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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft Verfahren zum Verlegen
von militdrischen Briicken Uber ein Hindernis im Kampf-
gebiet gemal dem Oberbegriff des Anspruchs 1.
[0002] Das Verlegen von militarischen Briicken Uber
Hindernisse, die im Beschuss des Feindes liegen, ist ein
schwieriges und vor allem gefahrliches Geschaft. Ur-
spriinglich mussten die Pioniere die Briicken zum Uber-
winden des Hindernisses vor Ort erstellen. Dabei kam
es zu grof3en Verlusten. Deshalb wurde vor einigen Jahr-
zehnten zum Verlegen derartiger Briicken ein Verfahren
entwickelt, bei dem ein zum Verlegefahrzeug umgebau-
ter Panzer eine in mehrere Teilelemente zerlegte Briicke
zum Rand des Hindernisses fahren und anschlieRend
im Freivorbau tiber das Hindernis verlegen konnte. Diese
Briicken waren in der Lage, Hindernisse bis zu 28 m Brei-
te zu GUberwinden. Die Bedienmannschaft konnte im We-
sentlichen im Panzer sitzen bleiben, gegebenenfalls
musste sie den Panzer kurz verlassen, um Fehlfunktio-
nen zu beseitigen.

[0003] Solche Briickensysteme werden heute unter
dem Oberbegriff "Angriffsbriicken" zusammengefasst.
Aufgrund der notwendigen Panzerung dieser Fahrzeuge
wird dabei zugunsten des Zuladungsbedarfs fiir Briicke
und Verleger auf Systeme zum aktiven Schutz verzichtet
und der passive Schutz reduziert. Briicken ohne direkte
Feindeinwirkung werden hingegen als "taktische Bri-
cken" oder auch "Unterstiitzungsbriicken" bezeichnet.
Solche Systeme haben meist eine héhere Leistungsfa-
higkeit in Bezug auf die freie Spannweite und dadurch
hoéheres Gewicht. Flr den Transport kénnen deshalb
sinnvoll nur Systeme ohne Schutz eingesetzt werden.
[0004] Alle Angriffsbriicken haben gemeinsam, dass
der Verlegevorgang vor Ort von einem oder mehreren
Soldaten aktiviert und gesteuert werden muss. Diese
sind somit dem gegnerischen Feuer weiterhin ausge-
setzt.

[0005] Ein weiteres Problem bei der Entwicklung mili-
tarischer Briicken ist die Transportierbarkeit. Meist be-
stehen Beschrankungen beziiglich Zuladung, Anhange-
last, Gesamtgewicht und Abmessungen. Gepanzerte
Fahrzeuge stellen hohe Anforderungen an das Briicken-
system, da sie selbst schon die zur Verfligung stehenden
Gewichtslimits und Baumafe in hohem MaRe ausnut-
zen. Deshalb wurden die Briicken so konstruiert, dass
sie fir den Transport zusammengefaltet oder - gescho-
ben werden kénnen. Auch hierfir wurde eine Vielzahl
von Konstruktionen entwickelt. Diesen ist jedoch ge-
meinsam, dass sie die Konstruktion komplizieren und
den Verlegevorgang verlangsamen.

[0006] SinngemaR die gleichen Uberlegungen gelten
auch, wenn die Briicke per Wasser oder per Luft trans-
portiert wird. Auch hier miissen die jeweiligen Transport-
profile eingehalten werden, beim Lufttransport aulRer-
dem die begrenzten zulassigen Zuladungs- bzw. Trans-
portgewichte.

[0007] WO 2004/074 580 beschreibt ein Verfahren
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nach Oberbegriff des Anspruchs 1, bei dem ein unbe-
manntes Verlegefahrzeug bis an das Hindernis fernge-
steuert wird.

[0008] Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe
zugrunde, ein Verfahren zum Verlegen von militarischen
Briicken anzugeben, bei dem keine Soldaten dem geg-
nerischen Feuer ausgesetzt sind. Ergédnzend hat sich die
Erfindung die Aufgabe gestellt, den Transport der Briicke
zum Einsatzort zu optimieren.

