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Description

Titre de l'invention : Systeme et procédé d’amarrage amélioré d’un
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aérostat, et aérostat et structures réceptrices ainsi équipés

Domaine technique
La présente invention concerne un systéme pour amarrer un acrostat a une structure
réceptrice mobile ou fixe. Elle vise aussi un procédé d’amarrage mis en ceuvre dans ce
systeme, ainsi qu’un aérostat €équipé de ce systeéme et une structure réceptrice adaptée.
Le domaine de I’invention est plus particulicrement, mais de manicre non limitative,

celui des ballons dirigeables.

Etat de la technique antérieure

L’amarrage des grands acrostats dirigeables a des mats de stationnement a toujours
été une manceuvre délicate qui nécessitait I’intervention d’un grand nombre de
personnes au sol, parfois supérieur a plus d’une centaine, et qui s’avérait longue et
présentant des risques a la fois pour les équipages et passagers de ces aérostats et pour
les personnes au sol.

Par ailleurs, le pilotage de ces dirigeables en approche de structures réceptrices au sol
est complexe du fait de conditions aérodynamiques parfois défavorables a 1’approche
du sol et de la forte inertie intrinseque de ces a€ronefs.

Le but de la présente invention est de remédier a ces inconvénients en proposant un
systeme d’amarrage qui puisse faciliter I’approche d’un aérostat vers une structure ré-
ceptrice et permette son arrimage plus aisément et plus strement que dans les

conditions actuelles.

Exposé de l'invention
Il est proposé€, selon un premier aspect de I’invention, un systeéme d’amarrage d’un
a€rostat sur une structure réceptrice, comportant :

. un filin accessoire présentant deux extrémités dont 1’une est fixée sur
I’ aérostat,

. un filin d’amarrage présentant deux extrémités dont 1’une est fixée a la
structure réceptrice,

. un dispositif de capture fixé a une autre extrémité du filin d’amarrage, doté
d’une interface de verrouillage de 1’autre extrémité du filin accessoire, ladite
interface présentant une position verrouillée et une position déverrouillée.

Avantageusement, le dispositif selon le premier aspect de I’invention peut en outre
comprendre un dispositif d’enroulement du filin accessoire logé au sein de I’aérostat de
fagon a rapprocher ledit dispositif de capture de 1’aérostat.

Avantageusement, le dispositif selon le premier aspect de I’invention peut en outre
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comprendre un dispositif d’enroulement du filin d’amarrage logé au niveau de ladite

structure réceptrice de facon a rapprocher ledit dispositif de capture de ladite structure

réceptrice.

De préférence, le dispositif selon le premier aspect de 1’invention peut en outre
comprendre un dispositif de connexion mécanique du dispositif de capture a 1’aérostat,
comprenant un premier connecteur mécanique disposé€ au niveau du nez de 1’aérostat et
un deuxieéme connecteur mécanique disposé sur le dispositif de capture, lesdits premier
et second connecteurs étant prévus pour étre mécaniquement couplés.

Le premier connecteur mécanique peut comporter un passage agencé pour laisser
coulisser une partie du filin accessoire, de maniére a rapprocher le dispositif de capture
dudit nez de I’aérostat lorsque le filin accessoire est prisonnier de ’interface de ver-
rouillage et est emmagasiné du coté de I’extrémité fixée sur 1’aérostat.

Selon un mode de réalisation, le dispositif selon le premier aspect de I’invention peut
en outre comprendre un dispositif de connexion mécanique de la structure réceptrice a
I’aérostat, comprenant un premier connecteur mécanique disposé au nez de 1’aérostat et
un deuxieéme connecteur mécanique disposé en haut de la structure réceptrice, lesdits
premier et second connecteurs étant prévus pour étre mécaniquement couplés.

Le deuxieme connecteur mécanique peut comporter un passage agencé pour laisser
coulisser une partie du filin d’amarrage, de manicre a rapprocher le dispositif de
capture de la structure réceptrice lorsque le filin d’amarrage est emmagasiné du coté de
I’extrémité fixée a la structure réceptrice.

