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Description

[0001] L’invention concerne des missiles dotés d’auto-
directeurs actifs, c’est-a-dire disposant d’une capacité
d’émission et de réception d'un signal. La mission des
autodirecteurs peut-étre anti-aérienne ou anti-navire, et
la présente invention nécessite que la cible ait un radar
actif porté.

[0002] Le but d’'un autodirecteur intégré a un missile,
est de permettre au missile 1 de se guider sur sa cible 2
afin de pouvoir I'intercepter, comme illustré sur la [Fig. 1].
[0003] Durant une premiére phase de la mission, ap-
pelée le guidage inertiel, le missile 1 se base sur les
informations délivrées par un radar de conduite de tir,
disposé au sol ou sur un avion a proximité.

[0004] Ensuite, pendant une deuxiéme phase, appe-
lée autoguidage, le missile 1 utilise les informations dé-
livrées par 'autodirecteur 3, qui est intégré a I'avant du
missile 1, comme illustré sur la [Fig.2].

[0005] La transition entre ces deux phases s’effectue
lorsque les informations délivrées par I'autodirecteur 3
sont suffisamment précises pour étre utilisées pour le
guidage, dit guidage terminal, a compter d’une portée,
appelée portée ou distance d’autoguidage, comme illus-
tré sur la [Fig. 1].

[0006] Durantla premiére phase, le missile 1 s’appuie
sur les informations du radar de conduite de tir (radar au
sol 4 et/ou radar porté 5 sur I'avion de tir du missile 1).
Ce radar émet une onde et, par réception de la réflexion
cette derniére surlacible 2, peut estimer les informations
concernant la cible 2, i.e. distance, vitesse et direction
angulaire.

[0007] Ces informations vont étre transmises au mis-
sile 1, via une liaison de données ou au moment du tir,
et constituer la désignation d’objectif, notée DO. Cette
derniére va étre délivrée avec une précision plus ou
moins bonne, en fonction de la qualité du radar de con-
duite de tir (domaine d’incertitude de la DO). Cette dési-
gnation d’objectif peut étre rafraichie durant le vol. La
désignation d’objectif comprend des parametres repré-
sentatifs de la distance de la cible 2 du missile 1, de la
vitesse relative de la cible 2 par rapport au missile 1, et
de la direction angulaire de la cible 2 par rapport a la
direction de déplacement du missile 1.

[0008] Il est possible que le radar de conduite de tir
soit brouillé ce qui implique que le missile peut étre tiré
sans désignation d’objectif DO ou avec une désignation
d’objectif DO dégradée, i.e. sans information sur la dis-
tance et/ou la vitesse de la cible.

[0009] Il est également connu d’avoir une désignation
d’objectif DO élaborée a partir de capteurs passifs
(électro-optique ou guerre électronique GE), qui compor-
te uniquement des informations sur la direction angulaire
de la cible 2.

[0010] Durant la deuxiéme phase, le missile se guide
grace aux informations du dispositif autodirecteur.
[0011] Le fonctionnement d’'un dispositif autodirecteur
3 comprend trois phases, comme suit.
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[0012] Une premiére phase dite de veille, durant la-
quelle le dispositif autodirecteur 3 est désactivé, et
n’émet donc pas de signal.

[0013] Unedeuxiéme phase, dite de recherche, durant
laquelle le dispositif autodirecteur 3 est activé et balaie
le domaine de la désignation d’objectif (distance/vitesse
relative/direction angulaire de la cible, ou les cibles, 2 a
détecter. A la fin de la deuxieéme phase, il sélectionne la
cible 2 a poursuivre.

[0014] Une troisiéeme phase, dite de poursuite, durant
laquelle le missile 1 poursuit la cible 2 jusqu’a I'impact,
a l'aide des informations fournies par le dispositif auto-
directeur 3 activé.