[0009] Die genannte Hauptaufgabe wird geldst durch
ein Verfahren mit den Merkmalen des Anspruchs 1.
[0010] Der vorliegenden Erfindung liegen folgende
Prinzipien zugrunde:

Zunachst wird entsprechend der Gefahrdung durch
Feindeinwirkung der Gesamtweg zum Einsatzort in
drei Gefahrdungszonen unterteilt:

Anmarschzone.

In dieser Zone besteht keine direkte
Feindeinwirkung und die Fahrzeuge be-
wegen sich im Uberwachten Raum.

Zone 1:

Zone 2:  Kampfzone.
In dieser Zone bewegen sich nur Fahr-

zeuge mit aktivem und passivem Schutz.

Einsatzzone.

Diese Zone liegt genau vor den gegneri-
schen Einheiten und ist selbst fir gepan-
zerte Fahrzeuge kritisch.

Zone 3:

[0011] Die rdumliche Ausdehnung dieser Zonen wird
von Fall zu Fall nach militérischen Gesichtspunkten de-
finiert.

[0012] Zur Bewegung des Briickensystems in der An-
marschzone wird die Briicke auf ein Verlegefahrzeug ge-
laden. Das Verlegefahrzeug ist prinzipiell selbstfahrend,
wird jedoch zunéchst von einem Transportfahrzeug be-
wegt. Dieses Transportfahrzeug ist ein militarisches, ge-
gebenenfalls auch ein ziviles Fahrzeug und kann sich
auf der StralRe, auf der Schiene, im Wasser oder in der
Luft bewegen. In der Anmarschzone wird das Verlege-
fahrzeug nur als Trager eingesetzt und ist ansonsten
passiv. Die Steuerung der Fahrzeugbewegungen erfolgt
dabei konventionell durch die Systeme des Transport-
fahrzeugs. An der Grenze zur Kampfzone wird das Ver-
legefahrzeug vom Transportfahrzeug getrennt.

[0013] Nun Gbernimmt ein Fihrungsfahrzeug die Fiih-
rung des mit der Briicke beladenen Verlegefahrzeugs in
Richtung auf das zu tberquerende Hindernis. Dabei be-
steht vorzugsweise keine mechanische Verbindung zwi-
schen Fiihrungsfahrzeug und Verlegefahrzeug. Das Ver-
legefahrzeug fahrt aktiv, also mit eigenem Antrieb und
unbemannt. Das Fuhrungsfahrzeug ist bemannt und vor-
zugsweise gepanzert. Da das Verlegefahrzeug nicht me-
chanisch gekoppelt ist, hat das Fuhrungsfahrzeug seine
volle Unabhangigkeit und Beweglichkeit.
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[0014] Das Fihrungsfahrzeug kann somit im aktiven
und passiven Schutz den Fahrzeugen der Kampftruppe
entsprechen oder aus einem solchen Fahrzeug beste-
hen. Das Verlegefahrzeug wird Uber ein elektronisches
Leitsystem mit dem Fihrungsfahrzeug verbunden und
folgt dessen Bewegung eigenstandig im (vorgegebenen)
angemessenen Abstand bis zur Einsatzzone.

[0015] Von hier aus fahrt das Verlegefahrzeug als Ro-
boticfahrzeug selbststandig zum Hindernis. Dies istmog-
lich dank der ihm eingebauten Umfelderfassung, die so-
wohl eine optische Bilderkennung als auch Laser-Scan-
nerumfassen kann. Hierangekommen, misst es die Brei-
te des Hindernisses und die Gestalt der Ufer aus. Mit
Hilfe der so gewonnenen Daten fiihrt das Verlegefahr-
zeug dann zunachst eine Simulation des Verlegevor-
gangs durch. Stellt es dabei fest, dass das Hindernis zu
breit oder die Ufer zu steil sind, bricht es den Verlege-
vorgang ab. Andernfalls fiihrt es den Verlegevorgang
aus.

