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SYSTEME ET PROCEDE D'ARRIMAGE D'UN AEROSTAT, ET AEROSTAT ET STRUCTURES RECEPTRICES

AINSI EQUIPES.

@ Systéme (1) pour arrimer un aérostat (2) a une struc-
ture réceptrice (3), comprenant un drone aérien (10) contro-
lable pour se déplacer entre cet aérostat (2) et cette
structure réceptrice (3) en emportant une premiére extrémi-
té (13) d'un cable (11) dont la seconde exirémité est fixée a
l'aérostat (2) ou a la structure réceptrice (3) et pour fixer
cette premiere extrémité (13) a la structure réceptrice (3) ou
a l'aérostat (2), de sorte que ce cable (11) relie l'aérostat (2)
a la structure réceptrice (3).

Voir Figure 1.

Utilisation pour un arrimage facilité de dirigeables a des
mats ou berceaux récepteurs.
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« Systeéme et procédé d’arrimage d’un aérostat, et aérostat et structures réceptrices ainsi équipes »

Domaine technique
La présente invention concerne un systéme pour arrimer un aérostat a une structure
réceptrice mobile ou fixe. Elle vise aussi un procédé d’arrimage mis en ceuvre dans ce systeme,
ainsi qu’un aérostat €quipé de ce systéme et une structure réceptrice adaptée.
Le domaine de l'invention est plus particulicrement, mais de maniére non limitative,

celui des ballons dirigeables.

Etat de la technique antérieure

L’arrimage des grands aérostats dirigeables a des mats de stationnement a toujours été
une manceuvre délicate qui nécessitait 'intervention d’un grand nombre de personnes au sol,
parfois supérieur a plus d une centaine, et qui s avérait longue ¢t présentant des risques a la fois
pour les équipages de ces aérostats et pour les personnes au sol.

Par ailleurs, le pilotage de ces dirigeables en approche de structures réceptrices au sol
est général complexe du fait de conditions aérodynamiques parfois défavorables a I’approche du
sol et de la forte inertie intrinséque de ces aéronefs.

Le but de la présente invention est de remédier a ces inconvénients en proposant un
systeme d’arrimage qui puisse faciliter 1’approche d’un aérostat vers une structure réceptrice et

permette son arrimage plus aisément et plus stirement que dans les conditions actuelles.

Exposé de I’invention

Cet objectif est atteint avec un systéme pour arrimer un aérostat a une structure
réceptrice, caractérisé en ce qu’'il comprend au moins un drone adrien contrlable pour se
déplacer entre I'aérostat et la structure réceptrice en emportant une premi¢re extrémité d’un
cable d’arrimage dont la seconde extrémité est fixée a I'acrostat ou a la structure réceptrice et
pour fixer cette premicre extrémité a la structure réceptrice ou a I’acrostat, de sorte que ce cable
relie "aérostat a la structure réceptrice.

Ainsi, en créant une liaison mécanique par cable entre 'adrostat et la structure
réceptrice au moyen d’un drone aérien, il devient bien plus ais¢ de rapprocher le nez de

I’adrostat de la structure réceptrice, méme dans des conditions de perturbation climatique.
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Le systeme d’arrimage selon 1’'invention peut en outre avantageusement comprendre des
moyens pour enrouler le cable reliant ’aérostat a la structure réceptrice, de fagon a rapprocher
I’adrostat de la structure réceptrice.

Dans une version particuliere d’un systéme d’arrimage selon ’invention, les moyens
d’enroulement comprennent un dispositif d’enroulement logé au sein de 1’aérostat.

Dans une autre version, les moyens d’enroulement comprennent un dispositif
d’enroulement logé au niveau de la structure réceptrice.

Le dispositif d’enroulement peut avantageusement comprendre un treuil motoris€ ayant
un axe de rotation sensiblement vertical, disposé en haut de la structure réceptrice. Ce treuil
motoris€ comporte par exemple un tambour pourvu d’une fente prévue pour recevoir I’extrémité
du cable d’arrimage.

Le systeme d’arrimage selon I'invention est de préférence agencé pour libérer le drone
acrien apres fixation de la premicre extrémité du cable a la structure réceptrice ou a 1’aérostat.

Dans un mode particulier de réalisation d’un systeme d’arrimage selon 1’invention, le
drone aérien est agenceé pour étre logeable au sein de ’acrostat, ce drone acrien étant controlable
pour (i) emporter vers la structure réceptrice une premicre extrémité du cable d’arrimage dont la
seconde extrémit¢ est fixée a l’aérostat et (i1) fixer la premicre extrémité a la structure
réceptrice.