[0015] Aussi, le missile 1 est tiré sans information de
distance de la cible 2, 'autodirecteur est activé au plus
tot et le reste jusqu’a 'impact ce qui conduit a un temps
de fonctionnement important qui peut étre supérieur a
celui pour lequel il estdimensionné, impliquant un risque
de désactivation de celui-ci a I'approche de la cible 2.
[0016] En outre, cela peut également avoir pour con-
séquence d’augmenter le temps consacré au balayage
par l'autodirecteur 3 de la désignation d’objectif DO, qui
dépend de I'ampleur des incertitudes du domaine de la
désignation d’objectif DO. Aussi, La durée de cette phase
de balayage ou recherche peut potentiellement étre di-
mensionnante.

[0017] La conséquence est que l'autodirecteur 3 doit
étre activé longtemps, ce qui pose des problemes de
consommation énergétique, la pile ou batterie du missile
1 étant limitée.

[0018] Celaposeégalementdes problemes de gestion
de I'énergie thermique, qui est un enjeu majeur pour les
autodirecteurs 3, car ceux-ci doivent émettre des signaux
de forte puissance dans un volume restreint et sans con-
tact avec I'extérieur (refroidissement par conduction), ce
qui impose une durée limitée de fonctionnement pour les
autodirecteurs 3 pour éviter une surchauffe voire une
casse.

[0019] Unbutdelinventionestde pallierles problemes
précédemment cités, et notamment de permettre d’amé-
liorer la durée d’utilisation d’'un autodirecteur, en limitant
sa consommation.

[0020] Il est proposé, selon un aspect de l'invention,
un dispositif autodirecteur pour missile, comprenant :

- un ensemble actif comprenant au moins un capteur
actif configuré pour émettre et recevoir des signaux
pour détecter une cible a radar actif porté dans un
domaine de désignation d’objectif correspondant a
des intervalles de valeurs de distance de la cible par
rapport au dispositif, de vitesse de la cible parrapport
au dispositif, et de direction angulaire de la cible par
rapport a la direction de déplacement du dispositif ;

- unensemble passif comprenantau moins un capteur
passif configuré pour recevoir des signaux de détec-
tion de la cible ;

- unmoduled’émission/réception de signaux a hautes
fréquences ;
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- un module de transposition d’un signal haute fré-
quence en signal basse fréquence ;

- un module de conversion analogique/numérique et
de conversion numérique/analogique ; et

- un calculateur comprenant :

- un module de traitement de données associées a
'ensemble actif ;

- un module de traitement de données associées a
'ensemble passif ;

- un module d’activation/désactivation de 'ensemble
actif, configuré pour gérer I'activation/désactivation
de I'ensemble actif durant trois phases:

- durant une premiére phase dite de veille, pour dé-
sactiver 'ensemble actif, la premiére phase étant
comprise entre le tir du missile et une premiere dis-
tance de la cible valant une distance d’autoguidage
du missile augmentée d’une valeur maximale de dis-
tance d’incertitude, ou entre le tir du missile et la fin
des autotests du dispositif autodirecteur;

- durantune deuxiéme phase, dite de recherche, pour
alternativement activer et désactiver I'ensemble ac-
tif, la deuxieme phase succédant a la premiére pha-
se, et se terminant lorsque la puissance du signal
recu par I'ensemble actif lorsqu’il est activé est su-
périeur a un seuil de puissance détection de la cible ;
et

- durant une troisieme phase, dite de poursuite, pour
activer 'ensemble actif, la troisieme phase succé-
dant a la deuxiéme phase.

le module d’activation/désactivation de I'ensemble actif
étant configuré pour, durant la deuxiéme phase, alterna-
tivement activer et désactiver 'ensemble actif, de sorte
queladurée d’une activation de 'ensemble actif respecte
la relation suivante :

Dra x0Ala
Da = ———
DPAp

dans laquelle :

Da représente la durée d’'une activation, en s ;
Drareprésente ladurée nécessaire pour émettre des
signaux par de le dispositif autodirecteur (3), typi-
quement une salve d’'impulsions et recevoir les si-
gnaux réfléchis par une cible, en s ;

OAla représente I'ouverture angulaire instantanée
de I'ensemble actif (6), en sr; et

PAp représente le domaine de précision ou d’incer-
titude angulaire de I'ensemble passif (7), en sr.

