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Description

[0001] La présente invention concerne un procédé de
commande d’une plateforme navale.

[0002] Plus particulierement, I'invention se rapporte a
une plateforme navale qui comporte au moins une coque
équipée de propulseurs orientables répartis sur et plus
particulierement sous celle-ci et associés a des moyens
de commande de l'orientation et de l'activation de ces
propulseurs.

[0003] D’unefagongénérale,ces moyensde comman-
de des propulseurs sont activés par exemple par un opé-
rateur de manoeuvre, pour contrdler non seulement la
direction de déplacement mais également la vitesse de
déplacement de cette plateforme dans une direction don-
née.

[0004] On sait que des plateformes de ce type sont
également équipées de fonctions particulieres permet-
tant une stabilisation en position ou encore une action
sur I'environnement de la plateforme pour repousser des
objets tels que par exemple des blocs de glace ou autres
et ainsi éviter que ceux-ci ne viennent heurter voire en-
dommager la coque.

[0005] Des plateformes équipées de moyens de cette
nature sont par exemple décrits dans les documents US
2010/0126401 et EP 2 167 374.

[0006] Cependant ces plateformes sont extrémement
difficiles a piloter et les moyens de commande deman-
dentun temps de réaction assez long qui peut se traduire
par la mise en danger de la plateforme.

[0007] Par ailleurs, le document US2012/316769 se
rapporte a un systéme de contréle des menaces marines
de type icebergs ou blocs de glace, pour équiper des
batiments de type plateforme de forage. Le document
DE102007014014 se rapporte a un dispositif de protec-
tion anti-collision pour véhicules marins.

[0008] Lebutde l'invention estde résoudre les proble-
mes évoqués ci-dessus en proposant des moyens ex-
trémement simples et rapides de contréle du fonctionne-
ment de ces plateformes.

[0009] A cet effet I'invention a pour objet un procédé
de commande d’une plateforme navale selon la reven-
dication 1.

[0010] Suivant d’autres caractéristiques de la platefor-
me selon l'invention, prises seules ou en combinaison,
le procédé de commande est conforme a I'une des re-
vendications 2 a 7.

[0011] L’invention sera mieux comprise a la lecture de
la description qui va suivre, donnée uniquement a titre
d’exemple et faite en se référant au dessin annexé qui
représente un schéma synoptique en vue de dessus il-
lustrant la structure et le fonctionnement d’'une platefor-
me navale équipée de moyens de commande, selon I'in-
vention.

[0012] On aen effet illustré sur cette figure une plate-
forme navale telle qu’'un navire ou un bateau quelconque,
qui est désignée par la référence générale 1.

[0013] Celle-ci est représentée de fagon schématique
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en vue de dessus et comporte au moins une coque dé-
signée par la référence générale 2 équipée de propul-
seurs orientables répartis sur et plus particuliérement
sous celle-ci.

[0014] Ainsi par exemple sur cette figure quatre pro-
pulseurs orientables désignés par les références 3, 4,5
et 6 sont représentés.

[0015] La plateforme est également équipée de
moyens de commande de l'orientation et de I'activation
de ces propulseurs orientables, ces moyens étant dési-
gnés par la référence générale 7 sur cette figure.
[0016] En fait et de fagon classique, ces moyens de
commande 7 comprennent une unité de pilotage dési-
gnée par laréférence générale 8, associée a des moyens
formant interface homme/machine mis a la disposition
par exemple d’'un opérateur de manoeuvre, désignés par
la référence générale 9, et comprenant par exemple un
levier de commande d’orientation désigné par la référen-
ce générale 10 et une manette de commande de puis-
sance désignée par la référence générale 11.

[0017] Cecipermet alors par exemple a cet opérateur
de manoeuvre de piloter les évolutions de la plateforme
notamment en direction et en vitesse.

[0018] Selon l'invention, ces moyens de commande
comprennent également des moyens d’illustration d’au
moins une partie de la surface de I'eau autour de la pla-
teforme navale a proximité de celle-ci, associés a des
moyens de pilotage du fonctionnement d’au moins une
partie des propulseurs orientables de cette plateforme,
pour engendrer et diriger un flux d’eau vers cette partie
de la surface.