Dans un autre mode de réalisation d’un systéme d’arrimage selon 1’invention, le drone
acrien est agence pour partir de la structure réceptrice, ce drone aérien étant contrélable pour (i)
emporter vers I'adrostat une premicre extrémité du cable d’arrimage dont la seconde extrémité
est fixée a la structure réceptrice et (i1) fixer la premicre extrémité a ["aérostat.

Dans une version particuliére de ’'invention, le cable d’arrimage comprend une pluralité
de troncons consécutifs de diamétres successivement croissants, un premier de ces trongons
présentant le diametre le plus petit et étant terminé par la premicre extrémité prévue pour &tre
emportée par le drone aérien.

Dans une autre version de 1’'invention, le dispositif d’enroulement logé dans la structure
réceptrice est couplé a un systéme de connexion mécanique comprenant un premier connecteur
mécanique disposé au nez de I’aérostat et un second connecteur mécanique disposé en haut de la
structure réceptrice, ces premier et second connecteurs mécaniques étant prévus pour étre
mécaniquement couplés a 1’issue d’une séquence d’enroulement du cable d’arrimage.

Suivant un autre aspect de l'invention, il est proposé un procédé pour arrimer un
acrostat a une structure réceptrice, mis en ceuvre dans un systeme d’arrimage selon I'invention,

comprenant les étapes de :
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- commande d’au moins un drone aérien emportant une premicre extrémité d’un cable

d’arrimage dont la seconde extrémité est fixée a ['aérostat ou a la structure réceptrice, selon

une trajectoire le conduisant vers la structure réceptrice ou I’aérostat, et

- fixation de la premicre extrémité du cable d’arrimage a une partie de la structure réceptrice

ou de ’aérostat.

Le procédé d’arrimage selon l'invention peut en outre comprendre une étape
d’enroulement du cable d’arrimage aprés fixation de sa premicre extrémité a la structure
réceptrice ou a I’acrostat, jusqu’a ce qu’une partie de 1’aérostat rejoigne sensiblement une partie
de la structure réceptrice.

Lorsque le procéd¢ selon l'invention est mis en ceuvre dans un systeme d’arrimage
selon I’invention associ€ a un systéme de couplage mécanique, I'étape d’enroulement du cable
d’arrimage est effectuée jusqu’a atteindre un couplage des premier et second connecteurs
mécaniques €quipant respectivement 1”aérostat et la structure réceptrice.

Le procédé d’arrimage selon I'invention peut avantageusement comprendre une étape
pour libérer le drone aérien tout en maintenant la fixation de la premiere extrémité du céble a la
structure réceptrice.

Les ¢tapes successives du procéd¢ d’arrimage selon 1'invention peuvent €tre au moins
en partie contrélées depuis 1"aérostat et/ou depuis le sol.

Le drone aérien peut €tre programmeé pour rejoindre en mode autonome la structure
réceptrice depuis 1" aérostat ou 1’aérostat depuis la structure réceptrice.

Suivant encore un autre aspect de 1’'invention, il est propos¢ un aérostat équipé d’un
systeme d’arrimage selon 1'invention, ainsi qu’une structure réceptrice adaptée pour recevoir ce

systeme d’arrimage.

Description des figures et modes de réalisation

D’autres avantages et particularités de 1'invention apparaitront a la lecture de la
description détaillée de mises en ceuvre et de modes de réalisation nullement limitatifs, et des
dessins annexés suivants :

- la figure 1 illustre de fagon schématique un premier exemple de mise en ceuvre d’un
systeme d’arrimage selon I'invention ;

- la figure 2 est une vue de dessus du systeme d’arrimage selon 'invention illustré par la
figure 1, a un stade ou le drone aérien s’¢loigne aprés avoir assuré la connexion du cable a la

structure réceptrice;
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- la figure 3 illustre de fagon schématique une configuration particuli¢re d’un systéme
d’arrimage selon l'invention partie intégrante d’un systeme de couplage mécanique d’un
acrostat a une structure réceptrice ;

- la figure 4 illustre une autre version d’un systeme d’arrimage selon 1’'invention, dans
lequel la structure réceptrice est simplement pourvue d’un dispositif d’accroche ;

- la figure 5 illustre I’approche d’un drone aérien portant un cable d’arrimage vers une
structure réceptrice du systeme d’arrimage illustré par la figure 4 ;