[0021] Un tel systtme permet d’améliorer la durée
d’utilisation d’'un autodirecteur, en limitant sa consom-
mation, et de garantir les pleines performances du mis-
sile, y compris lorsque la DO est dégradée. De plus, mé-
me sila DO estnominale, I'utilisation de 'ensemble passif
permet de réduire la durée de fonctionnement de la partie
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active, ceci étant de nature a diminuer le préavis au sys-
teme de défense de la cible (systéme électronique type
détecteur et brouilleur, manceuvre défensives,...) si elle
en est équipée.

[0022] Lamise en ceuvre d’une telle durée d’activation
de I'ensemble actif durant la deuxiéme phase de recher-
che permet d’assurer la détection de la cible, tout en li-
mitant la consommation du dispositif autodirecteur
[0023] Selon un mode de réalisation, le module d’ac-
tivation/désactivation de I'ensemble actif est configuré
pour, durant la deuxieme phase, alternativement activer
et désactiver 'ensemble actif, de sorte que la durée sé-
parant deux activations successives de I'ensemble actif
respecte la relation suivante :

pe _ PDa x DA
STT VR

dans laquelle :

Ds représente la durée séparant deux activations
successives de 'ensemble actif, en s ;
PDareprésente la portée de détection de 'ensemble
actif, en m ; et

VR représente la vitesse relative du missile par rap-
port a la cible, en m/s.

[0024] La mise en ceuvre d’une telle durée séparant
deux activations successives de 'ensemble actif durant
la deuxiéme phase de recherche permet de réduire la
consommation énergétique électrique de I'autodirecteur
tout en assurant de ne pas réduire les performances de
'autodirecteur notamment en termes de portée de dé-
tection (assurer lamise en ceuvre de 'ensembile actif lors
de la détection de la cible).

[0025] Dans un mode de réalisation, le calculateur est
configuré pour, durant la troisieme phase de poursuite,
lorsque la puissance du signal recu par 'ensemble actif
est supérieure a un seuil d’autoguidage, transmettre des
informations de guidage a une unité de commande du
missile, pour le guidage terminal sur cible.

[0026] Ainsi, le missile dispose d’informations sur la
direction, vitesse et accélération de la cible qui sont ra-
fraichies a une cadence trés élevée (de 'ordre de la di-
zaine ms).

[0027] Selon un mode de réalisation, 'ensemble actif
comprend au moins une antenne RF émetteur/récepteur.
[0028] Ainsi, ce dispositif RF actif va permettre d’esti-
mer la direction, vitesse et accélération de la cible
[0029] Dansun mode de réalisation, 'ensemble passif
comprend au moins une antenne RF récepteur et/ou un
capteur électro-optique.

[0030] Ainsi, cet ensemble passif va permettre d’esti-
mer la direction de la cible.

[0031] Selonunmode deréalisation, 'ensemble passif
est disposé sur le pourtour du dispositif autodirecteur.
[0032] Ainsi, ce qui permetde ne pas impacter les per-
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formances de I'ensemble actif, 'ensemble passif n’étant
pas positionné sur le méme volume que le dispositif actif
[0033] Selon un autre aspect de l'invention, il est éga-
lement proposé un dispositif autodirecteur selon I'une de
revendications précédente.

