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(54) Title: RECOVERY METHOD FOR RECOVERING AN UNDERWATER VEHICLE, RECOVERY DEVICE, SUBMARINE
WITH RECOVERY DEVICE, UNDERWATER VEHICLE FOR THIS PURPOSE, AND SYSTEM EQUIPPED THEREWITH

(54) Bezeichnung : BERGEVERFAHREN ZUM BERGEN EINES UNTERWASSERFAHRZEUGS, BERGEVORRICHTUNG, U-
BOOT MIT BERGEVORRICHTUNG, UNTERWASSERFAHRZEUG DAFUR UND SYSTEM DAMIT

Fra

(57) Abstract: The invention relates to a recovery method (53) for recovering an underwater vehicle (8) using a recovery device (4)
for a submarine (6). The invention further relates to the recovery device (4), the submarine (6), the underwater vehicle (8), and a
system (2) comprising the recovery device (4) or the submarine (6) and comprising the underwater vehicle (8). The recovery device
(4) has a docking device (10). Waves (19), in particular light waves and/or sound waves, which propagate from multiple markers to
at least one sensor (24) between the underwater vehicle (8) and the recovery device (4) are sensed (96) in order to bring (60) the
underwater vehicle (8) towards the docking device (10) in a controlled manner. In this manner, the positions and orientations of the
recovery device (4) and the underwater vehicle (8) relative to each other are determined (82).

(57) Zusammenfassung:

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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Die Erfindung betrifft ein Bergeverfahren (53) zum Bergen eines Unterwasserahrzeugs (8) mittels einer Bergevorrichtung (4) fiir
ein U-Boot (6). Ferner betrifft die Erfindung die Bergevorrichtung (4), das U-Boot (6), das Unterwasserfahrzeug (8) sowie ein
System (2) mit der Bergevorrichtung (4) bzw. mit dem U-Boot (6) sowie mit dem Unterwasserfahrzeug (8). Die Bergevorrichtung
(4) weist eine Andockvorrichtung (10) auf. Zum zielgerichteten Anndhern (60) des Unterwasserfahrzeugs (8) an die
Andockvorrichtung (10) werden Wellen (19), insbesondere Lichtwellen und/oder Schallwellen, die sich von mehreren
Markierungen zu wenigstens einem Sensor (24) zwischen dem Unterwasserfahrzeug (8) und der Bergevorrichtung (4) ausbreiten,
sensiert (96). Dadurch werden die Positionen und Ausrichtungen der Bergevorrichtung (4) und des Unterwasserfahrzeugs (8)
relativ zueinander bestimmt (82).