- la figure 6 illustre de fagon schématique la liaison d’un cable d’arrimage a la structure
réceptrice et 1’éloignement du drone aérien, dans la configuration du systeéme d arrimage illustré
par la figure 4 ;

- la figure 7 est une vue de dessus illustrant la connexion mécanique du nez d’un
acrostat selon l'invention a une structure réceptrice, dans la configuration du systéme
d’arrimage illustré par la figure 4;

- la figure 8 illustre de fagon schématique un systeme d’arrimage selon 'invention
mettant en ceuvre une pluralité de drones aériens |

- la figure 9 illustre de fagon schématique une autre forme de réalisation d’un systéme
d’arrimage selon I'invention, dans lequel le drone aérien est logé au sein de la structure
réceptrice et le nez de 1’aérostat est pourvu d’un dispositif d accroche;

- la figure 10 illustre une ¢tape de fixation du cable d’arrimage a I’acrostat et le départ
du drone aérien, dans la configuration de systeme d’arrimage représentée en figure 9; et

- la figure 11 illustre la connexion mécanique de 1’aérostat a la structure réceptrice,
réalisée au moyen d’un systeéme d’arrimage tel que représenté aux figures 9 et 10.

Ces modes de réalisation étant nullement limitatifs, on pourra notamment considérer des
variantes de 'invention ne comprenant qu’une sélection de caractéristiques décrites ou illustrées
par la suite isolées des autres caractéristiques décrites ou illustrées (méme si cette sélection est
isolée au sein d’une phrase comprenant ces autres caractéristiques), si cette sélection de
caractéristiques est suffisante pour conf€rer un avantage technique ou pour différencier
I’invention par rapport a 1’état de la technique antérieure. Cette sélection comprend au moins
une caractéristique de préférence fonctionnelle sans détails structurels, et/ou avec seulement une
partie des détails structurels si cette partie uniquement est suffisante pour conférer un avantage
technique ou a différencier ’invention par rapport a I’état de la technique antéricure.

On va d’abord décrire, en référence aux figures 1 et 2, un premier exemple de
réalisation d’un systeme d’arrimage 1 selon I’invention, en méme temps que le procédé mis en

ceuvre dans ce systeéme.
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Le systéeme d’arrimage 1 comprend un drone aérien 10 contr6lé pour emporter un cable
d’arrimage 11 se déroulant depuis un tambour 21 disposé a I’avant d’un acrostat 2 équipé de
groupes propulseurs 22, 23, vers une structure réceptrice 3.

Cette structure réceptrice 3 comprend une base 35, éventuellement automotrice, en
appui sur un sol ou une piste 4, et un pylone 32 au sommet duquel est disposé un treuil
comportant un tambour d’enroulement 31 dont 1’axe vertical est entrain¢ par un moteur 34. Le
tambour 31 est pourvu d’une fente 33 agencée pour recevoir I'extrémité 13 du cable d’arrimage.

Le drone aérien 10 est par exemple du type quadrimoteurs avec quatre hélices 101, 102,
103, 104 et comporte un dispositif central 100 de verrouillage/déverrouillage d’un céble
d’arrimage.

Lorsque I'aérostat 2 se trouve a D'approche de la structure réceptrice 3, le pilote
déclenche une procédure d’arrimage avec le décollage du drone aérien 10 depuis 1’aérostat en
emportant I'extrémité 13 du cable d’arrimage 11 verrouillé dans le dispositif central 100 du
drone 10. Le tambour d’enroulement 21 est contr6l¢ en mode roue libre afin de libérer le cable
en déroulement et permettre au drone 10 de tirer ce cable en limitant les efforts de traction. Le
drone 10 suit une trajectoire optimisée en direction du tambour 31 au sommet de la structure
réceptrice 3 et est controlé de fagon a insérer I'extrémité 13 dans la fente réceptrice 33 du
tambour 31. Lorsque cette insertion est effectuce, le drone 10 libere alors le cable d’arrimage
11.

Le tambour 31 est ensuite entrainé par le moteur 34 pour enrouler le cable 11 dont la
seconde extrémité est désormais maintenue fixe par rapport a l'aérostat 2, soit par
immobilisation du tambour 21 logé dans I’aérostat 2, soit parce que le cable 2 est entiérement
déroulé de ce tambour 21. Comme ['illustre la figure 2, le drone 10 peut alors quitter la zone
d’arrimage et rejoindre par exemple un site de recharge ou bien [’aérostat 2.

