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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine bedienbare Plattform
mit integrierter Aufrichtkinematik auf dem Rotorteil zur
gleichzeitigen Aufnahme von Sensoren, Flugkérpern
und Projektilwaffen.

[0002] Um neuen Bedrohungen effektiv zu begegnen,
istin den letzten Jahren der Bedarf nach fernsteuerbaren
Plattformen entstanden, die mit Sensorik und Wirkmitteln
ausgestattet werden kdnnen. So wurde von der Anmel-
derin zum Schutz leichter, luftbeweglicher Verbande im
Rahmen von Krisenreaktionseinsatzen der Lenkwaffen-
werfer "Asrad" entwickelt, dessen Waffenplattform auf
unterschiedliche Tragerfahrzeuge adaptiert werden
kann.

[0003] Die derzeit verfligbaren Losungen weisen die
Einschrankung auf, dass sie entweder

- nurinder Lage sind, in Verbindung mit Sensorik nur
Flugkorper oder Projektilwaffen zu tragen,

- nurinderLage sind, eine einzige Flugkdérpervariante
aufzunehmen, oder

- nicht Uber eine integrierte Aufrichtkinematik verfi-

gen, oder

- durch Personal im Rotor der Plattform bedient wer-
den missen.

[0004] Die DE 35 18 551 A1 beschreibt hierzu ein

Kampffahrzeug mit unbemannter, elevierbarer und hori-
zontal ausfahrbarer Kampfplattform. Hierbei wird ein
ausfahrbarer Arm, der drehbar am Fahrzeug gelagert ist,
beschrieben. Da dieser Aufbau nur an Fahrzeugen mit
kurzem Mast angebracht werden kann, ist eine Adaption
auf unterschiedliche Tragerfahrzeuge schwierig.

[0005] Die WO 2006/063570 A1 beschreibt ein Kampf-
fahrzeug mit Flugabwehrsystem. Dieses System be-
schreibt ein Fahrzeug mit drehbarem Rotor, auf welchem
eine elevierbare Waffeneinrichtung angeordnet ist. Die-
ses Fahrzeug muss allerdings durch Personal im Fahr-
zeug bedient werden.

[0006] Die Effektivitat zur Abwehr von Bedrohungen
lieRe sich weiter steigern, wenn ferngesteuerte modulare
Plattform unterschiedliche Flugkdrpertypen und zugleich
eine Projektilwaffe aufnehmen kdnnten. Dazu waren bei
den bekannten Systemen entweder umfangreiche Ein-
griffe in die Struktur des tragenden Systems erforderlich,
oder sie waren durch eigene Groflie und Gewicht nur fir
eine eingeschrankte Auswahl von Tragersystemen ge-
eignet. Zudem missten zur Bedienung bestehender
Systeme Spezialkonsolen zur Anpassung entwickelt
werden.

[0007] Um die Krafte der Projektilwaffe aufnehmen zu
kénnen, bendtigt die Waffenplattform eine ausreichend
groRe Stabilitat. Gleichzeitig soll sie bei mdglichst gerin-
gem Raumbedarf transportabel sein.

[0008] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, eine Waffenplattform zu schaffen, die eine ausrei-
chend grofRRe Stabilitat aufweist, bei mdglichst geringem
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Raumbedarf transportabel ist und die vorstehend be-
schriebenen Nachteile nicht aufweist.

[0009] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des
Anspruchs 1 geldst. Auf dem Rotor sind zumindest ein
Flugkdrper und zumindest eine Projektilwaffe auf einer
Elevationsachse gelagert. Die waagerechte Elevations-
achse selbstist auf einer Schwinge gelagert, die mit einer
Drehbewegung um eine waagerechte und zur Elevati-
onsachse parallelen Achse in unterschiedliche Winkel-
stellungen gebracht werden kann. Die Schwinge ist das
wesentliche Bestandteil einer Aufrichteinheit, mittels der
die Flugkorper und die Projektilwaffe, vorzugsweise ein
Maschinengewehr, von einer Feuerposition in eine ab-
gelegte Position bewegtwerden kann, inder die gesamte
Plattform fir den Transport einen verringerten Platzbe-
darf aufweist. Der Stator, um den sich der Rotor dreht,
ist mit dem Tragersystem fest verbunden.