[0019] Enfaitces moyens de commande comprennent
par exemple un écran tactile désigné par la référence
générale 12 sur cette figure, sur lequel est représenté un
pictogramme 13 illustrant la plateforme en vue de dessus
schématique et autour de celui-ci ou de parties de celui-
ci, des zones formant pavé tactile de commande des
propulseurs, ces zones étant désignées respectivement
par les références 14, 15, 16, 17, 18, 19, 20 et 21 sur la
figure.

[0020] Comme cela estillustré, des zones formant pa-
vé tactile de commande des propulseurs sont prévues
tout autour de la plateforme et il va de soi bien entendu
qu’en variante de réalisation, de telles zones peuvent
étre prévues uniquement autour par exemple de la poupe
et de la proue de la plateforme.

[0021] Ces moyens d’illustration représentent alors
des secteurs de la surface de I'eau autour de la platefor-
me navale a proximité de celle-ci, et dont chacun est
associé a des ordres de commande des moyens de pi-
lotage du fonctionnement d’au moins une partie des pro-
pulseurs orientables de la plateforme, pour diriger un flux
d’eau vers ce secteur de I'environnement.

[0022] En fait ces ordres de commande entrés par
I'opérateur de manoeuvre sont alors transmis a l'unité
de pilotage 8, celle-ci étant associée a des moyens de
stockage de données, désignés par la référence géné-
rale 22 sur cette figure, dans lesquels sont enregistrés
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ou calculés en temps réel en fonction des conditions opé-
rationnelles, des ordres de commande en orientation et
en puissance de chaque propulseur pour chaque secteur
ainsi défini.

[0023] Cecipermetalors en pilotant au moins une par-
tie des propulseurs orientables de la plateforme, d’en-
gendrer et de diriger un flux d’eau vers la partie sélec-
tionnée de la surface autour de la plateforme et telle que
désignée par I'opérateur en appuyant sur I'un des sec-
teurs ou pavés tactiles illustrés, pour repousser par
exemple un objettel qu’un bloc de glace susceptible d’en-
trer en collision avec la plateforme.

[0024] Bien entendu les moyens de pilotage peuvent
également étre adaptés pour piloter le fonctionnement
d’au moins une autre partie des propulseurs afin de gé-
nérer une poussée d’équilibrage de la poussée engen-
drée par le flux d’eau afin de conserver I’évolution ou le
maintien en position de la plateforme.

[0025] Ceciest par exemple illustré sur cette figure ou
I'on voit que si 'opérateur par exemple active le pavé
tactile 14, les propulseurs 3 et 4 sont pilotés pour engen-
drer et diriger un flux d’eau vers I'avant de la plateforme.
[0026] Dans le méme temps, les propulseurs 5 et 6
peuvent étre pilotés pour engendrer une poussée vers
I'arriere de la plateforme d’équilibrage de la poussée en-
gendrée par le flux d’eau afin par exemple de maintenir
la plateforme en position.

[0027] Il va de soi bien entendu que de trés nombreux
autres modes de réalisation peuvent étre envisagés, no-
tamment au niveau de I'écran tactile.

[0028] Onnoteraégalementqueles propulseurs orien-
tables peuvent par exemple étre formés par des pods
électriques mais que d’autres organes de propulsion
peuvent étre envisagés.

[0029] On congoit alors qu’une telle structure présente
un certain nombre d’avantages notamment au niveau de
la simplicité de pilotage et de la facilité et de la rapidité
de manoeuvre qui en résulte pour la plateforme.

[0030] Ceci en augment d’autant la sécurité.

Revendications

1. Procédé de commande d’'une plateforme navale (1),
ladite plateforme comportant au moins une coque
(2) équipée de propulseurs orientables (3, 4, 5, 6)
répartis sur celle-ci et des moyens (7, 8, 9, 10, 11)
de commande de l'orientation et de I'activation de
Cceux-ci,
lesdits moyens de commande comprenant des
moyens (12) d’illustration d’au moins une partie de
la surface de I'eau autour de la plateforme navale
(13) a proximité de celle-ci, associés a des moyens
de pilotage (14, 15, 16, 17, 18, 19, 20, 21) du fonc-
tionnement d’au moins une premiére partie des pro-
pulseurs orientables (3, 4, 5, 6),
ledit procédé comprenant les étapes suivantes :
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- piloter ladite premiére partie des propulseurs
orientables de sorte a engendrer et diriger un
flux d’eau vers ladite partie de la surface de I'eau
pour repousser un objet ; et

- piloter une seconde partie des propulseurs
orientables de sorte a générer une poussée
d’équilibrage de la poussée engendrée par ledit
flux d’eau.

