  are  ar- 
ranged  on  the  underside  of  the  frame  (1  )  behind  the 

1  1  .  Searching  and  Clearing  device  according  to  any  one 
of  Claims  1  to  1  0,  characterized  in  that  a  video  mon- 
itoring  camera  (1  2)  connected  to  the  operating  and 
evaluation  device  is  mounted  on  the  top  side  of  the 
frame  (1). 

1  2.  Searching  and  Clearing  device  according  to  any  one 
of  Claims  1  to  1  1  ,  characterized  in  that  a  lighting  de- 
vice  connected  to  the  operating  and  evaluation  de- 
vice  is  mounted  on  the  top  side  of  the  frame  (1  ). 

6 
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1  3.  Searching  and  Clearing  device  according  to  any  one 
of  Claims  1  to  1  2,  characterized  in  that  the  explosive 
and  hollow  charges  stored  in  the  magazine  (9)  are 
each  arranged  at  the  top  end  of  a  stand  (13,  14), 
which  can  be  grasped  by  its  upper  part  by  the  grip-  s 
per  (8)  and  placed  with  its  base  part  on  the  ground. 

14.  Searching  and  Clearing  device  according  to  claim 
1  3,  characterized  in  that  the  base  part  of  the  stand 
(13,  14)  has  several  automatically  spreadable  legs  10 
(13.3,  14.3)  and  the  magazine  (9)  is  formed  such 
that  each  stand  (13,  14)  is  stored  in  a  magazine 
Chamber  (9.1,  9.2)  in  the  folded  State  of  the  legs 
(13.3,  14.3)  vertically  aligned  in  such  a  manner  that 
on  removal  of  the  stand  the  legs  spread  out.  15 

15.  Searching  and  Clearing  device  according  to  claim 
13  or  14,  characterized  in  that  a  detonator  cable 
(1  3.5,  1  4.5)  wound  on  a  spool  (1  3.4,  1  4.4)  and  con- 
nected  to  the  detonation  device  is  arranged  on  the  20 
top  part  of  the  stand  (13,  14),  which  cable  is  con- 
nected  to  the  operating  and  evaluation  device. 

16.  Method  for  locating  and  destroying  a  land  mine  by 
means  of  the  searching  and  Clearing  device  accord-  25 
ing  to  Claims  1  to  1  5,  characterized  by  the  following, 
at  least  in  part  automatically  progressing  method 
steps: 

A)  Movement  of  the  carrier  vehicle  in  the  direc-  30 
tion  of  travel  at  a  predetermined  speed  with  the 
sensors  activated; 

B)  Stopping  of  the  carrier  vehicle  with  a  prede- 
termined  brake  path  on  emission  of  a  detection  35 
signal  by  one  of  the  sensors; 

C)  Ascertaining  of  the  sensor  which  emits  the 
detection  signal,  movement  of  the  cradle  into 
the  area  of  this  sensor  and  activation  of  the  lo-  40 
cating  detector; 

D)  Scanning  of  a  predetermined  surface  area 
on  the  ground  by  means  of  the  locating  detector 
with  appropriate  movement  of  the  cradle  and  45 
rotation  of  the  arm; 

E)  Evaluation  of  the  Signals  emitted  by  the  lo- 
cating  detector  for  detecting  the  exact  position 
and  nature  of  the  object  registered;  so 

F)  Actuation  of  the  gripper  for  taking  hold  of  an 
explosive  or  hollow  Charge  stored  in  the  maga- 
zine  and  positioning  it  at  the  point  on  the  ground 
ascertained  by  the  evaluation;  55 

G)  Retreat  of  the  carrier  vehicle  by  a  predeter- 
mined  distance; 

H)  Detonation  of  the  explosive  or  hollow  Charge 
from  the  carrier  vehicle; 

I)  Onward  movement  of  the  carrier  vehicle  in 
the  direction  of  travel  at  a  preset  speed  with  the 
sensors  activated. 

1  7.  Method  according  to  claim  1  6,  characterized  in  that 
following  or  during  method  steps  D  and/or  F  and/or 
H  monitoring  and  identification  of  the  point  regis- 
tered  or  the  object  detected  by  means  of  a  video 
monitoring  camera  and  evaluation  of  the  picture  In- 
formation  received  are  carried  out. 