Selon un deuxieme aspect de 1’invention, il est proposé un procédé d’amarrage d’un
aérostat sur une structure réceptrice mettant en ceuvre un systeme selon le premier
aspect de I’invention, ou I’un ou plusieurs de ses perfectionnements, le procédé
d’amarrage comportant les étapes suivantes :

. positionner le dispositif de capture dudit systeéme sur le sol, dans la position
déverrouillée de I’interface de verrouillage dudit dispositif de capture,

. positionner I’extrémité du filin accessoire dudit systeme sur le sol,

. approcher I’extrémité du filin accessoire de I’interface de verrouillage et faire
passer I'interface de verrouillage de sa position déverrouillée a sa position
verrouillée dans laquelle I’extrémité du filin accessoire est prisonnicre de
I’interface de verrouillage,

. rapprocher le dispositif de capture de 1’aérostat et de la structure réceptrice.

De préférence, les quatre €tapes sont effectuées successivement.

Lorsque le systeme comporte le dispositif de connexion mécanique du dispositif de
capture a I’aérostat, le procédé d’amarrage peut comporter 1’étape de coupler méca-
niquement les connecteurs mécaniques dudit dispositif de connexion mécanique du

dispositif de capture a 1’aérostat.



[0016]

[0017]

[0018]

[0019]

[0020]

[0021]

Lorsque le systeme comporte le dispositif de connexion mécanique de la structure ré-
ceptrice a I’aérostat, le procédé d’amarrage peut comporter 1’étape de coupler méca-
niquement les connecteurs mécaniques dudit dispositif de connexion mécanique de la
structure réceptrice a 1’aérostat.

Selon un mode de réalisation avantageux, le procédé d’amarrage comporte I’étape de
coupler mécaniquement les connecteurs mécaniques du dispositif de connexion
mécanique du dispositif de capture a 1’aérostat, I’étape de coupler mécaniquement les
connecteurs mécaniques du dispositif de connexion mécanique de la structure ré-
ceptrice a I’aérostat, et 1’étape de rapprochement du dispositif de capture de I’aérostat
et de la structure réceptrice peut comporter, de préférence successivement :

. une étape de rapprochement du dispositif de capture de 1’aérostat,

. I’étape de couplage des connecteurs mécaniques du dispositif de connexion
mécanique du dispositif de capture a 1’aérostat,

. une étape de rapprochement du dispositif de capture de la structure réceptrice,

. I’étape de couplage des connecteurs mécanique du dispositif de connexion
mécanique de la structure réceptrice a 1’aérostat.

Selon un troisieme aspect de I’invention, il est proposé un procédé de libération d’un
aérostat d’une structure réceptrice mettant en ceuvre un systeme selon le premier aspect
de I’invention, ou I’un ou plusieurs de ses perfectionnements, le procédé de libération
comportant les étapes successives suivantes :

. faire passer I’interface de verrouillage du dispositif de capture dudit systéme
de sa position verrouillée a sa position déverrouillée,
. éloigner ledit dispositif de capture de 1’aérostat et de la structure réceptrice.

Lorsque le systeme comporte le dispositif de connexion mécanique de la structure ré-
ceptrice a I’aérostat, le procédé de libération peut comporter I’étape de découpler mé-
caniquement les connecteurs mécaniques dudit dispositif de connexion mécanique de
la structure réceptrice a 1’aérostat.

Lorsque le systeme comporte le dispositif de connexion mécanique du dispositif de
capture a I’aérostat, le procédé de libération peut comporter 1’étape de découpler méca-
niquement les connecteurs mécaniques dudit dispositif de connexion mécanique du
dispositif de capture a 1’aérostat.

