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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Unterseeboot mit den
im Oberbegriff des Anspruchs 1 angegebenen Merkma-
len.

[0002] Ruderanlagen gréRerer Wasserfahrzeuge, zu
denen neben Uberwasserschiffen auch militarische Un-
terseeboote zahlen, entwickeln erst ab einer vergleichs-
weise grofen Mindestgeschwindigkeit des Fahrzeugs ei-
ne Ruderwirkung. Dariiber hinaus erfolgen die von die-
sen Ruderanlagen hervorgerufenen Richtungswechsel
des Wasserfahrzeugs bei verhaltnismafig groRen Kur-
venradien.

[0003] Um beisehr geringen Geschwindigkeiten tber-
haupt manévrierbar zu sein, sind Uberwasserschiffe be-
kannt, die neben einem Propellerhauptantrieb iber so
genannte Bug-Strahlruder als Hilfsantrieb verfligen. Die
Bug-Strahlruder erméglichen ein sensibleres Mandvrie-
ren dieser Schiffe z. B. bei Anlegemandvern. Allerdings
kénnen sie die Fahreigenschaften des Schiffes bei nor-
malem Fahrbetrieb in unerwiinschter Weise beeinflus-
sen. Auch sind Sekundarantriebe in Form von aus- und
einklappbaren Propellerantrieben bekannt, wie in der EP
0 566 786 A1 beschrieben. Wahrend bei Uberwasser-
schiffen durch diesen Effekt primar nur die Strdmungs-
verhéltnisse langs des Schiffrumpfes nachteilig beein-
flusst werden, was jedoch so gering ist, das die insoweit
mehr aufzubringende Antriebsleistung vernachlassigbar
ist, bringt die dadurch erfolgte Stromungsbehinderung
eine nicht unerhebliche Geraduschentwicklung mit sich.
Dies ist bei Uberwasserschiffen kein Nachteil, bei milita-
rischen Unterseebooten, die jedoch nahezu
ausschlieBlich Uber ihre akustische Signatur geortet wer-
den kénnen, ist dies ein ganz wesentliches Problem.
[0004] Vor diesem Hintergrund ist es die Aufgabe der
Erfindung, ein Unterseeboot mit einem Hilfsantrieb zur
Verbesserung der Mandvrierfahigkeit zu schaffen, das
gegenuber Unterseebooten ohne einen solchen Hilfsan-
trieb vergleichbare akustische Signatureigenschaften
aufweist.

[0005] Geldst wird diese Aufgabe durch ein Untersee-
boot mit den in Anspruch 1 angegebenen Merkmalen.
Vorteilhafte Weiterbildungen dieses Unterseeboots er-
geben sich aus den Unteranspriichen, der nachfolgen-
den Beschreibung sowie der Zeichnung.

[0006] Daserfindungsgemale Unterseeboot, welches
typischerweise aber nicht notwendigerweise ein be-
manntes Unterseeboot ist, weist einen Druckkdrper auf,
der zumindest teilweise von einer AulRenhaut umgeben
ist. Fur den normalen Fahrbetrieb ist das Unterseeboot
mit einem Propellerhauptantrieb ausgestattet, der in ib-
licher Weise heckseitig des Unterseeboots angeordnet
ist. Zudem kann heckseitig des Unterseeboots eine Ru-
deranlage vorgesehen sein, mit der das Unterseeboot
bei normaler Fahrt gesteuert wird.

[0007] Zum Mandvrieren auf der Stelle oder bei ge-
ringsten Fahrtgeschwindigkeiten weist das Untersee-
boot zuséatzlich mindestens einen Hilfsantrieb auf. Hier-
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bei ist es die Grundidee der Erfindung, als Hilfsantrieb
einen so genannten Inline-Thruster zu verwenden, der
von einer Ruheposition in einem Zwischenraum zwi-
schen dem Druckkorper und der Au3enhaut des Unter-
seeboots in einer Arbeitsposition aulerhalb der Aufden-
haut bewegbar ist.