[0016] Da in der eigentlichen Einsatzzone des Bri-
ckensystems im Bereich des Hindernisses weder Fih-
rungsfahrzeuge noch Personen anwesend und das Ver-
legefahrzeug vollig unbemannt ist, sind Fehlinterpretati-
onen, die zu Fehlfunktionen fiihren kénnten, ausge-
schlossen. Gegebenenfalls kann von dem in sicherer
Entfernung stehenden Fihrungsfahrzeug korrigierend
eingegriffen werden. Auch kénnen durch das feindliche
Feuer keine Personen zu Schaden kommen. Da keine
Personen an Bord sind, muss das Verlegefahrzeug auch
nicht oder nur schwach gepanzert werden. Dies kommt
der Tragfahigkeit zu gute, d. h. es kénnen grof3e und
schwere Briickenelemente transportiert und verlegt wer-
den.

[0017] Um diese groRen und schweren Briickenele-
mente zum Kampfgebiet transportieren zu kénnen, ohne
die vorgegebenen Straflen-, Briicken- und sonstigen
Profile zu Uberschreiten, wird zur Lésung der zweiten
Teilaufgabe die Briicke langs geteilt, wobei jedes Briick-
enteil auf ein eigenes Verlegefahrzeug geladen wird. Er-
folgt der Transport per Luftfracht, kann jedes Verlege-
fahrzeug mit seinem Brickenteil in getrennten Flugzeu-
gen transportiert werden.

[0018] GemaR eineralternativen Weiterbildung der Er-
findung erfolgt die Fiihrung des Verlegefahrzeugs vom
Rand des Kampfgebiets bis zur Hinderniszone nicht
durch ein einzelnes Fiihrungsfahrzeug sondern durch ei-
ne Gruppe von Fuhrungsfahrzeugen. Dadurch wird die
Fahrt des Verlegefahrzeugs zum Hindernis nicht unter-
brochen, wenn ein Fiihrungsfahrzeug aufgrund feindli-
chen Beschusses ausfallen sollte. Auch sind mehrere
Fuhrungsfahrzeuge schneller in der Lage, eine flr die
Uberwindung des Hindernisses geeignete Stelle ausfin-
dig zu machen. Hat eines der Fihrungsfahrzeuge eine
Stelle gefunden, die fiir eine Uberwindung des Hinder-
nisses geeignet erscheint, so folgt das Verlegefahrzeug
diesem Fuhrungsfahrzeug. Die Fiihrungsfahrzeuge ha-
ben iber ein globales Lageortungssystemihren Weg auf-
gezeichnetund Ubermitteln per Telemetrie die glinstigste
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Route an das Verlegefahrzeug. Mit Hilfe dieser Daten
und den eigenen Erfassungssystemen kann dann das
Verlegefahrzeug selbsttatig das Hindernis finden. Am
Hindernis angekommen, flhrt das Verlegefahrzeugdann
wieder selbsttatig die Feinannaherung, die Messung, die
Simulation und schlieBlich die Verlegung der Briicke
durch.

[0019] GemaR einer Weiterbildung der Erfindung er-
folgt die Feinannaherung an das Hindernis mit reduzier-
ter Geschwindigkeit, letztlich mit Schrittgeschwindigkeit.
Dadurch wird verhindert, dass das Verlegefahrzeug bei-
spielsweise den Rand einer Schlucht tiberfahrt und zu
Schaden kommt.

[0020] GemaR einer Ausgestaltung der Erfindung fhrt
das Verlegefahrzeug nach dem Verlegen der Briicke ei-
ne Kontrolle der verlegten Briicke durch.

[0021] Sobald die dem Verlegefahrzeug eigene Um-
felderkennung wahrend der Annéherung an die Endzone
des Hindernisses eine Gelandesteigung erkennt, die die
Steigfahigkeit des Verlegefahrzeugs iberschreitet, wird
die Anndherung unterbrochen. Je nach den Umsténden
kann der Verlegevorgang insgesamt abgebrochen oder
an einer anderen Stelle neu versucht werden.

[0022] Da es jedoch auch mdéglich ist, dass die ange-
zeigte Steigung durch eine zu grobe Auswertung verur-
sacht wird, wird gemaR einer Weiterbildung der Erfin-
dung die Umfelderkennung auf kurze Distanz umge-
schaltet und die Annaherung wieder aufgenommen.
[0023] In &hnlicher Weise kann der Verlegevorgang
gestoppt werden, sobald die Umfelderkennung eine Ge-
landeniveaudifferenz erkennt, die die zuldssige Langs-
neigung der Briicke Ubersteigt.