Selon un mode de réalisation avantageux, le procédé de libération comporte 1’étape
de découpler les connecteurs mécaniques du dispositif de connexion mécanique de la
structure réceptrice a 1’aérostat, I’étape de découpler les connecteurs mécaniques du
dispositif de connexion mécanique du dispositif de capture a 1’aérostat, et 1’étape
d’¢éloignement du dispositif de capture de 1’aérostat et de la structure réceptrice peut
comporter, de préférence successivement :

. une étape de découplage des connecteurs mécaniques du dispositif de
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connexion mécanique de la structure réceptrice a I’aérostat,
. Une étape d’éloignement du dispositif de capture de la structure réceptrice,
. I’étape de découplage des connecteurs mécaniques du dispositif de connexion
mécanique du dispositif de capture a 1’aérostat,
. une étape d’éloignement du dispositif de capture de I’ aérostat,
Description des figures
D’autres avantages et particularités de ’invention apparaitront a la lecture de la des-
cription détaillée de mises en ceuvre et de modes de réalisation nullement limitatifs, et
des dessins annexés suivants :
[Fig.1] est une illustration schématique d’un systéme selon I’invention,
[Fig.2] est une vue en perspective du systeéme représenté sur [Fig.1],
[Fig.3
[Fig.4

[Fig.5] est une vue en perspective de deux positions angulaires du systéme représenté

|
] est une vue en perspective du dispositif de capture représenté sur [Fig.2],
] est une vue en perspective du dispositif de fixation représenté sur [Fig.2],
|
sur [Fig.1].
Description d’un mode de réalisation

Ces modes de réalisation n’étant nullement limitatifs, on pourra notamment
considérer des variantes de I’invention ne comprenant qu’une sélection de caracté-
ristiques décrites ou illustrées par la suite isolées des autres caractéristiques décrites ou
illustrées (m&me si cette sélection est isolée au sein d’une phrase comprenant ces autres
caractéristiques), si cette sélection de caractéristiques est suffisante pour conférer un
avantage technique ou pour différencier I’invention par rapport a I’état de la technique
antérieure. Cette sélection comprend au moins une caractéristique de préférence fonc-
tionnelle sans détail structurel, et/ou avec seulement une partie des détails structurels si
cette partie uniquement est suffisante pour conférer un avantage technique ou a dif-
férencier I’invention par rapport a I’état de la technique antérieure.

En référence aux Figures 1 et 2, il est décrit un systeme 100, conforme a un mode de
réalisation selon I’invention, d’amarrage d’un aérostat 200 a une structure ré-
ceptrice 300 conforme a un mode de réalisation de I’invention, et & un sol ou une piste
S, en méme temps que le procédé mis en ceuvre dans ce systeme.

Dans I’exemple représenté, 1’aérostat 200 comporte des groupes propulseurs 202,
204.

La structure réceptrice 300 peut comporter de maniere connue une base 302, éven-
tuellement automotrice, en appui sur le sol ou la piste S, et un pylone 304.

Le systeme d’amarrage 100 comprend :
. un filin accessoire 102 présentant deux extrémités 102a, 102b dont I’une 102a

est fixée sur 1’aérostat 200 ;



[0033]

[0034]

[0035]

[0036]

[0037]

[0038]

[0039]

. un filin d’amarrage 104 présentant deux extrémités 104a, 104b dont I’une
104a est fixée a la structure réceptrice 300 ;

. un dispositif de capture 110 fixé a une autre extrémité 104b du filin
d’amarrage 104, doté d’une interface de verrouillage 1102 du filin accessoire,

. un dispositif de connexion mécanique 118 de la structure réceptrice 300 a
I’ aérostat 200.

Comme cela est mieux visible sur [Fig.3], I'interface de verrouillage 1102 est
disposée sur une face d’une base 1104 présentant une forme cylindrique, la face étant
une base du cylindre tournée du c6té opposé a 1’autre base du cylindre fixée sur
I’extrémité 104b du filin d’amarrage 104.

L’interface de verrouillage 1102 présente une position verrouillée dans laquelle la
deuxieme extrémité 102b du filin accessoire 102 est prisonniére de I’interface de ver-
rouillage et une position déverrouillée, dans laquelle la deuxieme extrémité du filin ac-
cessoire peut €tre insérée dans, ou sortie de, ’interface de verrouillage.