[0034] L’invention sera mieux comprise a I'étude de
quelques modes de réalisation décrits a titre d’exemples
nullement limitatifs et illustrés par le dessin annexé sur
lequel:

[Fig. 1] illustre schématiquement un mode de réali-
sation d’un dispositif autodirecteur pour missile, se-
lon I'état de la technique ;

[Fig.2] illustre schématiquement un mode de réali-
sation d’un dispositif autodirecteur pour missile, se-
lon I'état de la technique ;

[Fig.3] illustre schématiquement un mode de réali-
sation d’un dispositif autodirecteur pour missile, se-
lon I'état de la technique ;

[Fig.4] illustre schématiquement un mode de réali-
sation d’un dispositif autodirecteur pour missile, se-
lon un aspect de I'invention ;

[Fig.5] illustre schématiquement deux dispositions
possibles de I'ensemble passif du dispositif
autodirecteur ;

[Fig.6] illustre schématiquement un exemple de tra-
jectoires d’'un missile équipé d’'un dispositif autodi-
recteur et de sa cible, selon un aspectde l'invention ;

[Fig.7] illustre schématiquement le fonctionnement
de I'ensemble passif d’'un dispositif autodirecteur
pour missile, selon un aspect de l'invention ;

[Fig.8] illustre schématiquement le domaine angu-
laire de I'ensemble passif d’'un dispositif autodirec-
teur pour missile, selon un aspect de I'invention ;

[Fig.9] illustre schématiquement le domaine angu-
laire de 'ensemble actif d’un dispositif autodirecteur
pour missile, selon un aspect de l'invention ;

[Fig.10] illustre schématiquement le fonctionnement
de I'ensemble actif d’un dispositif autodirecteur pour
missile, selon un aspect de I'invention ;

[Fig.11]illustre schématiquement le fonctionnement
d’un dispositif autodirecteur pour missile durant la
transition entre une premiére phase de veille et une
deuxiéme phase de recherche, selon un aspect de
'invention ; et

[Fig.12] illustre schématiquement le fonctionnement
d’un dispositif autodirecteur pour missile durant la
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transition entre une deuxieéme phase de recherche
et une troisieme phase de poursuite, selon un aspect
de l'invention.

[0035] Surl'ensemble des figures, les éléments ayant
des références identiques sont similaires.

[0036] La[Fig.4]illustre schématiquementun mode de
réalisation d’un dispositif autodirecteur 3 pour missile 1,
selon un aspect de I'invention. Le dispositif autodirecteur
3 comprend un ensemble actif 6 comprenant au moins
un capteur actif 6a configuré pour émettre et recevoir
des signaux pour détecter une cible 2, a radar actif porté,
dans un domaine de désignation d’objectif DO corres-
pondant a des intervalles de valeurs de distance de la
cible 2 parrapport au dispositifautodirecteur 3, de vitesse
de la cible 2 par rapport au dispositif 3, et de direction
angulaire de la cible 2 par rapport a la direction de dé-
placement du dispositif 3.

[0037] Le dispositif autodirecteur 3 comprend en éga-
lement un ensemble passif 7 comprenant au moins un
capteur passif 7a configuré pour recevoir des signaux de
détectionde lacible 2, et un module d’émission/réception
8 de signaux a hautes fréquences.

[0038] Le dispositif autodirecteur 3 est aussi munid’un
module de transposition 9 d’un signal haute fréquence
en signal basse fréquence, et d'un module 10 de con-
version analogique/numérique et de conversion numéri-
que/analogique.

[0039] Le dispositif autodirecteur 3 comprend, en
outre, un calculateur 11 comprenant :

- un module 12 de traitement de données associées
a 'ensemble actif 6 ;

- un module 13 de traitement de données associées
a I'ensemble passif 7 ;

- unmodule 14 d’activation/désactivation de I'ensem-
ble actif 6, configuré pour gérer I'activation/désacti-
vation de I'ensemble actif 6 durant trois phases:

- durant une premiéere phase dite de veille, pour dé-
sactiver 'ensemble actif 6, la premiere phase étant
comprise entre le tir du missile 1 et une premiére
distance de la cible 2 valant une distance d’autogui-
dage du missile 1 augmentée d’'une valeur maximale
de distance d’incertitude, ou entre le tir du missile et
la fin des autotests du dispositif autodirecteur 3 ;

