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(57) Abstract : The invention is a system for launching and recovering auto­
matically and without human intervention, marine or underwater vehicles 
(15) from a carrier vessel (10) which remains moving in order to limit the 
amplitude of the pitching and rolling movements to which it is subjected. The 
system comprises an inclinable articulated ramp (11) having a bottom (113) 
and edges (114, 115), and pulling means (13, 14, 16) for controlling the slip­
page of the vehicle along the ramp during launching and for hauling the ve­
hicle up along the ramp during recovery. The ramp has a free end (112) the 
heightwise position of which varies between a submerged position in which it 
is immersed in the water and an out-of-the-water position in which the ramp 
is in horizontal position. The system also comprises buoyancy means (131) 
allowing the free end of the ramp to float on or near the water surface when 
the ramp is lowered. The bottom (113) of the articulated ramp also has an ex­
ternal face configured to form streamlining ensuring the fluidity of the end of 
the ramp in contact with the water and limiting the vertical dynamic move­
ments caused by the waves. 

(57) Abrege : L'invention est un systeme pour effectuer la mise a l'eau et de 
recuperation automatique, sans intervention humaine, d'engins (15) marins 
ou sous-marins depuis un navire porteur (10) qui 
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reste en mouvement pour limiter l'amplitude des mouvements de tangage et de roulis auquel it est soumis. Le systeme comporte 
une rampe articulee inclinable (11) comportant un fond (113) et des bords (114, 115), et des moyens de traction (13, 14, 16) per-
mettant de controler le glissement de l'engin le long de la rampe lors de la mise a l'eau et de hisser l'engin le long de la rampe lors 
de la recuperation. La rampe presente une extremite libre (112) dont la position en hauteur varie entre une position immergee off 
elle est plongee dans l'eau et une position emergee pour laquelle la rampe se trouve en position horizontale. Le systeme comporte 
egalement des moyens de flottabilite (131) permettant que l'extremite libre de la rampe flotte en surface ou a proximite de la sur-
face de l'eau lorsque la rampe est abaissee. Le fond (113) de la rampe articulee presente en outre une face extern configuree pour 
former un carenage assurant la fluidite de l'extremite de la rampe en contact avec l'eau et limitant les mouvements dynamiques 
verticaux provoques par les vagues. 
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