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(54) Unterseeboot

(57)  Ein Unterseeboot weist einen Inline-Thruster
(10) als Antriebsvorrichtung auf. Der Inline-Thruster (10)
ist von einer Lagerungsposition in einem Zwischenraum
zwischen einem Druckkérper (2) des Unterseeboots und
einer den Druckkdrper (2) umgebenden Auflenhaut (4)

mit einem aufRerhalb des Druckkdrpers (2) angeordneten
Linearantrieb in eine lineare Endposition aulRerhalb der
Auflenhaut (4) verfahrbar ist und in der Endposition in
einer Ebene normal zu seiner linearen Verfahrrichtung
mit einem Drehantrieb drehbar.
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Beschreibung

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

[0002] Aus DE 10 2009 019 539 ist ein Unterseeboot
bekannt, das neben einem Propellerhauptantrieb zusatz-
lich einen Hilfsantrieb mit einem Inline-Thruster aufweist.
Der Hilfsantrieb dient dazu, das Unterseeboot bei Nicht-
betrieb oder sehr geringen Drehzahlen des Propeller-
hauptantriebs auf méglichst engem Raum zu mandvrie-
ren. Wenn der Hilfsantrieb nicht bendtigt wird, ist er in
einem Zwischenraum zwischen dem Druckkdrper des
Unterseeboots und einer davon beabstandeten AuRRen-
haut angeordnet. Soll der Hilfsantrieb eingesetzt werden,
wird sein Inline-Thruster von dort mittels einer Schwenk-
mechanik in eine Betriebsstellung aullenseitig der Au-
Renhaut verbracht. Hierzuistder Inline-Thrusterin einem
Gestell angeordnet, das um einen Winkel von etwa 90°
von einer Lagerungsposition des Inline-Thrusters zwi-
schen dem Druckkdrper und der AuRenhaut des Unter-
seeboots in eine Arbeitsposition auerhalb der Aulen-
haut schwenkbar ist. In der Arbeitsposition kann die
Achsrichtung des in dem Gestell drehbar gelagerten In-
line-Thrusters und damit einhergehend seine Schubrich-
tung mit einem Drehantrieb in eine Ebene parallel zu ei-
ner Langsachse des Unterseeboots in einem Winkelbe-
reich von 180° eingestellt werden.

[0003] Als nachteilig erweist es sich bei dem bekann-
ten Unterseeboot, dass der Hilfsantrieb einen verhéaltnis-
maRig komplizierten konstruktiven Aufbau aufweist und
in der Lagerungsposition einen vergleichsweise gro-fien
Raum zwischen Druckkdrper und Auf3enhaut einnimmt.
Des Weiteren ist die C")ffnung, durch die der Inline-Thru-
ster von der Lagerungsposition in die Arbeitsposition be-
wegt wird, verhaltnismafig grof3. Dementsprechend ist
an der AuRenhaut des Unterseeboots zwischen einer
Verkleidung, mit der die Offnung bei Nichtbetrieb des
Hilfsantriebs verschlossen wird, und der diese Verklei-
dung umgebenden Aufienhaut ein vergleichsweise lan-
ger Spaltausgebildet. Dieser Spaltistinsofern unglnstig,
als er zu bei militdrischen Unterseebooten unerwiinsch-
ten Stromungsgerauschen fiihren kann.

[0004] Vordiesem Hintergrund liegt der Erfindung die
Aufgabe zugrunde ein Unterseeboot zu schaffen, das
einen Hilfsantrieb mit einem Inline-Thruster aufweist, der
in einer Lagerungsposition zwischen dem Druckkérper
und der Auenhaut des Unterseeboots weniger Raum
als bislang in Unterseebooten eingesetzte Hilfsantriebe
einnimmt, wobei der Inline-Thruster tGber eine méglichst
kleine Offnung an der AuRenhaut in seine Arbeitsposition
aulenseitig der AulRenhaut verbracht werden soll.
[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. Hierbei kénnen
gemal der Erfindung die in den Unteranspriichen ange-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

gebenen Merkmale jeweils flr sich, aber auch in tech-
nisch sinnvoller Kombination die erfindungsgemafe L6-
sung gemaf Anspruch 1 weiter ausgestalten.