- durantune deuxiéme phase, dite de recherche, pour
alternativement activer et désactiver 'ensemble actif
6, la deuxiéme phase succédant a la premiére pha-
se, et se terminant lorsque la puissance du signal
recu par I'ensemble actif 6 lorsqu’il est activé est
supérieur a un seuil de puissance de détection de la
cible 2 ; et

- durant une troisieme phase, dite de poursuite, pour
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activer 'ensemble actif 6, la troisieme phase succé-
dant a la deuxiéme phase.

[0040] Pourassurerune poursuite angulaire, le dispo-
sitif autodirecteur 3 mesure les écartométries en site et
en gisement de la cible 2, entre autres, qu'il délivre au
missile 1. La distance d’incertitude associée a ces me-
sures d’écartométries est définie par un écart-type.
[0041] La distance d’autoguidage (ou portée d’auto-
guidage) correspond a la distance entre le missile 1 et
la cible 2 a partir de laquelle cet écart-type est inférieur
aun seuil. Ce seuil est défini par le missilier, pour assurer,
a partir de cette distance, la capacité du missile 1 arallier
la cible 2 et qui dépend de sa constante de temps et de
la vitesse relative missile/cible.

[0042] Les autotests du missile correspondent aux
opérations électroniques visant a assurer que les fonc-
tions du missile sont opérationnelles (" Built In Test " en
langue anglaise).

[0043] Le dispositif autodirecteur 3 comprend des élé-
ments classiques 15 tels un dispositif de génération de
formes d’'onde, des alimentations, un dispositif de gestion
de pointage de I'ensemble actif.

[0044] La[Fig.5] représente I'ensemble passif 7, com-
prenant au moins un capteur passif 7a, disposé soit dans
le plan de I'ensemble actif 6, soit en pourtour de I'enve-
loppe du dispositif autodirecteur 6.

[0045] Lorsque I'ensemble passif 7 est disposé sur le
pourtour de I'enveloppe du dispositif autodirecteur 3 per-
met de ne pas impacter le fonctionnement de I'ensemble
actif 6.

[0046] Cependant, lorsqu’ils sont positionnés en pour-
tour du corps de I'AD, la couverture des antennes n’est
pas optimale dans I'axe missile.

[0047] Ainsi, en fonction de la mission (distance de dé-
tection importante, SER de la cible faible), il est possible
qu’'une formation de trajectoire (une manceuvre, par
exemple visant a pointer I'axe du missile dans une autre
direction) soit nécessaire afin d’augmenter la couverture
de I'ensemble actif 6 dans la direction de la cible 2.
[0048] Comme illustré surla[Fig.6], cette formation de
trajectoire consiste a maintenir la direction du vecteur
vitesse du missile 1 telle que la cible 2 soit dans la cou-
verture de 'ensemble actif 6.

[0049] L’angle entre la direction du vecteur vitesse du
missile 1 et la direction de la cible 2 dépend de :

- la manceuvrabilité du missile 1, qui est configuré
pour avoir la capacité de modifier sa trajectoire lors-
que la cible 2 est détectée ; et

- la couverture de 'ensemble passif.

[0050] Lal[Fig.7]illustre le fonctionnement de 'ensem-
ble passif qui permet d’estimer la direction angulaire de
la cible 2, a partir de la réception de 'onde émise par le
radar actif porté de la cible 2.

[0051] Lorsque ladirection angulaire de la désignation
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d’objectif DO est peu précise, la premiére phase, de
veille, peut permettre d’affiner et réduire le domaine d’in-
certitude de cette direction angulaire de la désignation
d’objectif DO, les capteurs passifs 7a de 'ensemble pas-
sif 7 pouvant disposer d’'une précision angulaire supé-
rieure a celle de la direction angulaire de la désignation
d’objectif DO. Les capteurs passifs 7a délivrent une in-
formation de direction angulaire de la cible 2 associée a
un domaine de précision angulaire.