[0010] Bevorzugt ist die Sensorik auf dem Rotor ein-
gebaut und kann in Elevationsrichtung unabhéangig be-
wegt werden. Bevorzugt kann sie zusatzlich um eine
Achse parallel zur Rotorachse gedreht werden.

[0011] Die Erfindung hat mehrere Vorteile: Die erfin-
dungsgemale Waffenplattform lasst sich mit geringem
Anpassungsaufwand modular in unterschiedliche Tra-
gerplattformen integrieren. Ebenso lassen sich unter-
schiedliche Flugkdrpertypen modular integrieren. Es
lasst sich eine querschnittliche Bedienung durch unter-
schiedliche Bedienkonzepte realisieren. Dazu weist die
Plattform bevorzugt eine offene Schnittstelle zu standar-
disierten Steuerungs- und/oder Kommunikationsele-
menten auf. Eine gleichzeitige Nutzung von Flugkérpern
und Projektilwaffen auf einer querschnittlich bedienbaren
Waffenplattform istméglich, und es lassen sich modulare
stabilisierte Sensorsysteme zur Feuerleitung von Flug-
kérpern und Projektilwaffen integrieren.

[0012] InFigur1sind verschiedene Tragersysteme mit
der erfindungsgemafien Waffenplattform dargestellt. Als
Tragersysteme werden leichte gepanzerte Fahrzeuge,
Kettenfahrzeuge oder auch Schiffe verwendet. Ebenso
Iasst sich das Tragersystem zum Schutz von ortsfesten
Anlagen auch ortsfest installieren.

[0013] Die Figuren 2 und 3 zeigen in verschiedenen
Schragansichten eine Waffenplattform nach der Erfin-
dung.

[0014] Die Waffenplattform weist einen Stator 1 auf,

der mit dem Tragersystem fest verbunden ist. Um den
Stator 1 dreht ein Rotor 2 um eine senkrechte Azimu-
tachse 3, auf dem ein oder mehrere Lenkflugkdrper 4,
ein Maschinengewehr 5 und die zugehdérige Sensorein-
richtung 6, hier ein stabilisiertes elektro-optisches Sen-
sorpaket, angeordnet sind. Das Sensorpaket enthalt eine
IR-Kamera, eine Tagsichtkamera und ein Laserentfer-
nungsmessungsgerat.

[0015] Zur Zielausrichtung sind die beiden mechani-
schen Flugkérperaufnahmen 7 gemeinsam mit dem Ma-
schinengewehr 5 an einer horizontalen Elevationsachse
8 schwenkbar gelagert.

[0016] Die senkrecht zur Drehachse des Rotors 2 ver-
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laufende Elevationsachse 8 mit den an ihr gelagerten
Teilen (Flugkérperaufnahmen 7 mit Flugkérpern 4, Ma-
schinengewehr 5) sind mittels einer Aufrichteinheit 9 in
eine Transportposition absenkbar, in der die Waffenplatt-
form einen wesentlich geringeren Platzbedarf hat. In der
Transportposition sind die Aufnahmen 7 in den Zwi-
schenraum vor der Sensoreinrichtung 6 abgesenkt. Da-
mit die Absenkbewegung ohne eine Kippbewegung der
Flugkorper 4 stattfindet, ist die Elevationsachse 8 auf ei-
ner Schwinge gelagert, die mit einer Drehbewegung in
unterschiedliche Winkelstellungen gebracht werden
kann. Die Drehbewegung erfolgt mittels eines elektri-
schen Motors liber einen Zahnkranz. Die Aufrichteinheit
9 mitihren Bestandteilen ist auf dem frei drehbaren Rotor
2 der Plattform gelagert.

[0017] Die Sensoreinrichtung 6 ist unabhangig von
dem Rotor 2 um zwei unabhangige Achsen drehbar ge-
lagert, wobei die Elevationsachse parallel zur Elevations-
achse 8 der Waffen und die zweite Drehachse parallel
zur Drehachse des Rotors 2 verlauft. Die Sensoreinrich-
tung 6 kann so unabhangig von den Waffen ausgerichtet
werden.

[0018] Die Waffenplattform ist so gestaltet, dass un-
terschiedliche Bedienkonzepte realisiert werden kon-
nen. Dazu weist sie eine offene Schnittstelle zu standar-
disierten Steuerungs- und Kommunikationselementen
auf.