2. Procédé de commande selon la revendication 1,
dans lequel :

- les moyens d'illustration de la plateforme na-
vale sont divisés en plusieurs zones (14, 15, 16,
17, 18, 19, 20, 21), chaque zone représentant
un secteur de I'au moins une partie de la surface
de I'eau autour de la plateforme navale (1) a
proximité de celle-ci, chaque zone étant asso-
ciée a des moyens de pilotage du fonctionne-
ment d’au moins une partie des propulseurs
orientables (3, 4, 5, 6) ; et

- I'étape de pilotage de la premiére partie des
propulseurs orientables comprend la réception
d'un ordre de commande des moyens de pilo-
tage associés al’'une desdites zones pour diriger
un flux d’eau vers le secteur représenté par la-
dite zone.

3. Procédé de commande selon la revendication 2,
dans lequel :

- les moyens d'illustration et de pilotage com-
prennent un écran tactile (12) sur lequel est re-
présenté un pictogramme (13) illustrant la pla-
teforme et autour de celui-ci des zones (14, 15,
16, 17, 18, 19, 20, 21) formant pavés tactiles de
commande des propulseurs, chaque zone re-
présentant un secteur de la surface de l'eau
autour de la plateforme navale (1) a proximité
de celle-ci ; et

- la réception d’un ordre de commande des
moyens de pilotage associés a I'une desdites
zones est matérialisée par une détection d’'un
appui sur le pavé tactile formé par ladite zone.

4. Procédé de commande selon l'une quelconque des
revendications 2 ou 3, dans lequel :

- les moyens de pilotage (14, 15, 16, 17, 18, 19,
20, 21) comprennent des moyens (22) de stoc-
kage de données de commande en orientation
et en puissance de chaque propulseur ; et

- I'étape de pilotage de la premiére partie des
propulseurs orientables comprend la mise en
oeuvre d’ordres de commande en orientation et
en puissance de chaque propulseur, lesdits or-
dres de commande étant enregistrés ou calcu-
Iés en temps réel en fonction de conditions opé-
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rationnelles.

5. Procédé de commande selon 'une quelconque des
revendications précédentes, dans lequel les propul-
seurs orientables (3, 4, 5, 6) comprennent des pods
électriques.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Steuern einer See-Plattform (1), wo-

bei die Plattform aufweist wenigstens eine Schale
(2), die mit verstellbaren Antrieben (3, 4, 5, 6) aus-
gestattet ist, die Uber diese verteilt sind, und Mittel
(7, 8,9, 10, 11) zum Steuern der Ausrichtung und
der Aktivierung dieser,

wobei die Mittel zum Steuern aufweisen Mittel (12)
zur Darstellung wenigstens eines Teils der Wasser-
flache um die See-Plattform (13) herum in der Nahe
dieser, die verbunden sind mit Mitteln zur Steuerung
(14, 15, 16, 17, 18, 19, 20, 21) des Betriebs wenigs-
tens eines ersten Teils der verstellbaren Antriebe (3,
4,5, 6),

wobei das Verfahren die folgenden Schritte aufweist:

- Steuern des ersten Teils der verstellbaren An-
triebe, um einen Wasserfluss zu dem Teil der
Wasserflache hin zu bewirken und zu leiten zum
Wegstolen eines Objekts, und

- Steuern eines zweiten Teils der verstellbaren
Antriebe, um einen Ausgleichsschub des
Schubs zu erzeugen, der von dem besagten
Wasserfluss bewirkt wird.

2. Verfahren zum Steuern gemaR Anspruch 1, wobei:

- die Mittel zur Darstellung der See-Plattform in
mehrere Zonen (14, 15, 16, 17, 18, 19, 20, 21)
aufgeteilt sind, wobei jede Zone einen Abschnitt
des wenigstens einen Teils der Wasserflache
um die See-Plattform (1) herum in der Nahe die-
ser reprasentiert, wobei jede Zone mit den Mit-
teln zur Steuerung des Betriebs wenigstens ei-
nes Teils der verstellbaren Anriebe (3, 4, 5, 6)
verbunden ist, und

- der Schritt des Steuerns des ersten Teils der
verstellbaren Antriebe aufweist das Erhalten ei-
nes Befehls zum Steuern der Mittel zur Steue-
rung, die mit einer der Zonen verbunden sind,
zum Leiten eines Wasserflusses zu dem von
dieser Zone reprasentierten Abschnitt.