[0052] Comme illustré sur la [Fig.8], 'ensemble passif
7 (rectangle gris) va donner un domaine ou se trouve la
cible 2 plus précis que ce lui qui a été fourni par le dis-
positif de conduite de tir (rectangle blanc). Ce domaine
réduit peut étre parcouru de maniére plus rapide (ou plus
performante) par I'antenne de le dispositif autodirecteur
3.

[0053] Comme illustré sur la [Fig.9], en fonction de la
qualité des capteurs passifs 7a de 'ensemble passif 7,
il est possible que ce domaine de précision angulaire soit
inférieur ou égal a I'ouverture angulaire instantanée de
I'ensemble actif 6, ce qui évite de balayer angulairement.
[0054] De plus, 'ensemble passif 7 peut disposer d’'un
traitement lui permettant d’estimer la distance de la cible
2 (pseudo-distance) avec une précision plus ou moins
importante (en fonction de la qualité des capteurs passifs
7a). Cette distance peut étre estimée lorsque le niveau
de puissance regu de la cible 2 est supérieur a un seuil
défini.

[0055] La [Fig.10] illustre le fonctionnement de I'en-
semble actif 6 qui permet d’estimer la distance, la vitesse
relative et la direction angulaire de la cible 2. L’ensemble
actif 6 est configuré pour balayer le domaine angulaire
et ainsi couvrir une zone de I'espace supérieure a son
ouverture angulaire instantanée qui est I'ouverture qu'il
aurait en absence de moyens de balayage.

[0056] L’émission de signaux par I'ensemble actif 6
provoque un échauffement thermique de I'ensemble actif
6, et donc du dispositif autodirecteur 3, qui ne dispose
pas de source de refroidissement. L'utilisation de I'en-
semble actif 6 est par conséquence limitée.

[0057] L’utilisationdes trois phases comme décritdans
la présente invention permet d’utiliser au mieux la com-
binaison de I'ensemble actif 6 et 'ensemble passif 7.
[0058] Durantla premiere phase, dite de veille, le cal-
culateur 11 désactive 'ensemble actif 6, la premiére pha-
se de veille étant comprise entre le tir du missile 1 etune
premiére distance D de la cible valant une distance
d’autoguidage Dautoguidage du missile augmentée
d’une valeur maximale Dmax de distance d’incertitude,
ou entre le tir du missile 1 et la fin des autotests du dis-
positif autodirecteur 3.

[0059] En casd’estimation possible de la premiére dis-
tance D, le dispositif d’autoguidage 3 dispose d’un do-
maine d’incertitude de la distance de la cible 2, dans le-
quel se trouve la distance réelle de la cible 2. Le passage
en deuxiéme phase de recherche, se fait lorsque la dis-
tance séparant le missile 1 de la cible 2 devient inférieure
a la premiere distance D.
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[0060] La [Fig.11] illustre schématiquement le fonc-
tionnement dd dispositif autodirecteur 3 durant la transi-
tion entre la premiére phase de veille et la deuxiéme pha-
se de recherche, selon un aspect de l'invention.

[0061] Durant la deuxiéme phase, dite de recherche,
la calculateur 11 active et désactive alternativement I'en-
semble actif 6, la deuxiéme phase succédant a la pre-
miére phase, et se terminant lorsque la puissance du
signal regu par I'ensemble actif 6, lorsqu'’il est active, est
supérieur a un seuil de puissance de détection delacible.
[0062] Lemodule 14 d’activation/désactivation de I'en-
semble actif 6 est configuré pour, durant la deuxiéme
phase de recherche, alternativement activer et désacti-
ver I'ensemble actif 6, de sorte que la durée Da d’'une
activation de I'ensemble actif 6 respecte la relation
suivante :

__ Draxo0Ala
" DPAp

Da

dans laquelle :
Da représente la durée d’'une activation, en s ;

Drareprésente ladurée nécessaire pour émettre des
signaux par de le dispositif autodirecteur (3) et rece-
voir les signaux réfléchis par une cible, en's ;

OAla représente I'ouverture angulaire instantanée
de I'ensemble actif (6), en sr; et

DPAp représente le domaine de précision ou d'in-
certitude angulaire de I'ensemble passif (7), en sr.