[0008] Unter einem Inline-Thruster ist ein elektrisch
angetriebener Propellerantrieb zu verstehen, bei dem in
einem ringférmigen Gehause ein Stator integriert ist. In
dem Bereich des Gehauses, in dem der Stator angeord-
net ist, ist ein ringférmig hohler Rotor drehbar gelagert,
der so einen wasserdurchlassigen Tunnel bildet, an des-
sen Innenumfang Propellerblatter angeordnet sind, die
sichin Richtung einer Mittelachse des Rotors erstrecken.
Es liegt also ein Antrieb vor, bei dem der Propeller ohne
Verwendung von Getriebemitteln direkt von einem An-
triebsmotor angetrieben wird, was insofern vorteilhaft ist,
als dies zu einem vergleichsweise hohen Wirkungsgrad
bei einer sehr geringen akustischen Signatur des Hilfsan-
triebs fihrt.

[0009] Der Inline-Thruster wird zweckmaRigerweise
nur dann eingesetzt, wenn das erfindungsgemafRe Un-
terseeboot bei Nichtbetrieb oder bei sehr geringen Dreh-
zahlen des Propellerhauptantriebs vorzugsweise auf
engstem Raum mandvriert werden soll. In diesem Fall
wird er durch eine an der AuBenhaut ausgebildete Off-
nung von der Ruheposition in die Arbeitsposition aul3er-
halb der AulRenhaut bewegt. Ansonsten ist der Inline-
Thruster vorteilhaft immer in der Ruheposition in dem
Zwischenraum zwischen dem Druckkérper und der Au-
Renhaut also innerhalb der Bootskontur gelagert, wo er
praktisch keine akustische Signatur verursachen kann.
[0010] Vorteilhaft weist der Inline-Thruster und die fir
den funktionalen Betrieb vorhandene Mechanik keine
Wellen- oder Gestangedurchfiihrungen durch den
Druckkorper auf, die die Druckkorperstruktur ansonsten
schwachen wiirden und aufwandige Abdichtungen erfor-
derlich machen wiirden.

[0011] Vorzugsweiseistder Inline-Thrusterim Bereich
einer Unterseite bzw. des Kiels des Unterseebootes an-
geordnet. Bezogen auf die Langsausdehnung des Un-
terseeboots ist die Anordnung des Inline-Thrusters hier-
bei grundsatzlich beliebig, wobei allerdings eine Anord-
nung am Bug bzw. in der N&he des Bugs des Untersee-
boots bevorzugt wird, da das Unterseeboot bei einer sol-
chen Anordnung des Inline-Thrusters von diesem quasi
gezogen werden kann. Eine Anordnung des Inline-
Thrusters in Héhe der Lédngsachse, d. h. auf gréf3ter Brei-
te des Unterseeboots, ist ebenso méglich, um durch ei-
nen Schub in vertikaler Richtung eine Tiefendnderung
des Unterseeboots zu bewirken.

[0012] Zum Mandvrieren ist die Achsrichtung des Inli-
ne-Thrusters und damit einhergehend seine Schubrich-
tung vorteilhaft in einer Ebene parallel zu einer Langs-
achse des Unterseeboots in einem Winkelbereich von
zumindest 180 ° einstellbar. Hierzu ist der Inline-Thruster
zweckmaRigerweise in der Arbeitsposition aulRerhalb der
AuBlenhaut in diesen Winkelbereich vorzugsweise stu-
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fenlos um eine Achse normal zu der Lédngsachse des
Unterseeboots drehbar angeordnet, sodass mit dem In-
line-Thruster ginstigstenfalls ein Vorschub des Unter-
seeboots in einem beliebigen Winkel zu der Ladngsachse
des Unterseeboots erzeugt werden kann.

[0013] Als Antrieb zum Verdrehendes Inline-Thrusters
ist bevorzugt ein elektrischer Motor oder ein hydrauli-
scher Drehantrieb vorgesehen, mit dem der Inline-Thrus-
ter bewegungsgekoppelt ist. Die Verwendung eines hy-
draulischen Drehantriebs fur den Inline-Thruster ist inso-
fern vorteilhaft, als er bei entsprechender druckfester
Auslegung in dem wassergefluteten Zwischenraum zwi-
schen dem Druckkdrper und der Aulenhaut angeordnet
werden kann, sodass keine Getriebemittel durch die
Druckkérperwandung zu einem innerhalb des Druckkér-
pers angeordneten Antrieb geflihrt werden mussen son-
dern lediglich Druckkérperdurchfiihrungen fiir die hy-
draulischen bzw. elektrischen Versorgungsleitungen zur
Verfliigung gestellt werden missen.

