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(54) Titre : SYSTEME DE DETECTION ET DE LOCALISATION D'OBJETS IMMERGES FLOTTANT ENTRE DEUX EAUX 
TELS QUE DES MINES A ORINS ET PROCEDE ASSOCIE 

(57) Abstract: The invention relates to a system for detec­
ting and locating submerged underwater objects floating 
between two waters comprising at least one mechanical 
scanning sonar (2) with a single transmission channel, ma­
king it possible to perform the insonification of a first ele­
mentary sector (SE1) in a first pointing direction (PA1) 
using a single first acoustic impulse, said sonar (2) for­
ming a single reception channel able to acquire a first 
acoustic signal resulting from said insonification, the me­
chanical scanning sonar (2) being mounted on a carrier 
(1), designed to advance in a main direction (D), such that 
the first pointing direction (PA1) is substantially lateral to 
the carrier (1) and the first elementary sector (SE1) has a 
wide azimuth opening and a narrower elevation opening, 
the mechanical sweeping sonar (2) comprising a mechani­
cal pointing device designed to pivot the first pointing di­
rection (PA1) around an axis of rotation substantially pa­
rallel to the main direction allowing the sonar to acquire 
first acoustic signals resulting from insonifications done in 
different pointing directions. 

(57) Abrege : 

FIG.3 
[Suite sur la page suivante] 



WO 2015/036417 A11 lllll llllllll II llllll III lllll lllll III III III lllll lllll lllll lllll lllll llll lllllll llll llll llll 

Systeme pour detecter et localiser des objets sous-marins immerges flottant entre deux eaux comprenant au moins un sonar a ba -
layage mecanique (2) destine a imager la colonne d'eau, le systeme comprenant au moins un sonar a balayage mecanique (2) a une 
unique voie d'emission, permettant de realiser rinsonification un premier secteur elementaire (SE1) selon une premiere direction 
de pointage (PA1) au moyen d'une unique premiere impulsion acoustique, ledit sonar (2) formant une unique voie de reception 
apte acquerir un premier signal acoustique resultant de ladite insonification, le sonar a balayage mecanique (2) etant monte sur un 
porteur (1), destine a avancer selon une direction principale (D), de fafon que la premiere direction de pointage (PA1) soit sensi-
blement laterale au porteur (1) et que le premier secteur elementaire (SE1) presente une large ouverture en gisement et une plus 
faible ouverture en site, le sonar a balayage mecanique (2) comprenant un dispositif de pointage mecanique destine a faire pivoter 
la premiere direction de pointage (PA1) autour d'un axe de rotation sensiblement parallele a la direction principale permettant au 
sonar d'acquerir des premiers signaux acoustiques resultant d'insonifications realisees selon des directions de pointage differentes. 