Le dispositif de capture 110 forme ainsi un dispositif intermédiaire pour la capture de
I’aérostat 200 par la structure réceptrice 300.

Selon I’invention, un procédé d’amarrage de 1’aérostat 200 sur la structure ré-
ceptrice 300 comporte les étapes suivantes :

. positionner le dispositif de capture 110 sur le sol, dans la position déver-
rouillée de I’interface de verrouillage 1102,

. positionner I’extrémité 102b du filin accessoire 102 sur le sol,

. approcher I’extrémité 102b de I’interface de verrouillage 1102 et faire passer
I’interface de verrouillage de sa position déverrouillée a sa position ver-
rouillée dans laquelle I’extrémité du filin accessoire est prisonnicre de

I’interface de verrouillage,

. rapprocher le dispositif de capture 110 de I’aérostat 200 et de la structure ré-
ceptrice
. verrouiller le dispositif de connexion mécanique 118 de la structure ré-

ceptrice 300 a I’aérostat 200.

Pour rapprocher le dispositif de capture 110 de 1’aérostat 200 et de la structure ré-
ceptrice 300, il est possible de rapprocher le dispositif de capture de 1’aérostat puis de
la structure réceptrice ou encore d’effectuer particllement les deux étapes alterna-
tivement et/ou concomitamment.

Pour rapprocher le dispositif de capture 110 de 1’aérostat 200, il est par exemple
possible d’emmagasiner le filin accessoire 102, du c6té€ de son extrémité 102a, dans
I’aérostat. A cet effet, 1’aérostat peut étre doté€ d’un dispositif d’enroulement 112 du
filin accessoire logé au sein de 1’aérostat, comme cela est représenté sur [Fig.1].

Le dispositif d’enroulement 112 peut par exemple étre un treuil motorisé.
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Pour rapprocher le dispositif de capture 110 de la structure réceptrice 300, il est par
exemple possible d’emmagasiner le filin d’amarrage 104, du c6té de son
extrémité 104a, au niveau de la structure réceptrice 300. A cet effet, la structure ré-
ceptrice peut étre dotée d’un dispositif d’enroulement 114 du filin d’amarrage logé au
niveau de ladite structure réceptrice.

Le dispositif d’enroulement 114 peut par exemple étre un treuil motorisé disposé au
sommet du pylone 304.

Selon I’invention, un procédé pour libérer 1’aérostat 200 de la structure ré-
ceptrice 300 comporte les étapes suivantes :
. faire passer I’interface de connexion du dispositif de connexion

mécanique 118 de la structure réceptrice 300 a 1’aérostat 200 de sa position

verrouillée a sa position déverrouillée,

. éloigner le dispositif de capture 110 et I’aérostat 200 de la structure ré-
ceptrice 300,
. faire passer I’interface de verrouillage 1102 de sa position verrouillée a sa

position déverrouillée,
. faire passer I’interface de verrouillage du dispositif de capture 110 sur
I’aérostat 200 de sa position verrouillée a sa position déverrouillée.

Selon le mode de réalisation représenté, le systeme d’amarrage 100 comporte en
outre un dispositif de connexion mécanique 116 ([Fig.2]) du dispositif de capture 110 a
1’aérostat 200, comprenant un premier connecteur mécanique 116a disposé au nez de
1’aérostat et un deuxieme connecteur mécanique 116b sur le dispositif de capture, les
premier et second connecteurs étant prévus pour étre mécaniquement couplés.

Le premier connecteur mécanique 116a comporte un passage 116al (116c) agencé
pour laisser passer une partie du filin accessoire 102, de maniere a rapprocher le
dispositif de capture 110 du nez de 1’aérostat lorsque le filin accessoire est prisonnier
de I'interface de verrouillage 1102 et est emmagasin€ du c6té de I’extrémité 102a (
[Fig.1]) fixée sur 1’aérostat 200.

Le premier connecteur mécanique 116a présente une extension radiale, par exemple
sous forme cylindrique ou tronconique autour d’un axe.