[0006] Das erfindungsgemafe Unterseeboot, beidem
es sich typischerweise aber nicht notwendigerweise um
ein bemanntes Unterseeboot und vorzugsweise um ein
militdrisches Unterseeboot handelt, weist einen Inline-
Thruster auf. Dieser Inline-Thruster bildet eine Antriebs-
vorrichtung und bevorzugt einen Hilfsantrieb, der bei-
spielsweise zum Mandvrieren des Unterseeboots dient
oder dazu benutzt werden kann, das Unterseeboot beim
Aussetzen von Spezialeinsatzkraften ruhig in der Stro-
mung zu halten. Als Hauptantrieb kann bei dem erfin-
dungsgemafRen Unterseeboot ein Propellerantrieb vor-
gesehen sein, der in Ublicher Weise am Heck des Unter-
seeboots angeordnetist. Der Inline-Thrusterist bei Nicht-
benutzung in einem Zwischenraum zwischen einem
Druckkdrper und einer an der Auenseite des Druckkor-
pers beabstandet von dem Druckkdrper angeordneten
Aufenhaut des Unterseeboots gelagert. Bevorzugt ist
dieser Zwischenraum an einer Unterseite bzw. im Be-
reich des Kiels am Vorschiff des Unterseeboots ausge-
bildet.

[0007] Gemalf der Erfindung ist der Inline-Thruster mit
einem aullerhalb des Druckkérpers angeordneten Linea-
rantrieb von einer Lagerungsposition in dem Zwischen-
raum zwischen dem Druckkdrper und der AuRenhaut in
eine lineare Endposition verfahrbar und in der Endposi-
tion in einer Ebene normal zu seiner linearen Verfahr-
richtung mit einem Drehantrieb drehbar. D.h., in der La-
gerungsposition ist der Inline-Thruster bereits so ausge-
richtet, dass die Ausrichtung einer Rotordrehachse des
Inline-Thrusters mit derjenigen in der Endposition, d.h.
der Arbeitsposition des Inline-Thrusters auflerhalb der
Auflenhaut des Unterseeboots Ubereinstimmt. Von der
Lagerungsposition ist der Inline-Thruster translatorisch
bzw. gradlinig in seine definierte, d.h. vorher festgelegte
Endposition bewegbar, in der er einen Abstand von dem
Bootskdrper des Unterseeboots hat. Dort ist die Achs-
richtung und damit einhergehend die Schubrichtung des
Inline-Thruster mittels des Drehantriebs in einer Ebene
normal zu seiner translatorischen Ausfahrrichtung ein-
stellbar. Indem der Inline-Thruster linear von seiner La-
gerungsposition in seine Endposition verfahrbar ist, wird
sein maximaler Raumbedarf quer zu seiner Ausfahrrich-
tung in der Lagerungsposition im Wesentlich allein durch
seinen maximalen Querschnitt in einer Ebene normal zur
Ausfahrrichtung bestimmt. Insofern benétigt der Inline-
Thruster des erfindungsgemafen Unterseeboots einen
deutlich geringeren Raum in dem Zwischenraum zwi-
schen dem Druckkdrper und der AuRenhaut des Unter-
seeboots als der bislang bekannte ausschwenkbare In-
line-Thruster. Dariiber hinaus kann eine Offnung an der
Auflenhaut, Uber die der Inline-Thruster von der Lage-
rungsposition in die Endposition und umgekehrt verfah-
ren wird, und damit einhergehend eine die Offnung ver-
schlieBende Verkleidung strdmungsgtunstig deutlich klei-
ner als bislang erforderlich ausgebildet sein.
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[0008] Bei dem Linearantrieb fiir den Inline-Thruster
kann es sich grundséatzlich um einen hydraulischen oder
pneumatischen Linearantrieb handeln. Der Inline-Thru-
ster kann mit einem solchen Linearantrieb direkt oder
indirekt Uber ein Getriebe gekoppelt sein. Allerdings ha-
ben hydraulische und pneumatische Antriebe den Nach-
teil, dass bei Undichtigkeiten Seewasser in die Antriebe
und von dort in das Hydraulik- bzw. Pneumatiksystem
des Unterseeboots gelangen kann. Daher ist der Linea-
rantrieb fir den Inline-Thruster bevorzugt elektrisch be-
tatigbar ausgebildet. Demzufolge handelt es sich beidem
Linearantrieb vorzugsweise um einen elektromechani-
schen Antrieb, was gegeniiber pneumatischen und hy-
draulischen Antrieben den weiteren Vorteil hat, dass le-
diglich elektrische Leitungen durch die Wandung des
Druckkoérpers des Unterseeboots gefiihrt werden mus-
sen, die deutlich einfacher als durch die Druckkorper-
wandung gefuhrte Druckluft- oder Hydraulikleitungen
druckdicht abgedichtet werden kénnen.