Le tambour d’enroulement 31 situé sur la structure réceptrice 3 est entrainé jusqu’a ce
que le nez de Iaérostat 2 se trouve a proximité immeédiate de la zone réceptrice 3. En référence
a la figure 2, le cable d’arrimage 11 peut comporter plusiceurs trongons de diamétres distincts,
par exemple un premier trongon 11.1 d’un premier diamétre, un second trongon 11.2 d’un
second diametre supérieur au premier puis un troisiéme trongon 11.3 d’un troisieme diameétre
supérieur au second. Le premier trongon 11.1 de diameétre inféricur est celui dont 1"extrémité 13
est emportée par le drone 10. Ceci a pour effet de limiter la charge pondérale imposée au drone
10 dans la premicre partie de sa trajectoire vers la structure réceptrice 3. On peut ainsi concevoir
un cable en répartissant les longueurs respectives des trongons de cable de fagon a permettre que
la masse de cable supportée par le drone soit minimisée.

Le systtme d’arrimage selon I'invention peut aussi €tre associ€ a un systeme de

couplage mécanique de I’acrostat a la structure réceptrice, comme 1’illustre la figure 3. Ainsi, on
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peut concevoir une structure réceptrice 39 immobilisée sur le sol 4 et comportant sur la partie
supérieure de son mat 32 un équipage 38 mobile en rotation au moyen d’un mécanisme de
roulement 36. Cet équipage mobile 38 inclut un connecteur mécanique femelle 41 agencé pour
recevoir un connecteur mécanique male 40 solidaire du nez de 1’aérostat 2, ainsi qu’un dispositif
d’enroulement 317 entrainé par un moteur 37.

Lorsque le drone 10, tel que décrit en référence aux figures 1 et 2, a réussi a insérer
I’extrémité 13 du cable d’arrimage 11 dans la fente 33” du tambour 31” puis a libéré le cable 11
et s’est €loigné de la structure réceptrice, le tambour 317 est alors entrainé de fagon a enrouler le
cable 11 et donc a tirer ’aérostat 2 jusqu’a ce qu’il se rapproche de I’équipage mobile 38 et que
le connecteur mécanique male 40 péneétre dans le connecteur mécanique femelle 41, assurant
ainsi un couplage mécanique de I’aérostat 2 a la structure réceptrice 39.

On va maintenant décrire, en référence aux figures 4 a 7, un autre mode de réalisation
d’un systeme d’arrimage 110 selon I'invention, en méme temps que le procédé d’arrimage mis
en ceuvre dans ce systeme.

Le systéme d’arrimage 110 est prévu pour réaliser un arrimage d un aérostat 200 a une
structure réceptrice 300 telle qu’un mat d’arrimage, en référence a la figure 1. Cette structure
réceptrice 300 comporte une partie incurvée 130 pourvue d’un dispositif d’accroche 310, par
exemple une pi¢ce en forme de crochet, prévu pour recevoir une extrémité en boucle 120 d’un
cable d’arrimage 11, et elle est généralement déplacable sur un plan 4. Elle peut par exemple
étre disposée sur la plateforme d’un camion ou disposer d un groupe moteur.

Le systeéme d’arrimage 110 comprend un drone aérien 10, par exemple de type quadri-
rotors, emportant une extrémité libre formant une boucle 120 du cable d’arrimage 11 dont
I"autre extrémité est enroulée sur un tambour de treuil 210 embarqué dans ’aérostat 200 et
entraing par un moteur 222. Le drone 10 est prévu pour €tre logé au sein de ['aérostat 200 dans
un logement 220 qui peut étre fermé par un dispositif de trappe ou équivalent (non représents).

Lorsque I'aérostat 200 se trouve a I'approche de la structure réceptrice 300 par le
controle de propulseurs vectorisés 122, 123 - dont deux seulement sont représentés en figure 4 -
qui sont disposés de part et d’autre du corps principal de I"aérostat 200, le poste de pilotage de
cet aérostat commande le vol du drone aérien 10 qui sort alors de son logement 220 et emporte
la premiére extrémité 120 du cable d’arrimage 11. La trajectoire de ce drone aérien 10 est
contrdlée vers la cible constituée par le dispositif d’accroche 310 agencé sur la partie supéricure
de la structure réceptrice 300. On peut aussi prévoir que le drone aérien 10 fonctionne en mode
autonome pour effectuer la trajectoire entre ’aérostat 200 et le dispositif d’accroche 310 de la
structure réceptrice 300.