En référence a [Fig.3], le connecteur mécanique 116b est formé de trois doigts
formant crochet, chacun des doigts étant articulé sur une base 1104. Le connecteur
mécanique 116b comporte en outre des moyens de rappels des doigts dans une position
fermée, par exemple des ressorts de torsion.

Lorsque I'interface de verrouillage 1102 présente la position verrouillée dans laquelle
la deuxieme extrémité 102b du filin accessoire 102 est prisonniere de I’interface de
verrouillage et lorsque le filin accessoire 102 ([Fig.1]) est emmagasiné du c6té de

I’extrémité 102a fixée sur I’aérostat 200, le dispositif de capture 110, et ainsi le
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deuxieme connecteur mécanique 116b, sont approchés du premier connecteur
mécanique 116a.

Puis I’extension radiale du connecteur mécanique 116a exerce un effort transversal
sur les doigts mécaniques 116b, ce qui a pour effet d’ouvrir les doigts formant crochet
du deuxieme connecteur mécanique 116b.

Lorsque I’extension radiale n’exerce plus d’effort transversal sur les doigts mé-
caniques 116b, les doigts sont rappelés en position fermée, sous 1’effet des moyens de
rappels.

On peut bien siir prévoir des actionneurs pour ouvrir les doigts mécaniques 116b, ou,
plus généralement, faire passer le dispositif de connexion mécanique 116 de la position
verrouillée a la position déverrouillée.

Le dispositif de connexion mécanique 118 ([Fig.4]) de la structure réceptrice 300 a
I’aérostat 200, comprend un premier connecteur mécanique 118a ([Fig.2]) disposé au
nez de I’aérostat et un deuxieéme connecteur mécanique 118b disposé en haut de la
structure réceptrice, lesdits premier et second connecteurs étant prévus pour €tre méca-
niquement couplés a I’issue d’une phase d’amarrage.

Le deuxiéme connecteur mécanique 118b comporte un passage (non représenté sur
les figures) agencé pour laisser passer une partie du filin d’amarrage 104, de manicre a
rapprocher le dispositif de capture 110 de la structure réceptrice lorsque le filin
d’amarrage est emmagasiné du coté de 'extrémité 104a fixée a la structure ré-
ceptrice 300.

Le premier connecteur mécanique 118a présente une extension radiale, par exemple
sous forme cylindrique ou tronconique autour d’un axe, dans laquelle un passage 118c
est ménagé le long de I’axe pour laisser coulisser le filin accessoire 102.

En référence a [Fig.4], le deuxieme connecteur mécanique 118b est formé de trois
doigts formant crochet, chacun des doigts étant articulé sur la base 120. Le deuxiéme
connecteur mécanique 118b comporte en outre des moyens de rappels des doigts dans
une position fermée, par exemple des ressorts de torsion.

On comprend que lorsque le dispositif de capture 110 est par ailleurs fixé au nez de
I’aérostat, par exemple au moyen du dispositif de connexion mécanique 116 et lorsque
le filin 104 est emmagasiné du coté de ’extrémité 104a fixée sur la structure ré-
ceptrice 300, I’aérostat est rapproché de la structure réceptrice 300.

Puis I’extension radiale du connecteur mécanique 118a exerce un effort transversal
sur les doigts mécaniques 118b, ce qui a pour effet d’ouvrir les doigts formant crochet
du deuxieme connecteur mécanique 118b.

Lorsque I’extension radiale n’exerce plus d’effort transversal sur les doigts mé-
caniques 118b, les doigts sont rappelés en position fermée, sous 1’effet des moyens de

rappels.
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On peut bien siir prévoir des actionneurs pour ouvrir les doigts mécaniques 118b, ou,
plus généralement, faire passer le dispositif de connexion mécanique 118 de la position
verrouillée a la position déverrouillée.

Dans le mode de représentation représenté, les connecteurs mécaniques 116a et 118a
disposés au nez de 1’aérostat présentent des extensions radiales autour d’un méme axe
de révolution et sont disposés sur une méme picce mécanique, numérotée 122.