[0009] Mit dem elektrisch betatigten Antrieb kann der
Inline-Thruster direkt bewegungsgekoppelt sein. So
kann beispielsweise ein elektrisch betatigter Linearmotor
vorgesehen sein, mit dem der Inline-Thruster von seiner
Lagerungsposition zu seiner Endposition auferhalb der
AuRenhaut und umgekehrt bewegt werden kann. Bevor-
zugtwird der Linearantrieb a-ber von einem Elektromotor
und einem damit gekoppelten Getriebe gebildet. Dies hat
den Vorteil, dass auch rotatorische Antriebsmotoren ver-
wendet werden kdnnen, wobei die Drehbewegung des
Rotors des Antriebsmotors von dem Getriebe in eine Li-
nearbewegung umgewandelt wird.

[0010] In diesem Zusammenhang ist vorzugsweise
vorgesehen, dass der Inline-Thruster mit einer Spindel-
mutter eines elektrisch betétigten Spindeltriebs bewe-
gungsgekoppelt ist. Mit dem Spindeltrieb I&sst sich ein
besonders raumsparender, schmaler Linearantrieb fir
den Inline-Thruster verwirklichen. Hierbei ist die Gewin-
despindel des Spindeltriebs direkt mit dem Rotor eines
Elektromotors bewegungsgekoppelt, d.h. drehbeweglich
verbunden. Die Langsachse der Gewindespindel ist ty-
pischerweise in Ausfahrrichtung des Inline-Thrusters
ausgerichtet. Die auf der Gewindespindel aufgeschraub-
te Spindelmutter, mit der der Inline-Thruster verbunden
ist, ist zweckmafigerweise gegen ein Verdrehen gesi-
chert, sodass sie sich bei Rotation der Gewindespindel
in Richtung der Langsachse der Gewindespindel, also in
Aus- bzw. Einfahrrichtung des Inline-Thrusters bewegt.
[0011] Obwohl der Drehantrieb, mit dem der Inline-
Thruster in der Endposition auf’erhalb der AuRenhaut
des Unterseeboots in einer Ebene normal zur linearen
Ausfahrrichtung drehbar ist, pneumatisch oder hydrau-
lisch betatigbar ausgebildet sein kann, ist eine Ausge-
staltung des Drehantriebs bevorzugt, bei der dieser elek-
trisch betatigt ausgebildet ist. So kann ein die Drehachse
des Inline-Thrusters bildendes Bauteil direkt mit dem Ro-
tor eines Elektromotors drehbeweglich verbunden sein
oder ggf. selbst den Rotor des Elektromotors bilden. Mit
dem Elektromotoristder Drehwinkel des Inline-Thrusters
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stufenlos einstellbar. Die Verwendung eines elektrisch
betatigten Drehantriebs fiir den Inline-Thruster ist insbe-
sondere dann vorteilhaft, wenn auch dessen Linearan-
trieb elektrisch betétigbar ausgebildet ist, da in diesem
Fall nur eine durch die Druckkérperwandung geflihrte
gemeinsame elektrische Versorgungsleitung fur den Li-
nearantrieb und den Drehantrieb erforderlich ist.

[0012] Besonders vorteilhaftist der Inline-Thruster mit
dem Drehantrieb in einem Winkelbereich von 360° dreh-
bar. D.h., der Inline-Thruster ist in einer Ebene normal
zu seiner linearen Ausfahrrichtung zumindest einmal
vollstdndig um seine Drehachse drehbar und kann dem-
nach in jede beliebige Winkelstellung gedreht werden
und so ohne eine Schubumkehrung einen Schub in jede
Richtung parallel, quer oder schrag zur Langsachse des
erfindungsgemafen Unterseeboots erzeugen.

[0013] Bevorzugt bildet ein mit dem Linearantrieb des
Inline-Thrusters bewegungsgekoppelter Ausfahrmast
die Drehachse, um die der Inline-Thruster in einer Ebene
normal zu seiner linearen Ausfahrrichtung drehbar ist.
Vorteilhaft kann dann der Ausfahrmast den Rotor des
hierzu erforderlichen Drehantriebs bilden oder mit dem
Rotor des Drehantriebs starr verbunden sein. Um bei ei-
ner solchen Ausgestaltung den Inline-Thruster in einem
Winkelbereich von 360° drehen zu kbnnen, kann der Li-
nearantrieb vorteilhafterweise mit dem Drehantrieb be-
wegungsgekoppelt sein. Dies bedeutet, dass bei dieser
Weiterbildung der Linearantrieb des Inline-Thrusters bei
Drehung des Inline-Thrusters ebenfalls in einer Ebene
normal zur linearen Ausfahrrichtung des Inline-Thruster
um denselben Winkel wie der Inline-Thruster verdreht
wird. Bei der Bewegungskopplung von Drehantrieb und
Linearantrieb ist der Drehantrieb vorzugsweise ortsfest
in dem Zwischenraum zwischen Druckkorper und Au-
Renhaut des Unterseeboots angeordnet. Bei einer Aus-
gestaltung, bei der ein elektrisch betatigter Spindeltrieb
den Linearantrieb des Inline-Thrusters bildet, ist zweck-
maRigerweise der gesamte Linearantrieb, d.h., die Ge-
windespindel und die Spindelmutter des Spindeltriebs
sowie ein mit der Gewindespindel bewegungsgekoppel-
ter Elektromotor in dem Zwischenraum zwischen Druck-
korper und Aufienhaut des Unterseeboots drehbar ge-
lagert.