Le drone aérien 10 représenté sur les figures 5 et 6 comporte quatre rotors 101-104 et un

dispositif 100 de verrouillage contrélé de 'extrémité 120 du cable d arrimage 11. Lorsque le
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drone aérien 10 est contrdlé dans sa trajectoire d’approche, le treuil 210 est placé en position de
roue libre afin que le cable puisse se dérouler sans résistance de fagon a ne pas freiner le
déplacement du drone 10.

Lorsque le drone 10 a atteint sa cible, il est alors commandé pour insérer la boucle
faisant fonction d’extrémité 120 dans le dispositif d’accroche 310. L opération d’insertion ¢tant
réalisée, le drone aérien 10 est alors commandé pour déverrouiller le dispositif 100 et ainsi
libérer le cable d’arrimage 11. Le drone aérien 10 peut alors quitter la zone d’arrimage, comme
I"illustre la figure 6, et rejoindre soit le logement dédié 220 pour y rechargé ¢lectriquement, soit
une zone d’accueil au sol dédi¢e a ce drone. Le moteur 222 d’entrainement du tambour de treuil
210 est alors commandé pour enrouler le cable 11 de fagon a rapprocher I'aérostat 200 de la
structure réceptrice 300 jusqu’a ce que le nez 224 de 1’aérostat 200 soit sensiblement en contact
avec la partie incurvée 130 de la structure réceptrice 300, comme 1’illustre la figure 7.

En référence a la figure 8, la structure réceptrice 3°, prévue pour recevoir un aérostat 2,
peut avoir une configuration du type berceau sur un chassis motorisé pouvant se déplacer et étre
immobilis¢ sur un sol 4. L’aérostat 2°, pourvu de propulseurs vectorisés 22°, 23°, est €quipé
d’un systéme d’arrimage 1° comprenant plusieurs drones aériens 10.1, 10.2, 10.3 prévus pour
étre disposés dans des logements 20.1, 20.2, 20.3 et pour rejoindre des dispositifs d’accroche
31.1,31.2, 31.3 positionnés sur une partic supérieure de la structure réceptrice 3°.

On peut aussi prévoir, en référence aux figures 9 a 11, une autre configuration dans
laquelle le systetme d’arrimage 17 comporte au moins un drone acrien 16 rattaché a une
structure réceptrice motorisée 6 disposée sur un sol ou une piste 4 et agencé pour emporter un
cable d’arrimage 111 vers un aérostat 2°” a I’approche de la structure réceptrice 6 pourvue d’un
dispositif incurvé 60 prévu pour recevoir le nez de ’aérostat 2°°. Cette structure réceptrice peut
étre pourvue d’un logement (non représenté) pour accueillir le drone aérien 16 et d’un treuil
motorisé¢ 61 commandant le déroulement ou I’enroulement du cable d”arrimage 110.

Lorsque le drone aérien 16 a atteint le nez de 1’aérostat 2”” qui est pourvu d’un dispositif
d’accroche 25 représenté schématiquement en figure 9 et alors que le treuil motorisé 61 est
commandé pour laisser le cable 111 se dérouler, il est alors contrdlé pour insérer la boucle
d’extrémité 112 du cable d’arrimage 111 dans le dispositif d’accroche 25, puis pour
déverrouiller le cable 111 et quitter la zone d’arrimage, comme ’illustre la figure 10. Le drone
acrien 16 peut alors retourner sur sa base au sein ou au niveau de la structure réceptrice 6 ou
bien é&tre command¢ pour rejoindre une zone d’accueil dédiée pour y Etre rechargé
¢lectriquement.

Apres fixation du cable d’arrimage 111 au dispositif d’accroche 25 de 1"aérostat 277, le
treuil motorisé 61 est alors commandé pour enrouler le cable 111 et de cette fagon rapprocher

I’adrostat 2° de la structure réceptrice 6 qui est maintenue immobilisée par rapport au sol 4 ou
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¢ventuellement étre commandée en mouvement pour faciliter le couplage de ’aérostat 27 a la
structure réceptrice. La commande d’enroulement du cable 111 est arrétée lorsque le nez de
I"aérostat 2°” entre sensiblement en contact avec le dispositif incurvé récepteur 60, comme
I'illustre la figure 11.

Bien entendu, on pourrait combiner tout ou partie des systémes d’arrimage décrits ci-
dessus en référence aux figures précitées.

