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Systeme de mise a I'eau et de recuperation d'engin marin et sous-marin 

assiste par des protections inclinables 

La presente invention se situe dans le domaine naval et concerne un 

systeme de mise a I'eau et de recuperation d'engin marin ou sous-marin 

(L.A.R.S., pour « Launch And Recovery System >>) capable, d'une part de 

5 soulever I'engin depuis I'eau jusqu'a un systeme de remorquage embarque a 

un navire porteur, et d'autre part de descendre I'engin du navire porteur 

jusqu'a la mer. Elle s'applique notamment a la mise a I'eau d'engins sous-

marins remorques ou autonomes, ces derniers etant alors munis d'un lien 

temporaire pendant les phases de mise a I'eau et de recuperation. 

10 

Les operations de mise a I'eau et de recuperation d'un engin marin ou 

sous-marin depuis un navire porteur, charge par ailleurs du transport de cet 

engin, comporte generalement une phase critique, surtout par mer agitee. 

15 Cette phase consiste dans le passage de I'etat totalement emerge ou I'engin 

est solidaire des moyens de manutention utilises, a I'etat totalement immerge 

ou I'engin n'a plus de lien avec ceux-ci, et inversement. En effet, c'est durant 

ces phases critiques que les mouvements de houle sont les plus dangereux 

pour I'integrite de I'engin, celui-ci etant secoue par la houle alors qu'il se 

20 trouve a proximite soit de la structure du navire, soit de celle des moyens de 

levage et de manutention, au risque de les heurter. C'est en particulier le cas 

pour un engin marin ou sous-marin dans la phase de mise a I'eau ou de 

recuperation, lorsque I'engin est partiellement dans I'eau : ses mouvements 

ne sont pas encore (ou ne sont plus) completement maTtrises par les moyens 

25 de levage et de manutention. 

Ainsi, en ce qui concerne les engins autonomes, non tractes 

par le navire, une solution connue consiste a prevoir des moyens d'arrimage 
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sur la coque de I'engin, par exemple des anneaux de fixation, ces moyens de 

fixation etant agences de telle fagon que I'engin puisse etre leve en gardant 

une position horizontale. La mise a I'eau et la recuperation peut alors, par 

exemple, etre realisee au moyen d'un treuil monte sur un portique mobile 

5 place a I'arriere du navire, ou encore une grue, le portique ou la grue 

permettant de positionner le treuil de levage au dessus de la zone de 

recuperation. Par suite la mise a I'eau et la remontee s'effectuent a la 

verticale ce qui limite les possibilites de collision avec le navire pendant la 

descente ou la remontee. Alternativement le levage de I'engin peut etre 

10 realise en plagant celui-ci dans un dispositif de type nacelle comportant lui-

meme des points de fixation appropries. 

Ce type de solution est applicable, notamment de maniere autonome, 

a des engins remorques par le milieu mais n'est cependant pas facilement 

15 applicable au cas des engins remorques par I'avant, dans la mesure ou, pour 

des raisons evidentes d'efficacite, on souhaite realiser le tractage et la 

manutention de I'engin a partir d'un cable unique. Une manutention par des 

moyens tels que ceux decrits precedemment en utilisant un cable unique 

s'avere delicate car elle entraine pour I'engin un passage de la position 

20 verticale a la position horizontale lors de la mise a I'eau et inversement lors 

de la recuperation. Cette manutention necessite en outre des operations 

complementaires qui ont pour objet, apres levage de I'engin et 

positionnement au dessus du pont du navire, de reposer I'engin a plat sur le 

pont du navire ou plus generalement sur une aire de stockage. Ces 

25 operations necessitent generalement I'intervention d'operateurs humains, 

intervention qui est rendue plus delicate et plus dangereuse par mer forte. 

Lors de I'utilisation d'engins remorques par I'avant, la solution generalement 

preferee consiste a utiliser un cable de manutention accroche 

temporairement au-dessus du centre de gravite de I'engin. 

30 
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Une solution egalement utilisee prevoit une manutention basee sur la 

mise en place de moyens comportant une rampe inclinee sur laquelle glisse 

I'engin pour rejoindre la surface de I'eau ou pour en sortir et retourner sur le 

navire. La rampe est generalement configuree de fagon a assurer le guidage 

5 de I'engin selon une trajectoire rectiligne, ce qui evite que I'engin puisse 

suivre un deplacement lateral. Cependant, une telle rampe n'est 

generalement pas adaptee a un usage par forte mer: des deplacements 

lateraux de I'engin peuvent alors 1'endommager. 