[0063] Ladurée Dad'uneactivationdel’ensemble actif
6, aussi appelée récurrence, est définie comme la pério-
de pendant laquelle I'autodirecteur 3 émettre une impul-
sion etrecevoir le signal en provenance de la cible 2 pour
'analyser et en estimer les caractéristiques (distance,
vitesse, direction angulaire).

[0064] le module d’activation/désactivation de I'en-
semble actif est configuré pour, durant la deuxieme pha-
se, alternativement activer et désactiver 'ensemble actif,
de sorte que la durée Ds séparant deux activations suc-
cessives de l'ensemble actif respecte la relation
suivante :

pe _ PDa x DA
STT VR

dans laquelle :

Ds représente la durée séparant deux activations
successives de I'ensemble actif, en s ;

PDareprésente la portée de détection de 'ensemble
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actif, en m ; et

VR représente la vitesse relative du missile par rap-
port a la cible, en m/s.

[0065] Alafindeladeuxiéemephasederecherched’ac-
tivation de 'ensemble actif 6, il y a deux possibilités :

- la puissance du signal recu par I'ensemble actif 6
estinférieur au seuil de détection : 'autodirecteuron
désactive a nouveau I'ensemble actif 6, et seul I'en-
semble passif fournit des informations.

- la puissance du signal recu par I'ensemble actif 6
est supérieur au seuil de puissance de détection de
la cible 2 : 'autodirecteur termine la mission unique-
ment en activant 'ensemble actif 6 et passe en troi-
siéme phase dite de poursuite sur la cible 2 qu'il a
détecte.

[0066] Le calculateur 11 est configuré pour, durant la
troisieme phase dite de poursuite, lorsque la puissance
du signal recu par I'ensemble actif 6 est supérieure a un
seuil d’autoguidage, transmettre des informations de gui-
dage a une unité de commande du missile 1, pour le
guidage terminal sur cible 1.

[0067] L’ensemble actif 6 comprend au moins une an-
tenne RF émetteur/récepteur, et/ou comprend au moins
une antenne RF récepteur et/ou une un capteur électro-
optique.

[0068] Durant la troisieme et derniére phase de pour-
suite, seule 'ensemble actif 6 est activé. Le bon dérou-
lement de cette derniére phase de la mission nécessitant
les informations de distance et vitesse de la cible 2. Lors-
que la qualité des informations délivrées par I'autodirec-
teur 3 sont suffisamment précises, elles sont utilisées
par le missile 1 pour le guidage terminal sur la cible 2.
[0069] En conclusion, la présente permetd’assurerles
pleines performances missiles (en termes de portée no-
tamment) lorsque la désignation d’objectif DO est dégra-
dée et que la mission peut étre longue (distance a la cible
importante) en consommant autant d’énergie que lors-
que la mission est nominale (désignation d’objectif DO
en distance connue).

Revendications

1. Dispositif autodirecteur
comprenant :

(3) pour missile (1),

- un ensemble actif (6) comprenant au moins un
capteur actif (6a) configuré pour émettre et re-
cevoir des signaux pour détecter une cible (2) a
radar actif porté dans un domaine de désigna-
tion d’objectif correspondant a des intervalles
de valeurs de distance de la cible (2) par rapport
au dispositif (3), de vitesse de la cible (2) par
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rapport au dispositif (3), et de direction angulaire
de la cible (2) par rapport a la direction de dé-
placement du dispositif (3) ;