La base 120 comporte en outre un logement 120a d’une conformation complé-
mentaire de celle de la base 1104 ([Fig.2]). Ainsi, la base 1104 peut étre escamotée
dans la base 120, ce qui a pour effet de limiter I’extension axiale du systeme
d’arrimage 100 dans une position verrouill€e.

[Fig.5] présente deux positions angulaires du systeéme selon 1’invention 100 dans une
position verrouillée. Le filin accessoire 102 et le filin d’amarrage 104 sont représentés,
ainsi que la picce mécanique 122, les doigts 118b, et la base 120.

La base 120 est montée au moyen d’une liaison rotule sur la structure réceptrice 300,
de sorte a laisser le dirigeable pouvoir s’orienter au vent lorsqu’il est par ailleurs
amarré au moyen du systeme selon I’invention.

Comme cela est illustré sur [Fig.2], de maniere connue, le systéme selon 1’invention
comporte en outre un cone de guidage 124 monté sur la base 120 et entourant les
doigts 118b. Le cone de guidage 124 est agencé pour accueillir et guider axialement le
nez de 1’aérostat.

Bien siir, les différentes caractéristiques, formes, variantes et modes de réalisation de
I’invention peuvent €tre associées les unes avec les autres selon diverses combinaisons
dans la mesure ot elles ne sont pas incompatibles ou exclusives les unes des autres. En
particulier, toutes les variantes et modes de réalisation décrits précédemment sont com-

binables entre eux.



[Revendication 1]

[Revendication 2]

[Revendication 3]

[Revendication 4]

Revendications

Systeme d’amarrage (100) d’un aérostat (200) sur une structure ré-

ceptrice (300), comportant :

. un filin accessoire (102) présentant deux extrémités (102a,
102b) dont I'une (102a) est fixée sur 1’aérostat,

. un filin d’amarrage (104) présentant deux extrémités (104a,
104b) dont I’une est (104a) fixée a la structure réceptrice,

. un dispositif de capture (110) fixé a une autre extrémité (104b)
du filin d’amarrage, doté d’une interface de verrouillage
(1102) de I’autre extrémité (102b) du filin accessoire, ladite
interface présentant une position verrouillée et une position
déverrouillée,un dispositif de connexion mécanique (116) du
dispositif de capture (110) a I’aérostat (200), comprenant un
premier connecteur mécanique (116a) dispos€ au nez de
I’aérostat et un deuxieéme connecteur mécanique (116b)
disposé sur le dispositif de capture, lesdits premier et second

connecteurs étant prévus pour étre mécaniquement couplés

caractérisé en ce qu’il comprend en outre dispositif de connexion
mécanique (118) de la structure réceptrice (300) a 1’aérostat (200),
comprenant un premier connecteur mécanique (118a) disposé au nez de
I’aérostat et un deuxieme connecteur mécanique (118b) disposé en haut
de la structure réceptrice, lesdits premier et second connecteurs étant
prévus pour étre mécaniquement couplés,

ledit deuxieéme connecteur mécanique (118b) comportant trois doigts
formant crochet et articulés sur une base (120), et des moyens de rappels
desdits doigts dans une position fermée.

Systeme d’amarrage selon la revendication 1, comportant en outre un
dispositif d’enroulement (112) du filin accessoire (102) logé au sein de
1’aérostat (200) de facon a rapprocher ledit dispositif de capture (106) de
1’aérostat.

Systeme d’amarrage selon la revendication 1, comportant en outre un
dispositif d’enroulement (114) du filin d’amarrage (104) logé au niveau
de ladite structure réceptrice (300) de fagon a rapprocher ledit dispositif
de capture (110) de ladite structure réceptrice (300).