Patentanspriiche
1. Waffenplattform mit folgenden Merkmalen:

a) Einen Rotor, der um eine Azimutachse (3)
drehbaristund der eine Elevationsachse (8) ent-
halt, auf der zumindest eine Projektilwaffe (5)
und zumindest ein Flugkorper (4) gelagert sind,
und

b) einer Aufrichteinheit (9), die auf dem Rotor
(2) befestigt ist und eine Schwinge enthalt, die
mit einer Drehbewegung in unterschiedliche
Winkelstellungen gebracht werden kann und an
der die Elevationsachse (8) mit den an ihr gela-
gerten Teilen gelagert ist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass

c) eine Sensoreinrichtung (6) auf dem Rotor (2)
eingebaut ist und in Elevationsrichtung unab-
hangig bewegt werden kann.

2. Waffenplattform nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Elevationsachse (8) mit
den an ihr gelagerten Teilen in eine Transportposi-
tion absenkbar ist, in der die Waffenplattform einen
geringeren Platzbedarf hat.

3. Waffenplattform nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass sie eine offene Schnittstelle
zu standardisierten Steuerungs- und/oder Kommu-
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nikationselementen aufweist

4. Waffenplattform nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Sensoreinrichtung (6) unabhangig vom Rotor (2) um
zwei unabhangige Achsen drehbar gelagert ist, wo-
beidie Elevationsachse parallel zur Elevationsachse
(8) der Waffen und die zweite Drehachse parallel zur
Drehachse des Rotors (2) verlauft.

Claims
1. Weapons platform comprising the following features:

a) arotor which can rotate about an azimuth axis
(3) and which contains an elevation axis (8) on
which at least one projectile weapon (5) and at
least one missile (4) are mounted, and

b) a raising unit (9) which is fixed on the rotor
(2) and contains a swing arm which can be
moved to different angular positions by a rota-
tional movement and on which the elevation axis
(8), together with the parts which are mounted
on it, is mounted, characterized in that

c) a sensor device (6) is installed on the rotor
(2) and can be moved independently in the ele-
vation direction.

2. Weapons platform according to Claim 1, character-
ized in that the elevation axis (8), together with the
parts which are mounted on it, can be lowered into
a transportation position in which the weapons plat-
form has a lower space requirement.

3. Weapons platform according to Claim 1 or 2, char-
acterized in that it has an open interface to stand-
ardized control and/or communication elements.

4. Weapons platform according to one of the preceding
claims, characterized in that the sensor device (6)
is mounted such that it can rotate about two inde-
pendent axes independently of the rotor (2), wherein
the elevation axis runs parallel to the elevation axis
(8) of the weapons and the second rotation axis runs
parallel to the rotation axis of the rotor (2).

Revendications

1. Plateforme d’armes avec
suivantes :

les caractéristiques

a) un rotor, lequel est rotatif autour d’'un axe
d’azimut (3) et comprend un axe d’élévation (8)
sur lequel au moins une arme a projectile (5) et
au moins un missile (4) sont montés, et

b) une unité de relevement (9) qui est fixée sur
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le rotor (2) et comprend un balancier, lequel peut
étre amené avec un mouvement de rotation
dans différentes positions angulaires et sur le-
quel 'axe d’élévation (8) avec les pieces mon-
tées sur celui-ci est monté, 5
caractérisée en ce que
c) un dispositif de détection (6) est intégré sur
lerotor (2) et peut étre déplacé endirection d’élé-
vation de maniére indépendante.
10
Plateforme d’armes selon la revendication 1, carac-
térisée en ce que I'axe d’élévation (8) avec les pie-
ces montées sur celui-ci peut étre abaissé dans une
position de transport dans laquelle la plateforme
d’armes a un faible besoin de place. 15

Plateforme d’armes selon la revendication 1 ou 2,
caractérisée en ce qu’elle présente une interface
ouverte sur des éléments standardisés de comman-
de et/ou de communication. 20

Plateforme d’armes selon 'une des revendications
précédentes, caractérisée en ce que le dispositif
de détection (6) est monté indépendamment du rotor
(2) de maniere rotative autour de deux axes indé- 25
pendants, dans laquelle I'axe d’élévation s’étend pa-
rallelement a I'axe d’élévation (8) des armes et le
deuxiéme axe de rotation, parallelement a I'axe de

rotation du rotor (2).
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