- un ensemble passif (7) comprenant au moins
un capteur passif (7a) configuré pour recevoir
des signaux de détection de la cible (2) ;
-unmodule (8) d’émission/réception de signaux
a hautes fréquences ;

-unmodule (9) de transposition d'un signal hau-
te fréquence en signal basse fréquence ;

- un module (10) de conversion analogique/nu-
mérique et de conversion
numeérique/analogique ; et

- un calculateur (11) comprenant :

- un module (12) de traitement de données as-
sociées a I'’ensemble actif ;

- un module (13) de traitement de données as-
sociées a I'ensemble passif ;

- un module (14) d’activation/désactivation de
I'ensemble actif (6), configuré pour gérer I'acti-
vation/désactivation de I'ensemble actif (6) du-
rant trois phases:

- durant une premiere phase dite de veille, pour
désactiver I'ensemble actif (6), la premiére pha-
se étant comprise entre le tir du missile (1) et
une premiére distance de la cible (2) valant une
distance d’autoguidage du missile (1) augmen-
tée d’'une valeur maximale de distance d'incer-
titude, ou entre le tir du missile (1) et la fin des
autotests du dispositif autodirecteur (3) ;
-durantune deuxieme phase, dite de recherche,
pour alternativement activer et désactiver I'en-
semble actif (6), la deuxiéme phase succédant
a la premiére phase, et se terminant lorsque la
puissance du signal recu par I'ensemble actif (6)
lorsqu’il est activé est supérieur a un seuil de
puissance de détection de la cible (2) ; et

- durant une troisieme phase, dite de poursuite,
pour activer 'ensemble actif (6), la troisieme
phase succédant a la deuxiéme phase.

le module (14) d’activation/désactivationde I'en-
semble actif (6) étant configuré pour, durant la
deuxiéme phase, alternativement activer et dé-
sactiver 'ensemble actif (6), de sorte que la du-
rée (Da) d’'une activation de I'ensemble actif (6)
respecte la relation suivante :

__ Draxo0Ala
" DPAp

Da

dans laquelle :

Da représente la durée d’une activation, en
S,

Dra représente la durée nécessaire pour
émettre des signaux par de le dispositif
autodirecteur (3) et recevoir les signaux ré-
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fléchis par une cible, en s ;

GAla représente I'ouverture angulaire ins-
tantanée de I'ensemble actif (6), en sr; et
DPAp représente le domaine de précision
ou d’incertitude angulaire de I'ensemble
passif (7), en sr.

Dispositif selon la revendication 1, dans lequel le
module (14) d’activation/désactivation de I'ensem-
ble actif (6) est configuré pour, durant la deuxieme
phase, alternativement activer et désactiver I'en-
semble actif (6), de sorte que la durée (Ds) séparant
deux activations successives de I'ensemble actif (6)
respecte la relation suivante :

e  PDa x DA
=T VR

dans laquelle :

Ds représente la durée séparant deux activa-
tions successives de 'ensemble actif (6), en s;
PDa représente la portée de détection de I'en-
semble actif (6), en m ; et

VR représente la vitesse relative du missile (1)
par rapport a la cible (2), en m/s.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel, le calculateur (11) est configuré
pour, durantla troisieme phase de poursuite, lorsque
la puissance du signal regu par I'ensemble actif (6)
est supérieure a un seuil d’autoguidage, transmettre
des informations de guidage a une unité de com-
mande du missile (1), pour le guidage terminal sur
cible (2).

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel, 'ensemble actif (6) comprend au
moins une antenne RF émetteur/récepteur.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel, 'ensemble passif (7) comprend au
moins une antenne RF récepteur et/ou un capteur
électro-optique.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel I'ensemble passif (7) est disposé
sur le pourtour du dispositif autodirecteur.

Missile (1) muni d’'un dispositif autodirecteur (3) se-
lon I'une de revendications précédentes.
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Figure 8
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Figure 10
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Figure 11
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