[0014] Die drehbare Anordnung des Inline-Thrusters
kann vorteilhaft in einem Gestell erfolgen, an dem der
Inline-Thruster drehbar gelagert ist. Um den Inline-
Thruster von seiner Ruheposition zwischen dem Druck-
kérper und der AulRenhaut des Unterseeboots in seiner
Arbeitsposition aulRerhalb der AuRenhaut bewegen zu
kénnen, ist dieses Gestell zweckmaRigerweise in dem
Zwischenraum zwischen dem Druckkdérper und der Au-
Renhaut schwenkbar gelagert. Typischerweise ist bei
dieser Ausgestaltung auch der Drehantrieb, mitdem der
Inline-Thruster in der Arbeitsposition verdreht werden
kann, an dem Gestell angeordnet.

[0015] Bevorzugtist das Gestell zwischen dem Druck-
kérper und der AuRenhaut des Unterseeboots derart ge-
lagert, dass eine Achse, um die das Gestell schwenkbar
ist, normal zur Langsachse des Unterseeboots und nor-
mal zur Drehachse des Inline-Thrusters ausgelegt ist.
Demzufolge ist die Schwenkachse des Gestells in einer
normal zur Ldngsachse des Unterseeboots ausgerichte-
ten Querschnittsebene des Druckkdrpers ausgerichtet.
Das Gestell ist vorzugsweise um einen Winkel von etwa
90° schwenkbar, wobei die Drehachse, um die der Inline-
Thruster in seiner Arbeitsposition verschwenkt werden
kann, bevorzugt in der Ruheposition zwischen dem
Druckkérper und der Auenhaut im Wesentlichen paral-
lel zur Langsachse des Unterseeboots ausgerichtet ist
und in der Arbeitsposition im Wesentlichen normal zu
dieser Langsachse ausgerichtet ist.

[0016] Vorteilhaft kann das Gestell hydraulisch oder
elektrisch verschwenkbar sein. In diesem Zusammen-
hang kann eine an dem Gestell angreifende hydraulisch
betétigte Kolben-Zylinder-Anordnung oder ein elektri-
scher Linearantrieb vorgesehen sein. So kann eine Kol-
ben-Zylinder-Anordnung bootsseitig zwischen dem
Druckkérper und der AuBenhaut schwenkbar angelenkt
sein, wobei das Gestell durch ein Aus- und Einfahren
des Kolbens dieser Anordnung von der Ruheposition in
die Arbeitsposition und umgekehrt verschwenkt werden
kann. Vorzugsweise wird zum Verschwenken des Ge-
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stells allerdings ein hydraulischer oder elektrischer Dreh-
antrieb verwendet, der in dem Zwischenraum zwischen
dem Druckkorper und der AuRenhaut des Unterseeboots
angeordnet ist. Dieser Drehantrieb kann an der
Schwenkachse des Gestells direkt angreifen oder, wie
es bevorzugt vorgesehen ist, so angeordnet sein, dass
seine Drehachse beabstandet von der Schwenkachse
des Gestells angeordnet ist. In diesem Fall kann das Ge-
stell besonders vorteilhaft Giber eine Kniehebelmechanik
mit dem Drehzylinder bewegungsgekoppelt sein.
[0017] In einer weiteren vorteilhaften Weiterbildung
des erfindungsgemafien Unterseeboots ist es vorgese-
hen, an einer GehauseaulRenseite des Inline-Thrusters
ein Verkleidungsteil anzuordnen, das einen Teil der Au-
Renhaut des Unterseeboots bildet. Mit diesem Verklei-
dungsteil kann eine an der AuRenhaut ausgebildete Off-
nung, durch die der Inline-Thruster in seine Arbeitsposi-
tion aulRerhalb der AuRenhaut verschwenkt wird, ver-
schlossen werden. Das Verkleidungsteil ist zweckmagi-
gerweise plattenférmig ausgebildet und kann beispiels-
weise aus einem leichten Glasfaser- oder Kohlefaserver-
bundwerkstoff hergestellt sein. Die Anordnung des Ver-
kleidungsteils an dem Gehéause des Inline-Thrusters ist
vorteilhaft so, dass das Verkleidungsteil dann, wenn sich
der Inline-Thruster in seiner Ruheposition befindet, die
an der AuRenhaut ausgebildete Offnung verschlielt, wo-
bei die AulRenseite des Verkleidungsteils mit der AulRen-
seite der AulRenhaut blindig fluchtet. Darlber hinaus ist
das Verkleidungsteil zweckmaRigerweise so an dem Ge-
hause, d. h. der Dise des Inline-Thrusters angeordnet,
dass seine Flachseiten im Wesentlichen parallel zur Mit-
telachse des Inline-Thrusters ausgerichtet sind. Auf die-
se Weise erzeugt das Verkleidungsteil bei Einsatz des
Inline-Thrusters lediglich einen zu vernachlassigenden
Strdmungswiderstand.