[0014] Wenn sowohl der Linearantrieb als auch der
Drehantrieb elektrisch betatigbar ausgebildet sind, ist
vorzugsweise weiter vorgesehen, dass der Linearantrieb
mit dem Drehantrieb oder umgekehrt, der Drehantrieb
mit dem Linearantrieb spannungsverbindbar ist. Hierbei
kénnen der Linearantrieb und der Drehantrieb tber eine
elektrische Versorgungsleitung miteinander verbunden
sein. Allerdings muss diese Versorgungsleitung bei einer
Ausgestaltung, bei der der Drehantrieb und der Linear-
antrieb des Inline-Thrusters miteinander bewegungsge-
koppelt sind, sehr lang ausgebildet sein, um einen Dreh-
winkelbereich von 360° zu ermdglichen. Daher ist in die-
sem Fall eine Ausgestaltung bevorzugt, bei der der Li-
nearantrieb tUber Gleitkontakte, beispielsweise uber ein
Schleifringsystem, mit einer elektrischen Energieversor-
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gung des Drehantriebs spannungsverbindbar ist. Auf
diese Weise ist auch bei beliebiger Verdrehung des Li-
nearantriebs gegeniiber dem feststehenden Drehantrieb
die Spannungsversorgung des Linearantriebs Uber den
Drehantrieb sichergestellt.

[0015] In weiterer vorteilhafter Weiterbildung ist zur
Spannungsversorgung des Inline-Thrusters eine Steck-
verbindung aus einem mit dem Inline-Thruster leitungs-
verbundenen feststehenden Steckverbindungselement
und einem mit der Spindelmutter des Linearantriebs be-
wegungsgekoppelten Steckverbindungselement vorge-
sehen. ZweckmaRigerweise ist das mit dem Inline-Thru-
ster leitungsverbundene Steckverbindungselement der-
art ortsfest angeordnet, dass es von dem mit der Spin-
delmutter bewegungsgekoppelten Steckverbindungs-
element dann kontaktiert wird, wenn sich der Inline-Thru-
ster in seiner End- bzw. Arbeitsposition auerhalb der
AuRenhaut des Unterseeboots befindet. Bevorzugt ist
das mit der Spindelmutter bewegungsgekoppelte Steck-
verbindungselement ber Gleitkontakte mit der Strom-
versorgung des Drehantriebs leitungsverbunden.
[0016] DerZwischenraum zwischen dem Druckkdrper
undder AuRenhautdes Unterseeboots, in demder Inline-
Thruster gelagert ist, ist wasserdurchflutet. Um den Inli-
ne-Thruster und dessen Antriebe, insbesondere bei gro-
Ber Tauchtiefe vor dem dort herrschenden Wasserdruck
zu schitzen, ist der Inline-Thruster bevorzugt in seiner
Lagerungsposition in einem druckdicht verschlieRbaren
Gehause angeordnet. Demzufolge ist in dem Zwischen-
raum zwischen dem Druckkdrper und der AuRenhaut ein
Gehause angeordnet, das den Inline-Thruster mitsamt
seinem Linear- und Drehantrieb aufnimmt und von der
Wasserumgebung druckdicht abkapselt. Typischerwei-
se weist das Gehause eine C")ffnung auf, durch die der
Inline-Thruster in seine End- bzw. Arbeitsposition auf3er-
halb der AuRenhaut verfahren wird. Diese Offnung wird
dann, wenn sich der Inline-Thruster in seiner Lagerungs-
position in dem Gehause befindet vorteilhaft von einem
Deckel druckdicht verschlossen.