10 L'utilisation de tels moyens permet avantageusement de realiser la 

mise a la mer et le deploiement de I'engin derriere le navire en laissant filer le 

cable de remorquage et, inversement, de recuperer I'engin a bord du navire 

en enroulant le cable, sur le tambour d'un treuil par exemple. De cette 

maniere, la mise a I'eau et la recuperation de I'engin peuvent etre realisees 

15 alors que le navire est en mouvement, de sorte que I'engin, traine par le 

navire se positionne naturellement dans I'axe de progression de celui-ci. 

Pour pallier ces difficultes d'entree en contact, diverses solutions 

ont ete developpees, solutions generalement adaptees a un type d'engin 

20 donne. Ces solutions connues consistent generalement a renforcer la 

structure de I'engin, principalement le nez, de fagon a ce que celui-ci resiste 

aux chocs consecutifs a I'entree en contact avec I'extremite de la rampe. Elle 

consiste egalement a mettre en oeuvre des moyens permettant de minimiser 

ces chocs, en particulier en configurant la rampe de fagon a ce que son 

25 extremite se trouve situee sous la surface de I'eau de telle sorte que I'engin 

flottant en surface entre en contact avec la surface inclinee de la rampe et 

non avec son extremite. De telles solutions s'averent neanmoins 

insuffisantes par mer forte car I'effet de tossage (ou de "slamming" selon la 

denomination anglo-saxonne) du aux vagues est alors renforce par le 

30 mouvement du navire. 
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D'autres solutions ont ete developpees (par exemple EP 

20110793422 et US 8430049B1) dans lesquelles une rampe articulee 

inclinable est integree au navire. L'inclinaison de la rampe permet de 

controler la partie immergee de la rampe. Une fois la rampe immergee, une 

5 traction de I'engin permet de franchir la butee qui separe la rampe de la 

surface de I'eau. De plus, par forte mer, la rampe peut etre emergee. 

La solution precedente est efficace mais ne peut pas equiper tous 

10 les navires. En effet, beaucoup de navires ne peuvent pas supporter la 

masse necessaire a I'installation de I'equipement lie au fonctionnement d'une 

rampe inclinable articulee. Le probleme resolu par la presente invention est 

de faire franchir a I'engin marin ou sous-marin une marche situee entre 

I'extremite de la rampe et I'eau, notamment lors de I'utilisation d'un petit 

15 navire, par exemple d'une longueur inferieure a 50 metres et 

preferentiellement inferieure a 20 metres, incapable de supporter I'installation 

d'un equipement trap lourd, tel qu'une rampe inclinable articulee comme 

decrit dans I'art anterieur. 

20 

La presente invention a pour objet un systeme comprenant une 

rampe et un dispositif de mise a I'eau et de recuperation d'engin marin ou 

sous-marin depuis un navire porteur, ledit dispositif comportant un chariot et 

au moins un element de protection, caracterise en ce que : 

25 • chaque dit element de protection est lie audit chariot par une liaison 

pivot dont I'axe, quand ledit dispositif est fixe audit navire, est 

parallele a la surface de I'eau ; 

• au moins un dit element de protection est apte a soulever ledit engin 

marin ou sous-marin partiellement ou totalement hors de I'eau, lors 

30 d'une recuperation et a deposer ledit engin marin ou sous-marin 



WO 2016/062870 
5 

PCT/EP2015/074624 

dans I'eau ou partiellement dans I'eau lors d'une mise a I'eau, par 

rotation dudit ou desdits elements de protection autour dudit chariot; 

• ledit chariot et ladite rampe sont lies par une liaison glissiere ; 

• ladite rampe est rendue solidaire dudit navire ; 

5 • au moins un dit element de protection est apte a soulever ou deposer 

ledit engin marin ou sous-marin par contact avec un element choisi 

parmi au moins une aile dudit engin marin ou sous-marin, au moins 

une protuberance laterale dudit engin marin ou sous-marin et la 

coque dudit engin marin ou sous-marin ; 

10 • ledit systeme comporte au moins une zone de glissement situee le 

long de ladite rampe, en contact avec ladite partie protectrice et 

solidaire dudit navire, et en ce que 

• au moins un dit element de protection est apte a cooperer avec ladite 

zone de glissement pour faire transiter ledit engin marin ou sous-

15 marin depuis un support d'au moins un dit element de protection a un 

support de ladite rampe ou dudit support de ladite rampe audit 

support d'au moins un dit element de protection. 