[0018] Nachfolgend ist das erfindungsgeméafie Unter-
seeboot anhand eines in der Zeichnung dargestellten
Ausflhrungsbeispiels naher erldutert. In der Zeichnung
zeigt:

schematisch in einer Seitenansicht einen teil-
geschnittenen Bereich eines Unterseeboots
zwischen dem Druckkérper und der Aulen-
haut mit einem dort ausgefahrenen Inline-
Thruster,

Fig. 1

Fig. 2 die Anordnung nach Fig. 1 in einer Frontan-

sicht,
Fig. 3 in schematischer Darstellung den in einem
Gestell schwenkbar gelagerten Inline-Thrus-
ter nach Fig. 1 in einer ersten Schwenkstel-
lung,
Fig. 4 die Anordnung nach Fig. 3 mit dem Inline-
Thruster in einer zweiten Schwenkstellung,

Fig. 5 die Anordnung nach Fig. 3 mit einem Inline-
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Thruster in einer dritten Schwenkstellung,

Fig. 6 die Anordnung nach Fig. 3 mit dem Inline-
Thruster in einer vierten Schwenkstellung,

Fig. 7 die Anordnung nach Fig. 6 mit dem Inline-
Thruster in einer ersten Drehstellung,

Fig. 8 die Anordnung nach Fig. 6 mit dem Inline-
Thruster in einer zweiten Drehstellung,

Fig. 9 die Anordnung nach Fig. 6 mit dem Inline-
Thruster in einer dritten Drehstellung und

Fig. 10  die Anordnung nach Fig. 6 mit dem Inline-
Thruster in einer vierten Drehstellung.

[0019] Das erfindungsgemafle Unterseeboot weist ei-

nen Druckkorper 2 auf, wobei im Bereich der Unterseite
des Unterseeboots beabstandet von dem Druckkérper 2
eine AulRenhaut 4 angeordnet ist (Fig. 1 und 2). In dem
so entstehenden Zwischenraum 6 zwischen dem Druck-
koérper 2 und der AuBenhaut 4 ist ein Gestell 8 eines
Hilfsantriebs fiir das Unterseeboot angeordnet.

[0020] Das Gestell 8 weist ein langliches kastenférmi-
ges Tragwerk 10 auf, wobei, wie insbesondere aus den
Fig. 3 bis 6 deutlich wird, an zwei parallel zu einander
ausgerichteten Langsseiten des Tragwerks 10 jeweils
ein Vorsprung 12 ausgebildet ist, der sich im Wesentli-
chen quer zur Langsausdehnung des Tragwerks 10 er-
streckt. Im Bereich der von dem Tragwerk 10 abgewand-
ten Enden der Vorspriinge 12 ist das Gestell 8 schwenk-
beweglich an einer in dem Zwischenraum 6 angeordne-
ten Achse 14 gelagert. Die Achse 14 ist normal zu einer
nicht dargestellten Langsachse des Unterseeboots und
normal zu einer hierzu senkrechten vertikalen Achse des
Unterseeboots ausgerichtet.