3. Verfahren zum Steuern gemaf Anspruch 2, wobei:

- die Mittel zur Darstellung und zur Steuerung
aufweisen einen Berlhrungs-Bildschirm (12),
auf welchem ein Piktogramm (13) reprasentiert
ist, das darstellt die Plattform und um diese Zo-
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nen (14, 15, 16, 17, 18, 19, 20, 21), die Beriih-
rungsblécke zum Steuern der Antriebe bilden,
wobei jede Zone einen Abschnitt der Wasser-
flache um die See-Plattform (1) herum in der
Nahe dieser reprasentiert, und

- das Erhalten eines Befehls zum Steuern der
Mittel zur Steuerung, die mit einer der Zonen
verbunden sind, realisiert wird durch eine De-
tektion eines Drickens auf den Berlihrungs-
block, der von der Zone gebildet wird.

4. Verfahren zum Steuern gemaR irgendeinem der An-

spriiche 2 oder 3, wobei:

- die Mittel zur Steuerung (14, 15, 16, 17, 18,
20, 21) aufweisen Mittel (22) zur Speicherung
von Steuerdaten hinsichtlich der Ausrichtung
und der Leistung jedes Antriebs, und

- der Schritt des Steuerns des ersten Teils der
verstellbaren Antriebe aufweist das Ausfiihren
von Befehlen zum Steuern hinsichtlich Orientie-
rung und Leistung jedes Antriebs, wobei die Be-
fehle zum Steuern aufgezeichnet oder berech-
net werden in Echtzeit in Abhangigkeit von Be-
triebsbedingungen.

5. Verfahren zum Steuern gemaR irgendeinem der vor-

hergehenden Anspriiche, wobei die verstellbaren
Antriebe (3, 4, 5, 6) elektrische Pod-Antriebe sind.

Claims

A control method of a naval platform (1), said plat-
form including at least one hull (2) equipped with
steerable thrusters (3, 4, 5, 6) distributed over the
latter and means (7, 8, 9, 10, 11) for controlling the
orientation and the activation of the latter, the control
means comprising means (12) for illustrating at least
one portion of the surface of the water around the
naval platform (13) in proximity to the latter, associ-
ated with the control means (14, 15, 16, 17, 18, 19,
20, 21) for operating at least one first portion of the
steerable thrusters (3, 4, 5, 6),

said method comprising the following steps :

- controlling the first portion of the steerable
thrusters in order to generate and direct a wa-
terflow towards said portion of the surface so as
to push away an object; and

- controlling a second portion of the steerable
thrusters in order to generate a sauce for bal-
ancing the thrust generated by said waterflow.

2. The control method according to claim 1, wherein :

- the illustration means of the naval platform are
divided in several zones (14, 15, 16, 17, 18, 19,
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20, 21), each zone illustrating a sector of the at
least one portion of the surface of the water
around the naval platform (1) in proximity to said
platform, each zone being associated with con-

trol means means for controlling the operation %
of at least one portion of the steerable thrusters
(3,4,5,6);and

- the step of controlling the first portion of the
steerable thrusters includes the reception of a
control order from the control means associated 70
with one of said zones, in order to direct a wa-
terflow towards the sector illustrated by said
zone.

3. The control method according to claim 2, wherein: 15

- the illustration and control means comprise a
touchscreen (12) on which is illustrated a picto-
gram (13) illustrating the platform and around

the latter, areas (14, 15, 16, 17, 18, 19, 20,21) 20
forming touchpads for controlling the thrusters,
each zone illustrating a sector of the surface of

the water around the naval platform (1) in prox-
imity to said platform ; and

- the reception of a control order from the control 25
means associated with one of said zones is ma-
terialized by a detection of a touch on the touch-

pad formed by said zone.

4. The control method according to claim 2 or claim 3, 30
wherein :

- the control means (14, 15, 16, 17, 18, 19, 20,
21) comprise means (22) for storing orientation
and power control data of each thruster; and 35
- the step of controlling the first portion of the
steerable thrusters includes carrying out orien-
tation and power control orders of each thruster,
said control order being memorized or calculat-
ed on the basis of operational conditions. 40

5. The control method according to any of the preced-

ing claims, wherein the steerable thrusters (3, 4, 5,

6) comprise electric pods.
45

50
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