Avantageusement, le systeme comprend au moins deux dits 

20 elements de protection solidaires entre eux. 

Avantageusement, ledit ou chaque dit element de protection du 

systeme comprend une partie protectrice et un bras lies par une liaison 

complete et tel que ledit ou chaque dit bras est relie par une dite liaison pivot 

25 audit chariot. 

Avantageusement, chaque dite partie protectrice du systeme 

comprend au moins une partie courbe et est apte a limiter les mouvements 

30 dudit engin marin ou sous-marin. 
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Avantageusement, au moins une partie d'une dite partie protectrice 

du systeme est evidee pour ne pas entrer en contact avec des parties 

fragiles de I'engin marin ou sous-marin. 

5 Avantageusement, ladite liaison pivot liant chaque element de 

protection au chariot est libre en rotation. 

Avantageusement, au moins une dite partie protectrice du systeme 

comporte au moins un rouleau monte a I'une de ses extremites et pivotant 

10 selon un second axe parallele a la surface de I'eau quand ledit systeme est 

fixe audit navire. 

Avantageusement, au moins une dite partie protectrice du systeme 

comporte au moins un rouleau monte sur une partie de ladite partie 

15 protectrice apte a cooperer avec ladite zone de glissement et pivotant selon 

un second axe parallele a la surface de I'eau quand ledit systeme est fixe 

audit navire. 

Avantageusement, le systeme comprend un moyen de traction apte 

20 au controle du glissement dudit engin marin ou sous-marin sur ladite rampe. 

Ledit chariot dudit systeme peut etre en contact direct ou indirect avec ledit 

engin marin ou sous-marin lors de la recuperation ou de la mise a I'eau dudit 

engin marin ou sous-marin. 

25 Avantageusement, ledit engin marin ou sous-marin du systeme est 

autonome et au moins un dit element de protection du systeme comporte un 

dispositif d'accroche permettant de lier ledit engin sous-marin autonome au 

moins audit element de protection. 
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Avantageusement, ledit moyen de traction du systeme comporte un 

treuil, un cable de traction et un moyen moteur, tel que ledit cable de traction 

est solidaire dudit engin marin ou sous-marin, est entraine par ledit treuil, lui-

5 meme solidaire dudit navire porteur et tel que le chariot comporte un 

chaumard guidant ledit cable de traction dans I'axe de la rampe. 

Avantageusement, le systeme comprend au moins un element de 

surelevation, solidaire d'au moins une dite zone de glissement, dans lequel 

au moins un dit element de protection est apte a cooperer avec au moins un 

10 dit element de surelevation pour faire transiter ledit engin marin ou sous-

marin depuis un support d'au moins un dit element de protection a un 

support de ladite rampe ou dudit support de ladite rampe audit support d'au 

moins un dit element de protection. 

15 Avantageusement, au moins une dite zone de glissement du 

systeme est apte a forcer la rotation d'au moins un dit element de protection 

autour dudit chariot lors du glissement dudit chariot sur ladite rampe, 

surelevant localement ledit engin marin et sous-marin pour faciliter sa 

recuperation ou sa mise a I'eau. 

20 

Avantageusement, le systeme comprend egalement au moins un 

element de surelevation, solidaire d'au moins une dite zone de glissement, 

apte a forcer par contact la rotation d'au moins un dit element de protection 

autour dudit chariot lors du glissement dudit chariot sur ladite rampe, 

25 surelevant localement ledit engin marin et sous-marin pour faciliter sa 

recuperation ou sa mise a I'eau. 

Avantageusement, le systeme est apte a modifier I'assiette dudit 

engin marin ou sous-marin lors de la mise a I'eau ou de la recuperation dudit 

30 engin marin ou sous-marin. 
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La presente invention a aussi pour objet un navire equipe d'au moins 

un dit systeme. 

5 L'invention sera mieux comprise et d'autres avantages, details et 

caracteristiques de celle-ci apparaTtront au cours de la description explicative 

qui suit, faite a titre d'exemple en reference aux dessins annexes dans 

lesquels : 

10 - la figure 1 est une vue schematique en perspective du dispositif de 

mise a I'eau et de recuperation ; 

la figure 2 est une vue schematique de profil d'un exemple de 

realisation d'une partie protectrice soutenant une aile d'un engin marin ou 

15 sous-marin ; 

la figure 3 est une vue de profil de I'ensemble du systeme au moment 

de la mise a I'eau ou de la recuperation ; 

20 - la figure 4 est une vue en perspective de I'ensemble du systeme 

quand I'engin marin ou sous-marin est entierement monte sur une rampe, et 

la figure 5 est une sequence de vues schematiques de profil de 

I'ensemble du systeme decrivant une phase complete de recuperation. 