[0017] In diesem Zusammenhang ist eine Ausgestal-
tung vorteilhaft, bei der an einer AuBenseite eines Sta-
torgehauses des Inline-Thrusters ein Verkleidungsele-
ment angeordnet ist, welches in der Lagerungsposition
des Inline-Thrusters das Gehéuse, in dem der Inline-
Thruster in der Lagerungsposition angeordnet ist, druck-
dicht verschlieRt. ZweckmaRigerweise ist dieses Verklei-
dungselementderartan dem Inline-Thrusterangeordnet,
dass es eine an der AuRenhaut ausgebildete Ausfahr-
6ffnung fiir den Inline-Thruster mit verschliet und somit
auch einen Teil der AuRenhaut des Unterseeboots bildet.
[0018] Um zuverhindern, dass bei einem ausgefahre-
nen Inline-Thruster an der Offnung des Gehauses zur
Lagerung des Inline-Thrusters Stromungsverwirbelun-
genund damit einhergehende Strémungsgerausche ent-
stehen und Fremdkorper eindringen, ist an der Auf3en-
seite des Statorgehauses des Inline-Thrusters weiter
vorteilhaft auch ein Verkleidungselement angeordnet,
das in der Ausfahrposition des Inline-Thrusters das Ge-
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hause, in dem der Inline-Thruster in der Lagerungsposi-
tion angeordnet ist, verschlieRt.

[0019] Nachfolgend ist die Erfindung anhand eines in
der Zeichnung dargestellten Ausfiihrungsbeispiels na-
her erlautert. In der Zeichnung zeigt:

Fig. 1 schematisch stark vereinfacht in einer ge-
schnittenen Seitenansicht ein Unterseeboot,

Fig. 2 schematisch vereinfacht, ein Gehduse mit ei-
nem darin gelagerten Inline-Thruster in einer
Seitenansicht,

Fig. 3 das Gehause nach Fig. 2 in einer zweiten Sei-
tenansicht,

Fig. 4 das Gehause nach Fig. 2 in einer Schnittan-
sicht entlang der Schnittlinie 111-111in Fig. 2,

Fig. 5 das Gehause nach Fig. 2 in perspektivischer
Darstellung,

Fix. 6 die Darstellung nach Fig. 2 mit einem ausge-
fahrenen Inline-Thruster,

Fig. 7 die Darstellung nach Fig. 3 mit einem ausge-
fahrenen Inline-Thruster,

Fig. 8 eine Schnittansicht entlang der Schnittlinie VI-
[I-VIl in Fig. 6,

Fig. 9 das Gehause nach Fig. 6 in perspektivischer
Darstellung,

Fig. 10  vergrofRert eine Einzelheit A aus Fig. 3 und

Fig. 11 vergroRert eine Einzelheit B aus Fig. 8

[0020] Das in Fig. 1 dargestellte Unterseeboot weist

einen Druckkorper 2 auf, der teilweise von einer Auf3en-
haut 4 umgeben ist. Der Zwischenraum zwischen dem
Druckkorper 2 und der AuRenhaut 4 ist wasserdurchflu-
tet. Am Heck des Unterseeboots ist ein Propellerantrieb
6 angeordnet, der das Unterseeboot bei normalem Fahr-
betrieb antreibt. Im Vorschiff 8 des Unterseeboots ist di-
rekt bugseitig des Druckkérpers 2 ein Hilfsantrieb in Form
eines Inline-Thrusters 10 angeordnet. Der Inline-Thru-
ster 10 ist in dem Zwischenraum zwischen Druckkdrper
2 und AuRenhaut 4 in einem druckdichten Gehause 12
gelagert und von dort am Kiel des Unterseeboots in eine
Arbeitsstellung aulRenseitig der Auflenhaut 4 verfahrbar.
[0021] Das Gehaduse 12 weist einen quaderférmigen
Grundkoérper 14 auf, der den Inline-Thruster 10 in der
Lagerungsposition aufnimmt. An der Aullenseite des
Grundkorpers 14 sind Versteifungsrippen 16 angeord-
net. Der Inline-Thruster 10 ist mittels eines Linearantriebs
aus dem Grundkorper 14 des Gehauses 12 ausfahrbar.
Dieser Linearantrieb ist im Wesentlichen in einem Ge-
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hauseteil 18 angeordnet, das sich an den Grundk&rper
14 an einer von einer an dem Grundkorper 14 ausgebil-
deten Ausfahréffnung fir den Inline-Thruster 10 abge-
wandeten Seite anschlief3t.