[0021] An einer Stirnseite 16 des Tragwerks 10 ist ein
hydraulischer Drehantrieb 18 angeordnet, wobei ein
drehbarer Zapfen 20 des Drehantriebs 18 in das Innere
des Tragwerks 10 eingreift. Uber den Zapfen 20 ist ein
Inline-Thruster 22, der an der von der Stirnseite 16 ab-
gewandten Stirnseite des Tragwerks 10 angeordnet ist,
mit dem Drehantrieb 18 drehbeweglich gekoppelt.
[0022] Der Inline-Thruster 22 weist ein ring- bzw. réh-
renformiges Gehduse 24 (Duse) auf, in dem ein in der
Zeichnung nicht erkennbarer ebenfalls ringférmig aus-
gebildeter Stator integriert ist. In dem Gehause 24 ist ein
Rotor 26 drehbeweglich angeordnet, wobei er typischer-
weise von dem Stator umgeben ist. Der Rotor 24 ist rohr-
férmig hohl ausgebildet. An seinem Innenumfang sind
Propellerblatter 28 angeordnet, die sich im Wesentlichen
radial in Richtung der Mitte des Rotors 26 erstrecken.
[0023] In dem Zwischenraum 6 zwischen dem Druck-
kérper 2 und der AuBenhaut 4 ist neben der Achse 14
auch ein hydraulischer Drehantrieb 30 angeordnet (Fig.
3 bis 5). Die Anordnung dieses Drehantriebs 30 istderart,
dass ein drehbarer Zapfen 32 des Drehantriebs 30 par-
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allel zu der Achse 14 ausgerichtet ist. Der Drehantrieb
30 dient zum Verschwenken des Gestells 8 und des da-
ran angeordneten Inline-Thrusters 22. Hierzu istder Zap-
fen 32 des Drehantriebs 30 Uiber eine Kniehebemechanik
34 mit dem Gestell 8 bewegungsgekoppelt.

[0024] Die Kniehebelmechanik 34 weist einen ersten
Hebel 36 und einen zweiten Hebel 38 auf, die miteinander
Uber ein Gelenk 40 gelenkig verbunden sind. Der Hebel
38 ist L-férmig gekrimmt ausgebildet. An dem von dem
Gelenk 40 abgewandten Endbereich ist der Hebel 36
drehfest mit dem Zapfen 32 des Drehantriebs 30 verbun-
den. Der Hebel 38 ist an seinem von dem Gelenk 40
abgewandten Endbereich iber ein Gelenk 42 schwenk-
beweglich mit dem Vorsprung 12 des Gestells 8 verbun-
den.

[0025] Die Funktionsweise des Hilfsantriebs des erfin-
dungsgemalen Unterseeboots ist wie folgt:

Zunachst ist das Gestell 8 mit dem daran angeordneten
Inline-Thruster 22 in der Ruheposition vollstandig in dem
Zwischenraum 6 zwischen dem Druckkoérper 2 und der
AuBlenhaut 4 angeordnet, wobei ein im Wesentlichen
tangential an der AuRenseite des Gehduses 24 des In-
line-Thrusters 22 angeordnetes Verkleidungsteil 44 eine
an der AuRenhaut 4 ausgebildete Offnung 46 verschlieRt
(Fig. 3).

[0026] Durch Betatigen des Drehantriebs 30 wird das
Gestell 8 mit dem Inline-Thruster 22 stufenlos ver-
schwenkt, bis sich der Inline-Thruster 22 in seiner Ar-
beitsposition aulRerhalb der Aulenhaut 4 befindet (Fig.
4 bis 6). Hierbei wird die Drehbewegung des Zapfens 32
des Drehantriebs 30 uber die Kniehebelmechanik 34 in
eine Schwenkbewegung des Gestells 8 um die Achse
14 umgewandelt.