[0024] Auch hier besteht die Méglichkeit, die Situation
durch einen Feinscan in Standposition neu zu ermitteln,
um anschlieRend die Verlegesimulation zu starten.
[0025] SchlieRlich besteht die Mdglichkeit, die Umfel-
derkennungsdaten vom Verlegefahrzeug zu einem Fiih-
rungsfahrzeug drahtlos zu tGibertragen. Im Fihrungsfahr-
zeug, das in sicherer Entfernung vom Verlegefahrzeug
positioniert ist, kann ein Soldat die Situation zusatzlich
bewerten, um anschlielRend Befehlsdaten an das Verle-
gefahrzeug drahtlos zu Ubertragen. Auf diese Weise las-
sen sich Situationen, die die im Verlegefahrzeug einge-
baute Logik Uberfordern, doch noch meistern.

[0026] Anhand der Zeichnung soll die Erfindung in
Form eines Ausfiihrungsbeispiels naher erlautert wer-
den. Es zeigen

Fig. 1 selbstfahrende Transportfahrzeuge in der An-
marschzone, beladen mit einem eine militari-
sche Briicke tragenden Verlegefahrzeug auf
dem Weg zu einem Einsatzgebiet,

Fig. 2  Fuhrung eines unbemannten, selbstfahrenden
Verlegefahrzeugs in der Kampfzone zu einem
erwarteten Hindernis,

Fig. 3 einautonomfahrendes, unbemanntes Verlege-
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fahrzeug in der Einsatzzone wahrend der An-
naherung an ein Hindernis,

Fig. 4  die Uber das Hindernis verlegte Briicke und

Fig. 5 zwei Verlegefahrzeuge, jeweils beladen mit ei-
ner Brickenhalfte.

[0027] Fig. 1 zeigtrein schematisch Verlegefahrzeuge

2, beladen mit einer militarischen Briicke 1 und den zu-
gehdrigen Einrichtungen zum Verlegen. Die Verlegefahr-
zeuge 2 sind selbstfahrend und mit einer eigenen Um-
felderkennung ausgeristet, die sowohl optische Mittel
als auch Laser-Scanner und eine geeignete Auswertee-
lektronik umfasst.

[0028] Fig. 1 zeigt des weiteren vier Beispiele von
Transportfahrzeugen, die einen schnellen Transport des
mit der Briicke 1 beladenen Verlegefahrzeugs 2 in der
Anmarschzone zum Rand einer Kampfzone ermogli-
chen. Erstes Beispiel ist eine Zugmaschine 3, mit der
das Verlegefahrzeug 2 als Auflieger verbunden ist. In
gleicher Weise kann hier auch eine Kabine als Steuer-
modul an das Verlegefahrzeug adaptiert werden. Zwei-
tes Beispiel ist ein geeigneter Spezial-LKW, oder besser
auch Standard PLS-Transporter (PLS = Pallet Load Sys-
tem), der das komplette Verlegefahrzeug 2 mit Briicke 1
tragt. Drittes Beispiel ist ein Transportflugzeug 5. Viertes
Beispiel ist ein Zugfahrzeug aus der militarischen Stan-
dardausristung, woran das Verlegefahrzeug als Trailer
mechanisch angehéngt wird.

[0029] Nachdem das Verlegefahrzeug 2 mitHilfe eines
der Transportfahrzeuge 3, 4, 5 zum Rand der Kampfzone
gebracht wurde, wird das Verlegefahrzeug 2, beladen
mit der Briicke 1, von einem Fluhrungsfahrzeug zu einem
zu Uberwindenden Hindernis 4, 3 gefihrt. Dies ist in Fig.
2 dargestellt. Als Fihrungsfahrzeuge sind dargestellt ein
Panzer 6 bzw. ein Helikopter 7. Die Fiihrungsfahrzeuge
6, 7 haben lediglich drahtlosen Kontakt zum Verlegefahr-
zeug 2. Dieses fahrt selbst, so dass die Fihrungsfahr-
zeuge 6, 7 in keiner Weise behindert sind. Sie behalten
ihre volle Beweglichkeit, die das Uberleben der in den
Fihrungsfahrzeugen 6, 7 sitzenden Bedienungsmann-
schaft gewahrleistet.