25 

La description suivante presente plusieurs exemples de realisation 

du dispositif de l'invention : ces exemples ne sont pas limitatifs de la portee 

de l'invention. Ces exemples de realisation presentent a la fois les 

caracteristiques essentielles de l'invention ainsi que des caracteristiques 

30 additionnelles liees aux modes de realisation consideres. Par souci de clarte, 
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les memes elements porteront les memes reperes dans les differentes 

figures. 

Dans la suite du texte, les termes avant, arriere, devant et derriere 

5 sont definis par rapport a I'axe longitudinal du navire 6 oriente de I'arriere 

vers I'avant du navire 6. 

La figure 1 presente une vue schematique de perspective du 

dispositif de mise a I'eau et de recuperation 1. Ce dispositif est compose de 

10 deux elements : le chariot 2 et I'element de protection 5, lui-meme compose 

de deux parties solidaires, la partie protectrice 4 et le bras 3. Dans I'exemple 

de la figure 1, les deux elements de protection 5 sont installes de part et 

d'autre du chariot 2 et sont solidaires entre eux. lis peuvent pivoter autour du 

chariot selon I'axe y represents. Cet axe y est parallele a la surface de I'eau 

15 25 quand le dispositif est fixe a un navire porteur comme decrit 

ulterieurement, afin de pouvoir soulever ou deposer I'engin marin ou sous-

marin 7 porte par les parties protectrices 4, de preference possedant une 

partie courbe pour empecher le mouvement en avant ou en arriere de I'engin 

marin ou sous-marin 7 pendant la manoeuvre. Le chariot 2 comporte, dans 

20 un mode de realisation particulier, une partie qui a la fonction d'un chaumard 

26. 

La figure 2 presente une vue schematique de profil d'un exemple 

de realisation d'une partie protectrice 4. La forme de cette realisation est en 

25 partie courbe. Une de ses fonctions est de porter I'engin marin ou sous-marin 

7 en limitant ou en empechant les mouvements de I'engin 7 dus a des 

contraintes exterieures, vers I'avant, de cavalement, d'embardee, de 

pilonnement, de roulis et de lacet. Dans une realisation particuliere de 

l'invention, I'arriere de la partie protectrice 4 presente une partie evidee. 

30 Cette configuration peut etre particulierement utile dans le cas d'un contact 

entre la partie protectrice 4 et une aile 12 d'engin marin ou sous-marin 7. 
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L'arriere de I'aile 22, dit bord de fuite, est plus fin et possede une resistance 

mecanique plus faible que la partie avant 23 : le contact peut, dans cette 

realisation, avoir lieu uniquement sur la surface de la partie la plus resistante 

mecaniquement de I'aile 12. 

5 

La figure 3 presente une vue de profil d'une realisation de 

I'ensemble du systeme L.A.R.S. lors d'une phase de mise a I'eau ou de 

recuperation d'un engin marin ou sous-marin 7. Dans cette realisation, la 

position de I'element de protection 5 est determinee par trois facteurs : 

10 

- la liaison pivot avec le chariot 2, decrite precedemment, 

- la difference entre la force de gravite et la poussee d'Archimede 

subie par I'element de protection 5 : I'element de protection 5 est, 

dans cette realisation particuliere, dit de type pesant car il ne flotte 

15 pas, et 

- le contact avec I'aile 12 de I'engin marin ou sous-marin 7 qui 

s'appuie sur I'element de protection 5. 

Dans cette configuration, on qualifiera la liaison pivot liant un des 

20 elements de protection 5 et le chariot 2 de libre en rotation. Bien que la 

rotation puisse etre contrainte par un des trois facteurs precedents, cette 

qualification est aussi faite pour differencier ce mode de realisation d'un 

mode de realisation particulier dans lequel la position d'un element de 

protection 5 peut etre determinee de maniere preponderate par un couple 

25 moteur applique par un premier moyen moteur, a I'element de protection 5 

par la liaison pivot liee au chariot 2. Dans une realisation particuliere de 

l'invention, un element de protection flottant peut par exemple etre couple a 

un premier moyen moteur pour controler I'immersion de I'element de 

protection flottant. 