[0022] Die Ausfahréffnung des Gehauses 12 wird bei
in dem Grundkdrper 14 eingefahrenem Inline-Thruster
10 von einem Verkleidungselement 20 druckdicht ver-
schlossen, das bei aus dem Grundkoérper 14 ausgefah-
renem Inline-Thruster 10 an einem von der Ausfahroff-
nung abgewandten AuRenbereich eines Statorgehauses
22 des Inline-Thrusters 10 angeordnet ist. Bei in dem
Grundkdrper 14 eingefahrenem Inline-Thruster 10 bildet
das Verkleidungselement 20 einen Teil der AuRenhaut
4 des Unterseeboots. Zum Verschlieen der Ausfahroff-
nung des Gehauses 12 im ausgefahrenen Zustand des
Inline-Thrusters 10 ist ein zweites Verkleidungselement
24 vorgesehen, das an der AuRRenseite des Statorgehau-
ses 22 dem Verkleidungselement 20 direkt diametral ge-
genlberliegend angeordnet ist (Fig. 8 und 9).

[0023] Wie aus den Fig. 10 und 11 deutlich wird, bildet
ein Spindeltrieb den Linearantrieb des Inline-Thrusters
10. Dieser Spindeltrieb weist eine Gewindespindel 26
auf, die von einem Elektromotor 28 drehend angetrieben
wird. Der Elektromotor 28 ist in einem Fundament 30
angeordnet, das in einem von dem Grundkérper 14 ab-
gewandten Endbereich des Gehauseteils 18 angeordnet
ist. Uber das Fundament 30 ist das Gehause 12 mitdem
Inline-Thruster 10 an der Bootsstruktur des Untersee-
boots befestigt. Auf der Gewindespindel 28 ist eine Spin-
delmutter 32 aufgeschraubt. Die Spindelmutter 32 ist ge-
gen ein Verdrehen gesichert und kann sich so je nach
Drehrichtung des Rotors des Elektromotors 28 auf der
Gewindespindel 26 von dem Elektromotor 28 weg oder
in Richtung des Elektromotors 28 bewegen. An der von
dem Elektromotor 28 abgewandten Seite ist an der Spin-
delmutter 32 ein mit dem Inline-Thruster 10 verbundener
Ausfahrmast 34 befestigt. Indem die Spindelmutter 32
auf der Gewindespindel 26 von dem Elektromotor 28
wegbewegt wird, wird der Inline-Thruster 10 aus dem
Gehause 12 in seine End- bzw. Arbeitsposition aul3er-
halb der Auflenhaut des Unterseeboots ausgefahren.
[0024] Um den Inline-Thruster 10 in der End- bzw. Ar-
beitsposition in einer Ebene normal zu seiner linearen
Ausfahrrichtung bzw. normal zur Langsachse der Gewin-
despindel 28 drehen zu kdnnen, ist ein zweiter Elektro-
motor 36 vorgesehen. Dieser Elektromotor 36 ist in dem
Gehauseteil 18 in einem von dem Elektromotor 28 ab-
gewandten Endbereich angeordnet. In Ublicher Weise
weist der Elektromotor 36 einen Stator 38 auf, in dem ein
Rotor 40 drehbar gelagert angeordnet ist. Der Rotor 40
ist mit dem Ausfahrmast 34 des Inline-Thrusters 10 be-
wegungsgekoppelt. Mit dem Elektromotor 36 ist der In-
line-Thruster 10 in einem Winkelbereich von 360° und
grélRer um eine von der Langsachse des Ausfahrmastes
34 gebildete Drehachse drehbar.

[0025] Wie der Inline-Thruster 10 ist auch dessen ge-
samter Linearantrieb drehbar. Hierzu ist der Linearan-
trieb in dem Gehauseteil 18 in einem Innengehduse 42
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angeordnet. Das Innengehéduse 42 ist im Wesentlichen
rohrférmig ausgebildet und um seine Mittelachse dreh-
bar. An einem von dem Inline-Thruster 10 abgewandten
Ende wird das Innengehuse 42 von einer Lagerbuchse
44 verschlossen. Die Lagerbuchse 44 greift mit gewis-
sem Spiel in eine Offnung des Fundaments 30 ein. In der
Lagerbuchse 44 ist der Elektromotor 28 zum Antrieb der
Gewindespindel 26 angeordnet.