[0030] Die letzte Anndherung andas zu Gberwindende
Hindernis 10 in der Einsatzzone erfolgt ohne Flihrungs-
fahrzeug 6, 7. Dies ist in Fig. 3 dargestellt. Zu diesem
Zweck ist das Verlegefahrzeug 2 wie schon erwahnt mit
einem eigenen Antrieb und einer eigenen Umfelderken-
nung ausgeristet. Die Annaherung an das Hindernis 10
erfolgt mit abnehmender Geschwindigkeit, zuletzt mit
Schrittgeschwindigkeit, um zu verhindern, dass das Ver-
legefahrzeug 2 das Hindernis 10 Uberfahrt und bescha-
digt wird.

[0031] Am Rand 11 des Hindernisses 10 angekom-
men, fihrt das Verlegefahrzeug 2 Messungen durch.
Diese Messungen erfassenzum einendie Breite des Hin-
dernisses 10, zum anderen die HOhenniveaus der beiden
Rander 11, 12 des Hindernisses 10. Mit Hilfe dieser
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Messdaten fuihrt das Verlegefahrzeug 2 dann eine Ver-
legesimulation durch. Ergibt diese Simulation, dass die
Breite des Hindernisses 10 geringer ist als die Lange der
militdrischen Briicke 1 und dass die Niveauunterschiede
der Rander 11, 12 des Hindernisses 10 die zuldssige
Langsneigung der verlegten Briicke 1 nicht Uiberschrei-
ten, fuhrt das Verlegefahrzeug 2 den Verlegevorgang
selbsttatig durch.

[0032] Andernfalls wird der Verlegevorgang abgebro-
chen. Das Verlegefahrzeug 2 fahrt zuriick oder sucht ei-
ne geeignetere Stelle fir den Verlegevorgang. Auf jeden
Fall Gbertragt das Verlegefahrzeug 2 die Hindernisdaten
zum Fuhrungsfahrzeug 6, 7, wo dann gegebenenfalls
auch uber den Einsatz anderer Briickensysteme ent-
schieden werden kann.

[0033] Fig. 4 zeigt das mit der Briicke 1 Uberwundene
Hindernis 10, wobei der Verlegevorgang selbst durch die
strichpunktiert gezeichnete Briicke 1’ symbolisiert ist.
Briicke 1 und Verlegefahrzeug 2 sind nicht maR3stabsge-
recht dargestellt.

[0034] Fig. 5 zeigt rein schematisch, dass es mdglich
ist, die Briicke in zwei langs geteilte Halften 1.1, 1.2 zu
zerlegen und jede Briickenhalfte 1.1, 1.2 auf einem ei-
genen Verlegefahrzeug 2.1, 2.2 zu transportieren. Da
jetzt jede Kombination aus Briickenhalfte 1.1, 1.2 und
Verlegefahrzeug 2.1, 2.2 fiir sich allein die Tunnel-, Stra-
Ren- und sonstigen Profile einzuhalten hat, kénnen die
Abmessungen entsprechend grol3 gewahlt werden.
[0035] Die Verlegefahrzeuge 2.1, 2.2 sind mit Kupp-
lungsvorrichtungen 2.3 ausgeristet, mit deren Hilfe die
Verlegefahrzeuge 2.1, 2.2 am Rand der Kampfzone ge-
koppelt werden. In der gekoppelten Stellung fahren die
Verlegefahrzeuge 2.1, 2.2 dann zum Hindernis, wo die
beiden Brickenhalften 1.1, 1.2 entweder gleichzeitig
oder nacheinander verlegt werden.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Verlegen einer militérischen Briicke
(1) tber ein Hindernis (10) im Kampfgebietunter Ver-
wendung wenigstens eines Verlegefahrzeugs (5),
umfassend die Schritte:

- Verladen der Briicke (1) auf wenigstens ein
selbstfahrendes, unbemanntes, fernsteuerba-
res Verlegefahrzeug (5),

- Transportieren des beladenen Verlegefahr-
zeugs (5) per Wasser, Luft, Schiene und/oder
StralRe bis zur Grenze des Kampfgebiets,