30 
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Le chariot 2 se situe dans la figure 3 en bas de la rampe 11, en 

position basse ou reculee, a laquelle il est lie par une liaison glissiere. En 

phase de mise a I'eau ou de remontee de I'engin marin ou sous-marin 7, 

I'extremite avant de I'engin 7 est solidaire du cable de traction 16. Ce cable 

5 de traction 16 est insere a I'interieur du chaumard 26 du chariot 2 et reste en 

contact etroit avec celui-ci, ce qui a pour effet avantageux de maintenir I'axe 

de I'engin 7 dans I'axe de la rampe 11 pendant la progression le long de 

cette derniere. 

Ce maintien en contact est naturellement obtenu dans la mesure ou le 

10 chariot 2 est un element massif dont le poids, en I'absence d'engin marin ou 

sous-marin 7, tend a le faire descendre le long de la rampe 11. Lors d'une 

mise a I'eau, le chariot 2 accompagne ainsi la progression de I'engin marin 

ou sous-marin 7. Dans une realisation particuliere de l'invention, le chariot 2 

comporte un second moyen moteur qui lui permet de forcer la descente le 

15 long de la rampe 11 pour rester en contact avec I'engin marin ou sous-marin 

7 lors de sa recuperation ou de sa mise a I'eau. 

La monte ou la descente de I'engin marin ou sous-marin 7 est assuree 

par un moyen de traction 14 compose du cable de traction 16, solidaire de 

20 I'engin marin ou sous-marin 7, et d'un treuil 15, solidaire du navire porteur 6, 

qui permet de tracter le cable 16 lors d'une phase de recuperation, ou de 

relacher le cable 16 lors d'une phase de mise a I'eau, grace a un troisieme 

moyen moteur 20 capable d'imposer un second couple moteur au treuil 15. 

Dans un mode de realisation particulier, I'engin marin ou sous-marin 7 peut 

25 etre un engin ou sous-marin autonome. Dans ce cas, I'engin marin ou sous-

marin 7 est muni d'un lien temporaire pendant les phases de mise a I'eau et 

de recuperation : la liaison entre le cable de traction 16 et I'engin 7 est dite 

indirecte. Lors de I'utilisation d'un engin marin ou sous-marin autonome, ce 

mode de realisation peut etre couple, ou remplace par un mode de 

30 realisation selon lequel au moins un des elements de protection 5 possede 

un dispositif d'accroche avec I'engin 7, permettant de lier I'engin 7 et le ou les 
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elements de protection lors de leur mise en contact au debut, par exemple, 

d'une recuperation de I'engin 7. 

La figure 3 presente egalement un element de surelevation 18, situe 

5 en bordure de la rampe 11. Son fonctionnement est detaille dans la 

description de la figure 4. La figure 3 illustre un exemple de mise en contact 

de I'element de protection 5 avec I'element de surelevation 18 pendant la 

phase de recuperation ou la mise a I'eau. 

10 La figure 4 presente une vue schematique en perspective de 

I'ensemble du systeme quand I'engin marin ou sous-marin 7 est entierement 

remonte sur la rampe 11. Selon un mode de realisation presente dans cette 

figure, I'engin marin ou sous-marin 7 a ete recupere a I'aide du dispositif 

decrit dans la figure 1 ou les deux elements de protection 5 sont installes de 

15 part et d'autre du chariot 2 et sont solidaires entre eux. Cette caracteristique 

permet a I'engin marin ou sous-marin 7 de franchir la marche situee entre 

I'extremite de la rampe 11 et la surface de I'eau 25 sans que le nez, ou 

I'avant de I'engin marin ou sous-marin 7 ne soit en contact avec la rampe 11. 

Cette methode permet d'eviter des chocs capables d'endommager des 

20 elements embarques fragiles tels que des elements constitutifs de capteurs, 

en particulier d'un sonar. 

La figure 4 permet d'illustrer la zone de glissement 17 situee le 

long de la rampe 11. Elle reste en contact avec le ou les elements de 

25 protection 5 lors du glissement du chariot 2 le long de la rampe 11. Selon un 

mode de realisation considere, la partie protectrice 4 comprend un rouleau 

10 monte a I'une de ses extremites et pivotant selon un axe parallele a la 

surface de I'eau 25, tel qu'illustre dans la figure 3. Ce rouleau 10 permet a la 

partie protectrice 4 d'eviter les frottements avec la zone de glissement 17 lors 

30 du passage de I'engin marin ou sous-marin 7 sur la rampe 11. Selon un autre 

mode de realisation de l'invention, la partie protectrice 4 comprend un ou 
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plusieurs rouleaux 10 montes sur une partie de ladite partie protectrice 4 

apte a cooperer avec ladite zone de glissement 17 et/ou un element de 

surelevation 18, et pivotant selon un second axe parallele a la surface de 

I'eau 25 quand le systeme est fixe au navire 6. Ces rouleaux permettent 

5 d'eviter les frottements entre les elements de protection 5 et la zone de 

glissement 17 et/ou un ou des elements de surelevation 18. lis sont par 

exemple agences sous la ou les parties protectrices 4 dans le referentiel du 

navire. 