Revendications 

1.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  de  mines  ter- 
restres  installe  sur  un  vehicule  porteur,  en  particu- 
lier  un  char  blinde,  comportant  un  dispositif  support 
(1)  accouple  au  moyen  d'un  dispositif  d'accouple- 
ment  (2,  2.1)  ä  l'avant  dudit  vehicule  porteur  (KP), 
tandis  que  sur  le  cöte  avant  du  dispositif  support, 
vu  dans  le  sens  de  la  marche  (F),  sont  disposes  plu- 
sieurs  capteurs  (3.1  ä  3.4)  en  direction  transversale 
sur  une  largeur  predeterminee,  laquelle  correspond 
au  moins  ä  la  largeur  du  vehicule  porteur  (KP),  ca- 
racterise  par  les  particularites  suivantes  : 

a)  le  dispositif  support  est  realise  sous  la  forme 
d'un  chässis  (1  )  ; 
b)  les  capteurs  (3.1  ä  3.4)  sont  realises  pour  la 
saisie  d'objets  (M)  electriquement  conduc- 
teurs; 
c)  derriere  les  capteurs  (3.1  ä  3.4),  vu  dans  le 
sens  de  la  marche  (F)  sont  disposes  des  rails 
de  guidage  (4)  s'etendant  en  direction  transver- 
sale  sur  lesquels  roule  un  chariot  (5)  qui  peut 
se  deplacer  au  moyen  d'un  dispositif  d'entraT- 
nement  et  s'arreter  dans  n'importe  quelle  posi- 
tion; 
d)  sur  le  chariot  (5)  est  dispose  un  detecteur  de 
recherche  (6)  pour  la  saisie  precise  de  la  posi- 
tion  et  du  genre  de  l'objet  (M)  devant  etre  saisi 
par  Tun  des  capteurs  (3.1  ä  3.4); 
e)  sur  le  chariot  (5)  est  dispose  un  grappin  mo- 
bile  (8)  pour  la  prise  et  le  depöt  dans  une  posi- 
tion  precise  sur  le  sol  de  charges  explosives  ou 
creuses  (13,  14); 
f)  sur  le  chariot  (5)  ou  le  chässis  (1  )  est  dispose 
un  magasin  (9)  pour  le  logement  de  charges  ex- 
plosives  ou  creuses  (13,  14)  munies  de  dispo- 
sitifs  d'amorcage; 
g)  dans  le  vehicule  porteur  (KP)  est  dispose  un 
dispositif  electrique  de  manoeuvre  et  d'analyse 
des  capteurs  (3.1  ä  3.4),  du  dispositif  d'entraT- 
nement  du  chariot  (5),  du  detecteur  de  recher- 
che  (6),  du  grappin  (8)  et  des  dispositifs  d'amor- 
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cage  des  charges  explosives  et  creuses  (13, 
14). 

2.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  conforme  ä  la 
revendication  1,  caracterise  en  ce  que  sur  le  cöte  s 
inferieur  du  chässis  1,  derriere  le  chariot  (5),  vu 
dans  le  sens  de  la  marche  (F),  sont  disposees  des 
roues  support  (10). 

3.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  la  reven-  10 
dication  2,  caracterise  en  ce  que  le  dispositif  d'ac- 
couplement  (2)  presente  une  articulation  ä  charte- 
re  (2.1)  pour  compenser  les  inegalites  du  terrain. 

4.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  l'une  des  15 
revendications  1  ä  3,  caracterise  en  ce  que  le  chäs- 
sis  (1)  est  suspendu  sur  son  cöte  superieur  ä  un 
element  (W)  monte  en  porte-ä-faux  sur  le  vehicule 
porteur  (KP),  au  moyen  d'un  dispositif  de  Suspen- 
sion  (11).  20 

5.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  la  reven- 
dication  4,  caracterise  en  ce  que  sur  un  char  blinde 
(KP)  servant  de  vehicule  porteur  c'est  le  canon  (W) 
de  l'arme  dudit  char  qui  sert  d'element  monte  en  25 
porte-ä-faux. 

6.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  les  re- 
vendications  4  ou  5,  caracterise  en  ce  que  le  dispo- 
sitif  de  Suspension  (1  1  )  presente  un  dispositif  de  le-  30 
vage  manoeuvrable  ä  partir  du  dispositif  de  ma- 
noeuvre  et  d'analyse. 

7.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  l'une  des 
revendications  1  ä  6,  caracterise  en  ce  que  les  cap-  35 
teurs  (3.1  ä  3.4),  pour  la  saisie  d'objets  electrique- 
ment  conductibles,  sont  realises  sous  la  forme  de 
bobines  electromagnetiques  dont  les  axes  sont 
Orientes  en  direction  sensiblement  verticale. 

40 
8.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  la  reven- 

dication  7,  caracterise  en  ce  que  les  bobines  (3.1  ä 
3.4)  sont  realisees  sous  la  forme  de  bobines  rec- 
tangulaires  dont  le  cöte  le  plus  long  s'etend  trans- 
versalement  dans  le  sens  de  la  marche  (F).  45 

9.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  les  re- 

1  0.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  l'une  des 
revendications  1  ä  9,  caracterise  en  ce  que  le  de-  55 
tecteur  de  recherche  (6)  est  suspendu  sous  le  cha- 
riot  (1  )  sur  un  bras  (7)  rotatif  dans  un  plan  horizontal, 
relie  au  chariot,  ä  une  distance  predeterminee  de 

Taxe  de  rotation. 

1  1  .  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  l'une  des 
revendications  1  ä  10,  caracterise  en  ce  que  sur  le 
cöte  superieur  du  chässis  1  est  montee  une  camera 
video  (1  2)  de  surveillance  reliee  au  dispositif  de  ma- 
noeuvre  et  d'analyse. 