- Fuhren des wenigstens einen Verlegefahr-
zeugs (5) durch ein bemanntes Fiihrungsfahr-
zeug (6) bis in die Nahe des Hindernisses (10),
gekennzeichnet durch die Schritte:

- selbstandige, eigenstédndige Feinannaherung
des wenigstens einen Verlegefahrzeugs an das
Hindernis, unterstiitzt durch eingebaute opti-
sche Umfelderfassung und/oder Laser-Scan-
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ner-Umfelderfassung,

- eigenstandiges Scannen der Gelandesituation
nach Ankunft am Hindernis,

- eigenstandige Simulation des Verlegevor-
gangs unter Berlicksichtigung der Scannerda-
ten und der konstruktiv vorgegebenen Grenz-
werte,

- eigenstandiges Fallen einer Entscheidung be-
treffend Durchfihrung oder Abbruch des Verle-
gevorgangs und Ausfiihren der Entscheidung.

Verfahren nach Anspruch 1,
durch den Schritt:

gekennzeichnet

- der Transport zur Grenze des Kampfgebiets
erfolgt mittels personengelenktem Transport-
fahrzeug nach den Regeln des zivilen Stralien-
verkehrs.

Verfahren nach Anspruch 1,
durch den Schritt:

gekennzeichnet
- der Transport zur Grenze des Kampfgebiets
erfolgt mittels Transportflugzeug (4).

Verfahren nach Anspruch 1,
durch den Schritt:

gekennzeichnet

- der Transport zur Grenze des Kampfgebiets
erfolgt mittels Schleppkahn.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, ge-
kennzeichnet durch die Schritte:

- das Verlegefahrzeug (5) folgt einem einzelnen
Fihrungsfahrzeug (6, 7),

- das Fuhrungsfahrzeug (6, 7) findet die optimale
Verlegestelle.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, ge-
kennzeichnet durch die Schritte:

- das Verlegefahrzeug (5) folgt einer Gruppe von
FUhrungsfahrzeugen,

- eines der Verlegefahrzeuge (5) findet die op-
timale Verlegestelle,

- das Verlegefahrzeug (5) fahrt zu der optimalen
Verlegestelle, wobei es selbsttatig dem aufge-
zeichneten Bewegungsprofil dieses Fiihrungs-
fahrzeugs (6, 7) folgt.

Verfahren nach Anspruch 5 oder 6, gekennzeichnet
durch den Schritt:

- das Verlegefahrzeug (5) folgt dem wenigstens
einen Fuhrungsfahrzeug (6, 7) ohne mechani-
sche Verbindung.
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8.

9.

10.

1.

12.

13.

14.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, ge-
kennzeichnet durch den Schritt:

- die Feinanndherung erfolgt mit reduzierter Ge-
schwindigkeit, letztlich mit Schrittgeschwindig-
keit.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, ge-
kennzeichnet durch den Schritt:

- das Verlegefahrzeug (5) fiihrt abschlieRend ei-
ne Kontrolle der verlegten Briicke (1) durch.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, ge-
kennzeichnet durch den Schritt:

- Unterbrechung der Annaherung in der Kampf-
zone, sobald die optische und/oder durch Laser-
Scanner gestitzte Umfelderkennung eine Ge-
landesteigung erkennt, die die Steigfahigkeit
des Verlegefahrzeugs (5) tUberschreitet.

Verfahren nach Anspruch 10, gekennzeichnet
durch die Schritte:

- Umschalten der Umfelderkennung auf kurze
Distanz,

- Wiederaufnahme bzw. kontinuierliche Weiter-
fihrung der Annéaherung.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 11, ge-
kennzeichnet durch die Schritte:

- Unterbrechung der Feinanndherung an das
Hindernis (10), sobald die Umfelderkennung die
richtige Position zur Verlegestelle erkennt,

- Durchflihren eines Feinscans in Standposition,
- Starten der Verlegesimulation.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 12, ge-
kennzeichnet durch den Schritt:

- Transportieren der Briicke (1) in zwei langs
getrennten Teilen (1.1, 1.2) bis zur Grenze des
Kampfgebiets.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 12, ge-
kennzeichnet durch die Schritte:

- Drahtlostibertragung der Umfelderkennungs-
daten zu einem Fihrungsfahrzeug (6),

- Drahtlostibertragung von Befehlsdaten vom
Fihrungsfahrzeug (6) zum Verlegefahrzeug (5).