[0027] In der Arbeitsposition (Fig. 6) wird der Inline-
Thruster 22 in eine flir das Mandvrieren erforderliche Po-
sition ausgerichtet (Fig. 6 bis Fig. 10). Dies erfolgt durch
entsprechende Betatigung des hydraulischen Drehan-
triebs 18, der mit dem Inline-Thruster 22 in entsprechen-
der Weise drehbeweglich verbunden ist. Soll der Inline-
Thruster 22 von seiner Arbeitsposition wieder zurick in
seine Ruheposition in dem Zwischenraum 6 zwischen
dem Druckkorper 2 und der AulRenhaut 4 verschwenkt
werden, ist es zunachst erforderlich, den Inline-Thruster
22 so zu drehen, dass das Verkleidungsteil 44 normal
zur Schwenkebene des Gestells 8 angeordnet ist und
bezogen auf den Verschwenkweg hinter dem Inline-
Thruster 22 angeordnet ist. Anschlieend erfolgt das
Verschwenken des Gestells 8 wie oben beschrieben nur
in umgekehrter Richtung.

Bezugszeichenliste
[0028]

2- Druckkorper
4 - AuBenhaut

6 - Zwischenraum
8- Gestell
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10-  Tragwerk

12-  Vorsprung

14 - Achse

16 -  Stirnseite

18 -  Drehantrieb
20- Zapfen

22 - Inline-Thruster
24 - Gehaduse

26 - Rotor

28 -  Propellerblatt
30- Drehantrieb
32- Zapfen

34 - Kniehebelmechanik
36 - Hebel

38 -  Hebel

40- Gelenk

42 -  Gelenk

44 - Verkleidungsteil
46 -  Offnung
Patentanspriiche

1. Unterseeboot mit einem Druckkdrper (2) und mit ei-

nem diesen zumindest teilweise umgebenden Au-
Renhaut (4), welches einen Propellerhauptantrieb
sowie zumindest einen Hilfsantrieb aufweist, der von
einer Ruheposition in einem Zwischenraum (6) zwi-
schen dem Druckkdrper (2) und der AuRenhaut (4)
in eine Arbeitsposition aulRerhalb der AuRenhaut (4)
bewegbar ist, dadurch gekennzeichnet, dass der
Hilfsantrieb ein Inline-Thruster (22) ist und der Inline-
Thruster (22) und die fir den funktionalen Betrieb
vorhandene Mechanik keine Wellen- oder Gestan-
gedurchfihrungen durch den Druckkdrper (2) hat
und an einem in dem Zwischenraum (6) zwischen
Druckkérper (2) und AuRenhaut (4) schwenkbar ge-
lagerten Gestell (8) drehbar gelagert ist und das Ge-
stell (8) Uiber eine Kniehebelmechanik (34) miteinem
in dem Zwischenraum (6) zwischen Druckkorper (2)
und AuRenhaut (4) angeordneten hydraulischen
Drehantrieb (30) bewegungsgekoppelt ist.

Unterseeboot nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Inline-Thruster (22) im Bereich
einer Unterseite des Unterseeboots angeordnet ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Achs-
richtung des Inline-Thrusters (22) in einer Ebene pa-
rallel zu einer Langsachse des Unterseeboots in ei-
nem Winkelbereich von zumindest 180° einstellbar
ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der Inli-
ne-Thruster (22) um eine Achse normal zu der
Langsachse des Unterseeboots drehbar angeord-
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net ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der Inli-
ne-Thruster (22) mit einem hydraulischen oder elek-
trischen Drehantrieb (18) bewegungsgekoppelt ist.

Unterseeboot nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass das Gestell (8)
derartgelagertist, dass eine Schwenkachse des Ge-
stells (8) normal zur Langsachse des Unterseeboots
und normal zur Drehachse des Inline-Thrusters (22)
ausgerichtet ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass an einer
Gehauseaullenseite des Inline-Thrusters (22) ein
Verkleidungsteil (44) angeordnet ist, das einen Teil
der AuRBenhaut (4) des Unterseeboots bildet.