1  2.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  l'une  des 
revendications  1  ä  11,  caracterise  en  ce  que  sur  le 
cöte  superieur  du  chässis  (1  )  est  monte  un  dispositif 
d'eclairage  relie  au  dispositif  de  manoeuvre  et 
d'analyse. 

1  3.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  l'une  des 
revendications  1  ä  12,  caracterise  en  ce  que  les 
charges  explosives  et  creuses,  logees  dans  le  ma- 
gasin  (9),  sont  disposees  respectivement  ä  l'extre- 
mite  superieure  d'un  pied  support  (13,  14)  dont  la 
partie  superieure  peut  etre  saisie  par  le  grappin  (8) 
et  dont  l'embase  peut  etre  posee  sur  le  sol. 

1  4.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  la  reven- 
dication  1  3,  caracterise  en  ce  que  l'embase  du  pied 
support  (13,  14)  presente  plusieurs  jambes  pouvant 
s'ecarter  automatiquement  (13.3,  14.3)  et  que  le 
magasin  (9)  est  realise  de  teile  maniere  que  chaque 
pied  support  (13,  14),  ä  l'etat  replie  des  jambes 
(13.3,  14.3),  est  monte  dans  le  sens  vertical  dans 
une  chambre  respective  (9.1,  9.2)  du  magasin,  de 
teile  maniere  que  lors  de  l'extraction  du  pied  support 
les  jambes  s'ecartent. 

1  5.  Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  la  reven- 
dication  1  3  ou  1  4,  caracterise  en  ce  que  sur  la  partie 
superieure  du  pied  support  (13,  14)  est  dispose  un 
cäble  d'amorcage  (13.5,  14.5)  relie  au  dispositif 
d'amorcage  et  enroule  sur  une  bobine  (1  3.4,  1  4.4), 
ledit  cäble  (13.5,  14.5)  etant  relie  au  dispositif  de 
manoeuvre  et  d'analyse. 

16.  Dispositif  pour  la  localisation  et  la  destruction  d'une 
mine  terrestre  au  moyen  du  dispositif  de  detection 
et  de  dragage  conforme  aux  revendications  1  ä  15, 
caracterise  par  les  Operations  suivantes  qui  se  de- 
roulent,  au  moins  partiellement  de  maniere 
automatique  : 

A)  mouvement  du  vehicule  porteur  dans  le  sens 
de  la  marche  ä  une  vitesse  predeterminee  les 
capteurs  etant  actives  ; 
B)  lors  de  l'emission  d'un  signal  de  saisie  par 
Tun  des  capteurs  arret  du  vehicule  porteur  avec 
un  trajet  de  freinage  predetermine; 
C)  identification  du  capteur  qui  emet  le  signal 
de  saisie,  deplacement  du  chariot  vers  la  zone 
de  ce  capteur  et  activation  du  detecteur  de  re- 
cherche; 

25 

Dispositif  de  detection  et  de  dragage  selon  les  re- 
vendications  7  ou  8,  caracterise  en  ce  que  les  deux 
bobines  (3.1  ,  3.4)  disposees  le  plus  ä  l'exterieur  sur 
le  chässis  (1  )  peuvent  etre  rabattues  vers  l'interieur  so 
autour  d'un  axe  de  rotation  horizontal  situe  dans  le 
sens  de  la  marche  (F). 

8 
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D)  balayage  d'une  zone  plane  predeterminee 
sur  le  sol  au  moyen  du  detecteur  de  recherche 
avec  deplacement  correspondant  du  chariot  et 
rotation  du  bras  ; 
E)  analyse  des  signaux  emis  par  le  detecteur  s 
de  recherche  pour  la  saisie  de  la  position  exac- 
te  et  de  la  nature  de  l'objet  saisi; 
F)  actionnement  du  grappin  pour  la  saisie  d'une 
Charge  explosive  ou  creuse  logee  dans  le  ma- 
gasin  et  pour  son  positionnement  au  point  du  10 
sol  calcule  par  le  dispositif  d'analyse  ; 
G)  recul  du  vehicule  porteur  sur  une  distance 
predeterminee  ; 
H)  amorcage  de  la  Charge  explosive  ou  creuse 
ä  partir  du  vehicule  porteur  ;  15 
I)  continuation  du  deplacement  du  vehicule  por- 
teur  dans  le  sens  de  la  marche  ä  une  vitesse 
predeterminee,  les  capteurs  etant  actives. 

17.  Procede  selon  la  revendication  16,  caracterise  en  20 
ce  que,  apres  ou  pendant  les  Operations  D  et/ou  F 
et/ou  H,  a  Neu  une  surveillance  et  une  identification 
du  point  saisi  ou  de  l'objet  saisi  au  moyen  d'une  ca- 
mera  video  de  surveillance  et  une  analyse  de  l'in- 
formation  video  ainsi  obtenue.  25 
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