Claims

1.

A method for laying a military bridge (1) over an ob-
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stacle (10) in a combat zone using at least one laying
vehicle (5), comprising the steps of:

- loading the bridge (1) onto at least one self-
propelled, unmanned, remotely controllable lay-
ing vehicle (5),

- transporting the loaded laying vehicle (5) by
water, air, rail and/or road to the edge of the
combat zone,

- guiding the at least one laying vehicle (5) by a
manned command vehicle (6) to the vicinity of
the obstacle (10),

characterised by the steps:

- independent, autonomous final approach
of the at least one laying vehicle to the ob-
stacle, assisted by integrated optical envi-
ronmental detection and/or laser scanner
environmental detection,

-autonomous scanning of the topographical
situation after arrival at the obstacle,

- autonomous simulation of the laying oper-
ation taking scanner data and predeter-
mined design limits into account,

- autonomous decision-making regarding
performance or cancellation of the laying
operation and execution of the decision.

A method according to claim 1, characterised by
the step:

- transport to the edge of the combat zone pro-
ceeds by means of a transport vehicle driven by
personnel in accordance with civilian road traffic
rules.

A method according to claim 1, characterised by
the step:

- transport to the edge of the combat zone pro-
ceeds by cargo aircraft (4).

A method according to claim 1, characterised by
the step:

- transport to the edge of the combat zone pro-
ceeds by barge.

A method according to one of claims 1 to 4, charac-
terised by the steps:

- the laying vehicle (5) follows an individual com-
mand vehicle (6, 7),

- the command vehicle (6, 7) finds the optimum
laying site.

A method according to one of claims 1 to 4, charac-
terised by the steps:
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10.

1.

12.

13.

- the laying vehicle (5) follows a group of com-
mand vehicles,

- one of the laying vehicles (5) finds the optimum
laying site,

- the laying vehicle (5) drives to the optimum
laying site, automatically following a recorded
movement profile of said command vehicle (6,
7).

A method according to claim 5 or claim 6, charac-
terised by the step:

- the laying vehicle (5) follows the at least one
command vehicle (6, 7) without any mechanical
connection.

A method according to one of claims 1 to 7, charac-
terised by the step:

- final approach proceeds at reduced speed, fi-
nally at walking pace.

A method according to one of claims 1 to 8, charac-
terised by the step:

- the laying vehicle (5) finally carries out an in-
spection of the laid bridge (1°).

A method according to one of claims 1 to 9, charac-
terised by the step:

- discontinuing the approach in the combat zone
as soon as optical and/or laser-scanner-assist-
ed environmental detection identifies a topo-
graphic gradient which exceeds the hill-climbing
ability of the laying vehicle (5).

A method according to claim 10, characterised by
the steps:

- switching environmental detection to short dis-
tance,
- resuming or continuing the approach.

A method according to one of claims 1 to 11, char-
acterised by the steps:

- discontinuing the final approach to the obstacle
(10) as soon as environmental detection identi-
fies the correct position relative to the laying site,
- performing a fine scan in the stationary posi-
tion,

- starting the laying simulation.

A method according to one of claims 1 to 12, char-
acterised by the step:

- transporting the bridge (1) in two longitudinally
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divided parts (1.1, 1.2) up to the edge of the com-
bat zone.

14. A method according to one of claims 1 to 12, char-

acterised by the steps:

- wireless transmission of environmental detec-
tion data to a command vehicle (6),

- wireless transmission of command data from
the command vehicle (6) to the laying vehicle

(5).

Revendications

2,

3.