10 Selon le mode de realisation considere, la zone de glissement 17 

permet aussi de supporter I'element de surelevation 18, qui lui est solidaire, 

dans le but de mettre en mouvement I'element de protection 5 par contact. 

La figure 4 illustre de plus des moyens de protection et de 

15 glissement 30 montes sur la rampe 11 et prevus pour favoriser la 

progression de I'engin 7 le long de la rampe 11, sous Taction de la traction 

exercee par le cable de traction 16 et de la gravite. Ces moyens sont par 

exemple des rouleaux ou des galets roulants disposes lateralement sur le 

fond de la rampe 11 et sur lesquels roule I'engin 7. 

20 

La figure 5 est une sequence de vues schematiques de profil de 

I'ensemble du systeme L.A.R.S. decrivant une phase complete de 

recuperation de I'engin marin ou sous-marin 7. L'un des problemes 

techniques principaux peut etre illustre par la figure 5.F. Cette figure illustre 

25 la marche verticale, de hauteur h, presente entre la surface de I'eau 25 et 

I'extremite de la rampe 11 inclinee. Cette paroi verticale represente une 

source d'impacts ou de chocs avec la paroi de I'engin marin ou sous-marin 7 

lors de sa mise a I'eau et de sa recuperation, notamment lors du passage de 

I'avant de I'engin marin ou sous-marin 7 entre la surface de I'eau 25 et le bas 

30 de la rampe. 
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La presente invention a pour effet de permettre la mise a I'eau et 

la recuperation de I'engin marin ou sous-marin 7, en evitant tout contact 

entre la marche precedemment decrite et I'avant de I'engin marin ou sous-

marin 7. La sequence de recuperation est decrite a partir de la figure 5.A. 

5 Cette figure illustre une phase d'approche de I'engin marin ou sous-marin 7. 

Ce dernier est immerge et solidaire du cable de traction 16. On peut 

cependant noter qu'un autre mode de realisation peut inclure un engin marin 

ou sous-marin 7 dont la navigation est en surface lors de cette phase de la 

recuperation. Le chariot 2 est en position reculee, soit a I'extremite basse de 

10 la rampe 11 par effet de la gravite ou par effet du second moyen moteur. Les 

elements de protection 5 sont en position basse, soit pivotes vers le bas, de 

maniere a etre immerges pour receptionner I'engin marin ou sous-marin 7. 

Dans I'exemple de la figure 5.A, I'axe principal d'inertie des elements de 

protection decrit un angle avec la surface de I'eau 25 compris entre 80° et 
15 90°. 

La figure 5.B illustre la phase d'accostage de I'engin marin ou 

sous-marin 7. Le cable de traction 16 est ravale par le treuil 15. Dans cet 

exemple de realisation, I'engin marin ou sous-marin 7 possede des ailes 12. 

20 La traction du cable entraine les ailes 12 en butee des elements de 

protection 5. 

La figure 5.C illustre la phase de montee de la marche de I'avant 

de I'engin marin ou sous-marin 7. Le cable de traction 16 continue d'etre 

25 ravale par le treuil 15. Les elements de protection 5 sont contraints par les 

ailes 12 de I'engin marin ou sous-marin 7, par la zone glissement 17 et par 

les elements de surelevation 18 : les elements de protection 5 pivotent alors 

autour du chariot 2, leur rotation est forcee par la zone de glissement 17et/ou 

un element de surelevation 18. Cette rotation des elements de protection 5 

30 souleve I'avant de I'engin marin ou sous-marin 7 pour I'amener au niveau de 

la rampe. L'avant de I'engin marin ou sous-marin 7 ne touche alors aucun 
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element du L.A.R.S., ce qui permet de proteger les capteurs de chocs 

potentiellement destructeurs. 