[0026] Uber eine in der Zeichnung nicht dargestellte
elektrische Versorgungsleitung ist der Elektromotor 36
mit einer in dem Druckkérper 2 des Unterseeboots an-
geordneten, ebenfalls nicht in der Zeichnung dargestell-
ten Spannungsquelle leitungverbunden. Die Span-
nungsversorgung des Elektromotors 28 erfolgt Giber den
Elektromotor 36. Hierzu ist in dem Gehéauseteil 18 ein
Schleifring 46 angeordnet. Aus den Fig. 10 und 1 nicht
ersichtlich, ist der Schleifring 46 in radialer Richtung
zweigeteiltund bildet auf diese Weise einen rohrférmigen
auBeren Gleitkontakt, der feststehend in dem Gehause-
teil 48 angeordnet ist und einen in dem auReren Gleit-
kontakt angeordneten rohrférmigen inneren Gleitkon-
takt, der an dem Innengehause 42 befestigt ist und mit
dem Innengehéause 42 relativ zu dem auBeren Gleitkon-
takt drehbar ist. Mit dem inneren Gleitkontakt ist, in der
Zeichnung nicht dargestellt, der ebenfalls drehbare Elek-
tromotor 28 leitungsverbunden.

[0027] Auch die Spannungsversorgung des Inline
Thrusters 10 erfolgt Gber den Elektromotor 36. In dem
Gehauseteil 18 ist ein Steckverbindungselement 48 an
den Elektromotor 36 angrenzend angeordnet. Der Inline-
Thruster 10 ist Uber eine nicht dargestellte elektrische
Versorgungsleitung mit dem Steckverbindungselement
48 verbunden. An der Spindelmutter 32 ist an der dem
Elektromotor 36 zugewandten Seite ein zweites Steck-
verbindungselement 50 angeordnet. Beim Ausfahren
des Inline-Thrusters 10 in seine End- bzw. Arbeitsstel-
lung wird das zweite Steckverbindungselement 50 mit
der Spindelmutter 32 in Richtung des ersten Steckver-
bindungselements 48 bewegt, bis ein an dem Steckver-
bindungselement 50 ausgebildeter ringférmiger Vor-
sprung in eine an dem Steckverbindungselement 48 aus-
gebildete Ringnut eingreift. In dieser Stellung ist das
Steckverbindungselement 50 ber Schleifkontakte mit
dem Schleifring 46 und so mit der Spannungsversorgung
des Elektromotors 36 elektrisch leitungsverbunden.

Bezugszeichenliste
[0028]

2 - Druckkérper

4 - AuRenhaut

6 - Propellerantrieb
8 - Vorschiff

10 - Inline-Thruster
12 - Gehause

14 - Grundkorper

16 - Versteifungsrippe
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18 - Geh&usetell

20 - Verkleidungselement

22 - Statorgehduse

24 - Verkleidungselement

26 - Gewindespindel

28 - Elektromotor

30 - Fundament

32 - Spindelmutter

34 - Ausfahrmast

36 - Elektromotor

38 - Stator

40 - Rotor

42 - Innengehduse

44 - Lagerbuchse

46 - Schleifring

48 - Steckverbindungselement
50 - Steckverbindungselement
A - Einzelheit

B - Einzelheit
Patentanspriiche

1. Unterseeboot mit einem Inline-Thruster (10) als An-

triebsvorrichtung, dadurch gekennzeichnet, dass
der Inline-Thruster (10) von einer Lagerungsposition
in einem Zwischenraum zwischen einem Druckkor-
per (2) des Unterseeboots und einer den Druckkor-
per (2) umgebenden AuRenhaut (4) mit einem au-
Rerhalb des Druckkoérpers (2) angeordneten Linea-
rantrieb in eine lineare Endposition aufRerhalb der
AuRenhaut (4) verfahrbar ist und in der Endposition
in einer Ebene normal zu seiner linearen Verfahr-
richtung mit einem Drehantrieb drehbar ist.

Unterseeboot nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Linearantrieb elektrisch betatig-
bar ausgebildet ist.

Unterseeboot nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Inline-Thruster (10) mit einer
Spindelmutter (32) eines elektrisch betatigten Spin-
deltriebs bewegungsgekoppelt ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Drehantrieb elektrisch betatigbar ausgebildet ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der Inli-
ne-Thruster (10) mit dem Drehantrieb in einem Win-
kelbereich von 360° um seine Achse in Ausfahrrich-
tung drehbar ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der Li-
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10.

11.

12.

nearantrieb mit dem Drehantrieb bewegungsgekop-
pelt ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der Li-
nearantrieb Gber Gleitkontakte mit einer elektrischen
Energieversorgung des Drehantriebs spannungs-
verbunden ist.

Unterseeboot nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Inline-Thruster (10) Uber Gleit-
kontakte mit der elektrischen Energieversorgung
des Drehantriebs spannungsverbunden ist.