Procédé de pose d’un pont militaire (1) sur un obs-
tacle (10) dans la zone de combat en utilisant au
moins un véhicule de pose (5), comprenant les éta-
pes suivantes :

- chargement du pont (1) sur au moins un véhi-
cule de pose (5) automoteur, sans équipage et
pouvant étre commandé a distance,

- transport par eau, par air, par rail et/ou par
route du véhicule de pose chargé (5) jusqu’a la
limite de la zone de combat,

- guidage du véhicule de pose au moins unique
(5) jusqu’a proximité de I'obstacle (10) par un
véhicule de guidage (6) avec équipage,

caractérisé par les étapes suivantes :

- approche fine automatique et autonome du vé-
hicule de pose au moins unique de I'obstacle,
assistée par une reconnaissance optique inté-
grée de I'environnement et/ou une reconnais-
sance intégrée de I'environnement parbalayage
laser,

- balayage autonome de la situation topographi-
que une fois arrivé a I'obstacle,

- simulation autonome de l'opération de pose,
en tenant compte des données de balayage et
des valeurs limites prescrites par conception,

- prise autonome d’une décision concernant la
réalisation ou I'annulation de I'opération de po-
se, et exécution de la décision.

Procédé selon la revendication 1, caractérisé par
I'étape suivante :

- le transport jusqu’a la limite de la zone de com-
bat s’effectue au moyen d’un véhicule de trans-
port avec conducteur, suivant les régles de la
circulation routiere civile.

Procédé selon la revendication 1, caractérisé par
I'étape suivante :
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10.

- le transport jusqu’a la limite de la zone de com-
bat s’effectue au moyen d’un avion de transport

(4).

Procédé selon la revendication 1, caractérisé par
I'étape suivante :

- le transport jusqu’a la limite de la zone de com-
bat s’effectue au moyen d’'une péniche remor-
quée.

Procédé selon 'une des revendications 1 a 4, ca-
ractérisé par les étapes suivantes :

- le véhicule de pose (5) suit un véhicule de gui-
dage individuel (6, 7),
- le véhicule de guidage (6, 7) trouve I'emplace-
ment optimal de pose.

Procédé selon 'une des revendications 1 a 4, ca-
ractérisé par les étapes suivantes :

- le véhicule de pose (5) suit un groupe de vé-
hicules de guidage,

- un des vehicules de guidage trouve I'emplace-
ment optimal de pose,

- le véhicule de pose (5) se déplace jusqu’all'em-
placement optimal de pose, sachant qu’il suit
automatiquement le profil de déplacement en-
registré par ce véhicule de guidage (6, 7).

Procédé selon la revendication 5 ou 6, caractérisé
par I'étape suivante :

- le véhicule de pose (5) suit le véhicule de gui-
dage au moins unique (6, 7) sans liaison méca-
nique.

Procédé selon 'une des revendications 1 a 7, ca-
ractérisé par |'étape suivante :

- 'approche fine s’effectue a vitesse réduite, et
finalement au pas.

Procédé selon 'une des revendications 1 a 8, ca-
ractérisé par |'étape suivante :

- le véhicule de pose (5) effectue en dernier lieu
un contréle du pont posé (1').

Procédé selon 'une des revendications 1 a 9, ca-
ractérisé par |'étape suivante :

-interruption de I'approche dans la zone de com-
bat dés que la reconnaissance de I'environne-
ment optique et/ou assistée par balayage laser
détecte une pente du terrain qui dépasse I'apti-
tude du véhicule de pose (5) a gravir les pentes.
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Procédé selon la revendication 10, caractérisé par
les étapes suivantes :

- passage de la reconnaissance de I'environne-
ment sur une courte distance,
- reprise ou poursuite en continu de I'approche.

Procédé selon l'une des revendications 1 a 11, ca-
ractérisé par les étapes suivantes :

- interruption de l'approche fine de I'obstacle
(10) dés que la reconnaissance de I'environne-
ment détecte la position correcte par rapport a
'emplacement de pose,

- exécution d’un balayage fin en position fixe,

- démarrage de la simulation de pose.

Procédé selon l'une des revendications 1 a 12, ca-
ractérisé par I'étape suivante :

- transport du pont (1) jusqu’a la limite de la zone
de combat en deux parties longitudinalement
séparées (1.1, 1.2).

Procédé selon l'une des revendications 1 a 12, ca-
ractérisé par les étapes suivantes :

- transmission sans fil a un véhicule de guidage
(6) des données de reconnaissance de l'envi-
ronnement,

- transmission sans fil d'instructions du véhicule
de guidage (6) au véhicule de pose (5).
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