La figure 5.D et 5.E illustrent la suite de la remontee de I'engin 

5 marin ou sous-marin 7 sur la rampe 11. Dans la figure 5.D, le cable de 

traction 16 continue d'etre ravale par le treuil 15. Les elements de protection 

5 continuent de pivoter autour du chariot 2, de paire avec le glissement vers 

I'avant du chariot 2 le long de la rampe 11. Les elements de protection 5 

glissent, ou roulent selon une realisation particuliere, sur I'element de 

10 surelevation 18, permettant a I'avant de I'engin marin ou sous-marin 7 d'etre 

encore sureleve. Le corps de I'engin marin ou sous-marin 7, plus resistant 

que I'avant, s'appuie sur des moyens de protection et de glissement 30 de la 

rampe, en I'occurrence des rouleaux. 

15 Dans la figure 5.E, le cable de traction 16 continue d'etre ravale 

par le treuil 15. Lors de la traction, I'engin marin ou sous-marin prend appui 

sur les moyens de protection et de glissement 30 de la rampe 11 jusqu'a se 

reposer sur la rampe 11. Le contact entre les elements de protection 5 et les 

elements de surelevation 18 cesse et les elements de protection 5 glissent 

20 ou roulent sur les zones de glissement 17. 

La figure 5.F illustre I'engin marin ou sous-marin 7 monte au bout 

de la rampe 11. Les elements de protection 5 ne sont plus dans leur position 

surelevee. L'avant de I'engin marin ou sous-marin 7 repose alors sur la 

25 rampe 11 par I'intermediaire de son corps. Les elements de protection 5 

restent en contact avec les ailes 12 et ainsi limitent ou empechent 

notamment le roulis de I'engin marin ou sous-marin 7. 

L'assiette de I'engin marin ou sous-marin 7 varie, lors d'une mise 

30 a I'eau ou d'une recuperation, en fonction de son assiette initiale et des 

contraintes imposees par le systeme. Dans des modes de realisation de 
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l'invention, la norme de la variation d'assiette maximale de I'engin marin ou 

sous-marin 7 peut etre comprise entre 0 et 90°. Le systeme est apte a 

modifier I'assiette dudit engin marin ou sous-marin lors de la mise a I'eau ou 

de la recuperation dudit engin marin ou sous-marin. 

5 

Dans une realisation particuliere de l'invention, I'engin marin ou 

sous-marin 7 ne comprend ni aile 12 ni protuberance laterale. Les phases de 

recuperation et la mise a I'eau sont analogues a celles illustrees dans la 

figure 5 : dans cette realisation, la ou les parties protectrices 4 sont 

10 directement en contact avec la coque de I'engin marin ou sous-marin 7. 
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REVENDICATIONS 

1. Systeme comprenant une rampe (11) et un dispositif de mise a I'eau 

et de recuperation (1) d'engin marin ou sous-marin (7) depuis un 

5 navire (6) porteur, ledit dispositif (1) comportant un chariot (2) et au 

moins un element de protection (5), caracterise en ce que : 

• chaque dit element de protection (5) est lie audit chariot (2) par une 

liaison pivot dont I'axe, quand ledit dispositif est fixe audit navire (6), 

est parallele a la surface de I'eau (25) ; 

10 • au moins un dit element de protection (5) est apte a soulever ledit 

engin marin ou sous-marin (7) partiellement ou totalement hors de 

I'eau, lors d'une recuperation et a deposer ledit engin marin ou sous-

marin (7) dans I'eau ou partiellement dans I'eau lors d'une mise a 

I'eau, par rotation dudit ou desdits elements de protection (5) autour 

15 dudit chariot (2) ; 

• ledit chariot (2) et ladite rampe (11) sont lies par une liaison 

glissiere ; 

• ladite rampe (11) est rendue solidaire dudit navire (6) ; 

• au moins un dit element de protection (5) est apte a soulever ou 

20 deposer ledit engin marin ou sous-marin (7) par contact avec un 

element choisi parmi au moins une aile (12) dudit engin marin ou 

sous-marin (7), au moins une protuberance laterale dudit engin marin 

ou sous-marin (7) et la coque dudit engin marin ou sous-marin (7) ; 

• ledit systeme comporte au moins une zone de glissement (17) situee 

25 le long de ladite rampe (11), en contact avec ladite partie protectrice 

(4) et solidaire dudit navire (6), et en ce que 

• au moins un dit element de protection (5) est apte a cooperer avec 

ladite zone de glissement (17) pour faire transiter ledit engin marin 

ou sous-marin (7) depuis un support d'au moins un dit element de 

30 protection (5) a un support de ladite rampe (11) ou dudit support de 
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ladite rampe (11) audit support d'au moins un dit element de 

protection (5). 