Claims

Submarine having a pressure hull (2) and having an
outer skin (4) which at least partially surrounds said
hull and which comprises a propeller main drive and
at least one auxiliary drive which is movable from an
inoperative position in an interspace (6) between the
pressure hull (2) and the outer skin (4) into a working
position outside the outer skin (4), characterized in
that the auxiliary drive is an inline thruster (22), and
the inline thruster (22) and the mechanism present
for the functional operation has no shaft or linkage
lead-throughs through the pressure hull (2) and is
rotatably mounted on a frame (8) which is mounted
so as to be pivotable in the interspace (6) between
pressure hull (2) and outer skin (4), and the frame
(8) is movement-coupled via a toggle lever mecha-
nism (34) to a hydraulic rotary drive (30) arranged in
the interspace (6) between pressure hull (2) and out-
er skin (4).

Submarine according to Claim 1, characterized in
that the inline thruster (22) is arranged in the region
of an underside of the submarine.

Submarine according to one of the preceding claims,
characterized in that the axial direction of the inline
thruster (22) is adjustable in an angular range of at
least 180° in a plane parallel to a longitudinal axis of
the submarine.

Submarine according to one of the preceding claims,
characterized in that the inline thruster (22) is ar-
ranged so as to be rotatable about an axis normal
to the longitudinal axis of the submarine.

Submarine according to one of the preceding claims,
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characterized in that the inline thruster (22) is
movement-coupled to a hydraulic or electric rotary
drive (18) .

Submarine according to one of Claims 1 to 5, char-
acterized in that the frame (8) is mounted in such
a way that a pivot axis of the frame (8) is oriented
normal to the longitudinal axis of the submarine and
normal to the axis of rotation of the inline thruster
(22).

Submarine according to one of the preceding claims,
characterized in that a cladding part (44) is ar-
ranged on a housing outer side of the inline thruster
(22) and forms part of the outer skin (4) of the sub-
marine.

Revendications

Submersible comprenant une coque épaisse (2) et
un bordé extérieur (4) entourant au moins partielle-
ment celle-ci, lequel submersible comprend un pro-
pulseur principal a hélice ainsi qu’au moins un pro-
pulseur aucxiliaire qui est déplagable d’'une position
de repos dans un espace intermédiaire (6) entre la
coque épaisse (2) et le bordé extérieur (4) a une
position de travail a I'extérieur du bordé extérieur (4),
caractérisé en ce que le propulseur auxiliaire est
un propulseur RIM-drive (22), et le propulseur RIM-
drive (22) et le mécanisme prévu pour le fonction-
nement n’'ont aucun passage d’arbre ou de tringlerie
a travers la coque épaisse (2), et le propulseur RIM-
drive est monté a rotation sur un bati (8) monté pi-
votantdans I'espace intermédiaire (6) entre la coque
épaisse (2) et le bordé extérieur (4), et le bati (8) est
accouplé en déplacement, par le biais d’'un méca-
nisme a genouillere (34), a un entrainement rotatif
(30) hydraulique disposé dans I'espace intermédiai-
re (6) entre la coque épaisse (2) etle bordé extérieur

(4).

Submersible selon la revendication 1, caractérisé
en ce que le propulseur RIM-drive (22) est disposé
dans la région d’un cété inférieur du submersible.

Submersible selon I'une quelconque des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que la direc-
tion axiale du propulseur RIM-drive (22) peut étre
réglée dans une plage angulaire d’au moins 180°
dans un plan paralléle a un axe longitudinal du sub-
mersible.

Submersible selon I'une quelconque des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que le propul-
seur RIM-drive (22) est disposé de maniére a pouvoir
tourner autour d’un axe perpendiculaire a I'axe lon-
gitudinal du submersible.
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5. Submersible selon I'une quelconque des revendica-

tions précédentes, caractérisé en ce que le propul-
seur RIM-drive (22) est accouplé en déplacement a
un entrainement rotatif hydraulique ou électrique
(18).

Submersible selon I'une quelconque des revendica-
tions 1 a 5, caractérisé en ce que le bati (8) est
monté de telle sorte qu’un axe de pivotement du bati
(8) est orienté perpendiculairement a I'axe longitu-
dinal du submersible et perpendiculairement a I'axe
de rotation du propulseur RIM-drive (22).

Submersible selon I'une quelconque des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce qu’un élément
d’habillage (44) est disposé sur un cbté extérieur de
carter du propulseur RIM-drive (22), lequel élément
d’habillage forme une partie du bordé extérieur (4)
du submersible.
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