Unterseeboot nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zur Spannungsversorgung des Inli-
ne-Thrusters eine Steckverbindung aus einem mit
dem Inline-Thruster (10) leitungsverbundenen fest-
stehenden Steckverbindungselement (48) und ei-
nem mit der Spindelmutter (32) des Linearantriebs
bewegungsgekoppelten Steckverbindungselement
(50) vorgesehen ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass der Inli-
ne-Thruster (10) in seiner Lagerungsposition in ei-
nem druckdicht verschlieBbaren Gehause (12) an-
geordnet ist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass an einer
Auflenseite eines Statorgehauses (22) des Inline-
Thrusters (10) ein Verkleidungselement (20) ange-
ordnet ist, welches in der Lagerungsposition des In-
line-Thrusters (10) das Gehause (12), in dem der
Inline-Thruster (10) in der Lagerungsposition ange-
ordnet ist, druckdicht verschlief3t.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass an der
Auflenseite des Statorgehduses (22) des Inline-
Thrusters (10) ein Verkleidungselement (24) ange-
ordnetist, welches in der Ausfahrposition des Inline-
Thrusters (10) das Gehause (12), in dem der Inline-
Thruster (10) in der Lagerungsposition angeordnet
ist, verschlief3t.

Geéanderte Patentanspriiche gemidss Regel 137(2)
EPU fiir folgende(n) Vertragsstaat(en):

1. Unterseeboot mit einem Inline-Thruster (10) als
Antriebsvorrichtung, welcher von einer Lagerungs-
position in einem Zwischenraum zwischen einem
Druckkdrper (2) des Unterseeboots und einer den
Druckkdrper (2) umgebenden AuRenhaut (4) mit ei-
nem aulerhalb des Druckkdrpers (2) angeordneten
Linearantrieb in eine lineare Endposition au3erhalb
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der AuRRenhaut (4) verfahrbar ist und in der Endpo-
sition in einer Ebene normal zu seiner linearen Ver-
fahrrichtung mit einem Drehantrieb drehbar ist, da-
durch gekennzeichnet, dass der Inline-Thruster
(10) mit dem Drehantrieb in einem Winkelbereich
von 360° um seine Achse in Ausfahrrichtung drehbar
ist, und wobei der Linearantrieb mit dem Drehantrieb
bewegungsgekoppelt ist.

2. Unterseeboot nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Linearantrieb elektrisch
betatigbar ausgebildet ist.

3. Unterseeboot nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Inline-Thruster (10) mit ei-
ner Spindelmutter (32) eines elektrisch betatigten
Spindeltriebs bewegungsgekoppelt ist.

4. Unterseeboot nach einemdervorangehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Drehantrieb elektrisch betatigbar ausgebildet ist.

5. Unterseeboot nach einem dervorangehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass der Li-
nearantrieb Uber Gleitkontakte mit einer elektrischen
Energieversorgung des Drehantriebs spannungs-
verbunden ist.

6. Unterseeboot nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Inline-Thruster (10) tber
Gleitkontakte mit der elektrischen Energieversor-
gung des Drehantriebs spannungsverbunden ist.

7. Unterseeboot nach Anspruch 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass zur Spannungsversorgung
des Inline-Thrusters eine Steckverbindung aus ei-
nem mit dem Inline-Thruster (10) leitungsverbunde-
nen feststehenden Steckverbindungselement (48)
und einem mit der Spindelmutter (32) des Linearan-
triebs bewegungsgekoppelten Steckverbindungs-
element (50) vorgesehen ist.

8. Unterseeboot nach einem dervorangehenden An-
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass der Inli-
ne-Thruster (10) in seiner Lagerungsposition in ei-
nem druckdicht verschlieRbaren Gehause (12) an-
geordnet ist.

9. Unterseeboot nach einem dervorangehenden An-
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass an einer
AuBRenseite eines Statorgehaduses (22) des Inline-
Thrusters (10) ein Verkleidungselement (20) ange-
ordnet ist, welches in der Lagerungsposition des In-
line-Thrusters (10) das Gehause (12), in dem der
Inline-Thruster (10) in der Lagerungsposition ange-
ordnet ist, druckdicht verschlief3t.

10. Unterseeboot nach einem der vorangehenden
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Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass an der
Auflenseite des Statorgehduses (22) des Inline-
Thrusters (10) ein Verkleidungselement (24) ange-
ordnetist, welches in der Ausfahrposition des Inline-
Thrusters (10) das Geh&use (12), in dem der Inline-
Thruster (10) in der Lagerungsposition angeordnet
ist, verschlief3t.
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