2. Systeme selon la revendication precedente comprenant au moins 

5 deux dits elements de protection (5) solidaires entre eux. 

3. Systeme selon I'une des revendications precedentes, dans lequel 

ledit ou chaque dit element de protection (5) comprend une partie 

protectrice (4) et un bras (3) lies par une liaison complete et tel que 

10 ledit ou chaque dit bras (3) est relie par une dite liaison pivot audit 

chariot (2). 

4. Systeme selon I'une des revendications precedentes dont chaque 

15 dite partie protectrice (4) comprend au moins une partie courbe et est 

apte a limiter les mouvements dudit engin marin ou sous-marin (7). 

5. Systeme selon I'une des revendications precedentes dont au moins 

une partie d'une dite partie protectrice (4) est evidee pour ne pas 

20 entrer en contact avec des parties fragiles de I'engin marin ou sous-

marin (7). 

6. Systeme selon I'une des revendications precedentes dont ladite 

liaison pivot est libre en rotation. 
25 

7. Systeme selon I'une des revendications precedentes dans lequel au 

moins une dite partie protectrice (4) comporte au moins un rouleau 

(10) monte a I'une de ses extremites et pivotant selon un second axe 

parallele a la surface de I'eau (25) quand ledit systeme est fixe audit 

30 navire (6). 

8. Systeme selon I'une des revendications precedentes dans lequel au 

moins une dite partie protectrice (4) comporte au moins un rouleau 
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(10) monte sur une partie de ladite partie protectrice (4) apte a 

cooperer avec ladite zone de glissement (17) et pivotant selon un 

second axe parallele a la surface de I'eau (25) quand ledit systeme 

est fixe audit navire (6). 
5 

9. Systeme selon I'une des revendications precedentes comprenant un 

moyen de traction (14) apte au controle du glissement dudit engin 

marin ou sous-marin (7) sur ladite rampe (11). 

10 10. Systeme selon I'une des revendications precedentes dans lequel ledit 

engin marin ou sous-marin (7) est autonome et dans lequel au moins 

un dit element de protection (5) comporte un dispositif d'accroche 

permettant de lier ledit engin sous-marin autonome au moins audit 

element de protection (5). 
15 

11. Systeme selon I'une des revendications 9 a 10 dans lequel ledit 

moyen de traction (14) comporte un treuil (15), un cable de traction 

(16) et un moyen moteur (20), tel que ledit cable de traction (16) est 

solidaire dudit engin marin ou sous-marin (7), est entraine par ledit 

20 treuil (15), lui-meme solidaire dudit navire porteur (6) et tel que le 

chariot (2) comporte un chaumard (26) guidant ledit cable de traction 

(16) dans I'axe de la rampe (11). 

12.Systeme selon I'une des revendications precedentes dont au moins 

25 une dite zone de glissement (17) est apte a forcer la rotation d'au 

moins un dit element de protection (5) autour dudit chariot (2) lors du 

glissement dudit chariot (2) sur ladite rampe (11), surelevant 

localement ledit engin marin et sous-marin (7) pour faciliter sa 

recuperation ou sa mise a I'eau. 
30 

13.Systeme selon I'une des revendications precedentes comprenant au 

moins un element de surelevation (18), solidaire d'au moins une dite 

zone de glissement (17), dans lequel au moins un dit element de 



WO 2016/062870 
20 

PCT/EP2015/074624 

protection (5) est apte a cooperer avec au moins un dit element de 

surelevation (18) pour faire transiter ledit engin marin ou sous-marin 

(7) depuis un support d'au moins un dit element de protection (5) a un 

support de ladite rampe (11) ou dudit support de ladite rampe (11) 

5 audit support d'au moins un dit element de protection (5). 

14. Systeme selon I'une des revendications precedentes dans lequel au 

moins un dit element de surelevation (18) est apte a forcer par 

contact la rotation d'au moins un dit element de protection (5) autour 

10 dudit chariot (2) lors du glissement dudit chariot (2) sur ladite rampe 

(11), surelevant localement ledit engin marin et sous-marin (7) pour 

faciliter sa recuperation ou sa mise a I'eau. 

15.Systeme selon I'une des revendications precedentes apte a modifier 

15 I'assiette dudit engin marin ou sous-marin (7) lors de la mise a I'eau 

ou de la recuperation dudit engin marin ou sous-marin (7). 

20 

16. Navire (6) equipe d'au moins un systeme selon I'une des 

revendications precedentes. 