Systeme d’amarrage selon la revendication 1, dans lequel le premier
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connecteur mécanique (116a) comporte un passage agencé pour laisser
coulisser une partie du filin accessoire (102), de maniere a rapprocher le
dispositif de capture (110) dudit nez de 1’aérostat lorsque le filin ac-
cessoire est prisonnier de ’interface de verrouillage (1102) et est em-
magasiné du coté de 'extrémité (102a) fixée sur 1’aérostat (200).
Systeme d’amarrage selon 1’une quelconque des revendications pré-
cédentes, dans lequel le deuxieme connecteur mécanique (118b)
comporte un passage agencé pour laisser coulisser une partie du filin
d’amarrage (104), de maniere a rapprocher le dispositif de capture (110)
de la structure réceptrice lorsque le filin d’amarrage est emmagasiné du
coté de 'extrémité (104a) fixée a la structure réceptrice (300).

Procédé d’amarrage d’un aérostat (200) sur une structure réceptrice
(300) mettant en ceuvre un systeme (100) selon 1’une quelconque des re-

vendications précédentes, comportant les étapes suivantes :

. positionner le dispositif de capture (110) dudit systéme sur le
sol, dans la position déverrouillée de I’interface de ver-
rouillage (1102) dudit dispositif de capture,

. positionner ’extrémité (102b) du filin accessoire (102) dudit
systeme sur le sol,

. approcher ’extrémité du filin accessoire (102) de I’interface
de verrouillage et faire passer I’interface de verrouillage de sa
position déverrouillée a sa position verrouillée dans laquelle
Iextrémité du filin accessoire est prisonnicre de 1’interface de
verrouillage,

. coupler mécaniquement le premier connecteur mécanique
(116a) du dispositif de connexion mécanique (116) dudit
systeme et le deuxieéme connecteur mécanique (116b) dudit
dispositif de connexion mécanique.

. rapprocher le dispositif de capture de 1’aérostat et de la
structure réceptrice

. coupler mécaniquement le premier connecteur mécanique
(118a) du dispositif de connexion mécanique (118) du dudit
systeme et le deuxiéme connecteur mécanique (118b) dudit
dispositif de connexion mécanique,

. dans lequel le couplage mécanique du premier connecteur
mécanique (118a) et du deuxieme connecteur mécanique

(118b) met en ceuvre un accrochage de trois doigts formant



[Revendication 7]

[Revendication 8]

[Revendication 9]

[Revendication 10]

11

crochet et articulés sur une base (120) dudit deuxieme
connecteur mécanique (118b) , et des moyens de rappels

desdits doigts dans une position fermée.

Procédé d’amarrage selon les deux revendications précédentes, dans
lequel I’étape de rapprochement du dispositif de capture (110) de

I’aérostat (200) et de la structure réceptrice (300) comporte :

. une étape de rapprochement du dispositif de capture (110) de
I’aérostat (200),
. I’étape de couplage des connecteurs mécaniques (116a, 116b)

du dispositif de connexion mécanique (116) du dispositif de
capture (110) a I’aérostat (200),

. une étape de rapprochement du dispositif de capture de la
structure réceptrice,

. I’étape de couplage des connecteurs mécaniques (118a, 118b)
du dispositif de connexion mécanique (118) de la structure ré-

ceptrice a I’aérostat.

Procédé de libération d’un aérostat (200) d’une structure réceptrice
(300) mettant en ceuvre un systeme (100) selon 1’une quelconque des re-
vendications précédentes de systeme d’amarrage, comportant les étapes

suivantes :

. une étape d’éloignement dudit dispositif de capture (110) et de
I’aérostat de la structure réceptrice,

. une étape d’éloignement du dispositif de capture (110) de
I’ aérostat (200).

Procédé de libération d’un aérostat (200) selon la revendication
précédente, lorsque le systeme est en outre conforme a la reven-
dication 5, le procédé de libération comportant I’étape de découpler mé-
caniquement les connecteurs mécaniques (118a, 118b) du dispositif de
connexion mécanique (118) de la structure réceptrice a 1’aérostat.
Procédé de libération d’un aérostat (200) selon 1’une des deux reven-
dications précédentes, comportant une étape de découplage des
connecteurs mécaniques (116a, 116b) du dispositif de connexion

mécanique (116) dudit dispositif de capture (110) de I’aérostat.
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