Bien sir, les différentes caractéristiques, formes, variantes ¢t modes de réalisation de
I’invention peuvent étre associées les unes avec les autres selon diverses combinaisons dans la
mesure ou e¢lles ne sont pas incompatibles ou exclusives les unes des autres. En  particulier

toutes les variantes et modes de réalisation décrits précédemment sont combinables entre eux.
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REVENDICATIONS

1. Systeme (1, 110, 17, 1°7) pour arrimer un agrostat (2, 200, 2°, 2°7) a une structure réceptrice
(3, 300, 37, 6) , caractérisé en ce qu’il comprend au moins un drone aérien (10 ; 10.1, 10.2, 10.3 ;
5 16) contrélable pour se déplacer entre ledit aérostat (2, 200, 27, 2°7) et ladite structure réceptrice (3,
300, 39, 37, 6) en emportant une premicre extrémité (12) d’un cable d’arrimage (11, 111) dont la
seconde extrémité est fixée audit aérostat (2, 200, 2°, 27°) ou a ladite structure réceptrice (3, 300,
39, 3°, 6) et pour fixer ladite premi¢re extrémite (12) a ladite structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6)
ou audit aérostat (2, 200, 2°, 277) | de sorte que ce cable (11, 111) relie ledit aérostat (2, 200, 27, 277)
10 aladite structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6).

2. Systeme d’arrimage (1, 110, 1°, 17°) selon la revendication 1, caractérisé en ce qu’il

comprend en outre des moyens (20, 21 ; 31, 61) pour enrouler ledit cable (11, 111) reliant I"aérostat

(2, 200, 2°, 2°°) a la structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6), de fagon a rapprocher ledit aérostat (2,
15 2°, 27%) de ladite structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6).

3. Systeme d’arrimage (1, 110, 1°) selon la revendication 2, caractérisé en ce que les moyens
d’enroulement comprennent un dispositif d’enroulement (21, 210) logé au sein de 1’aérostat (2,
200, 2°).

20
4, Systeme d’arrimage (1, 110, 17°) selon 'une des revendications précédentes, caractérisé en

ce que les moyens d’enroulement comprennent un dispositif d’enroulement (31, 61) logé au niveau

de la structure réceptrice (3, 39, 6).

25 8. Systtme d’arrimage (1) selon la revendication 4, caractéris¢é en ce que le dispositif
d’enroulement (31) comprend un treuil motorisé ayant un axe de rotation sensiblement vertical,

disposé en haut de la structure réceptrice (3, 39).

6. Systeme d’arrimage (1) selon la revendication 5, caractérisé en ce que le treuil motorisé
30 comporte un tambour (31) pourvu d’une fente (33) prévue pour recevoir I'extrémité du cable

d’arrimage (11).

7. Systeme d’arrimage (1, 110, 17, 1°") selon 1'une quelconque des revendications précédentes,
caractérisé¢ en ce qu’il est agencé pour libérer le drone aérien (10; 10.1, 10.2, 10.3; 16) apres

35 fixation de la premiére extrémité (12, 13, 120) du cable (11, 111) a la structure réceptrice (3, 39, 6)
ou al’aérostat (2, 200, 27, 27°).
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8. Systeme d’arrimage (1, 1°) selon I'une quelconque des revendications précédentes, dans
lequel le drone aérien (10 ; 10.1, 10.2, 10.3) est agencé pour €tre logeable au sein de 1’aérostat (2,
200, 2°), ce drone aérien ¢tant controlable pour (i) emporter vers ladite structure réceptrice (3, 39,
300, 37) une premiere extrémité (12, 13) du cable d’arrimage (11) dont la seconde extrémité est
5 fixée audit aérostat (2, 200, 2°) et (i) fixer ladite premiére extrémité (12, 13) a ladite structure

réceptrice (3, 39, 300, 37).

9. Systeme d’arrimage (17°) selon 1'une quelconque des revendications 1 a 7, dans lequel le
drone aérien (16) est agencé pour partir de la structure réceptrice (6), ce drone aérien (16) étant
10 contrélable pour (i) emporter vers [’aérostat (2°7) une premie¢re extrémité (112) du cable d arrimage
(110) dont la seconde extrémité est fixée a ladite structure réceptrice (6) et (i1) fixer ladite premicre

extrémité (112) audit aérostat (277).

10. Systeme d’arrimage (1) selon ['une quelconque des revendications précédentes, caractérisé
15 en ce que le cable d’arrimage (11) comprend une pluralité de trongons consécutifs (11.1, 11.2,
11.3) de diamétres successivement croissants, un premier (11.1) desdits trongons présentant le
diamétre le plus petit et ¢tant terming par la premiére extrémité (13) prévue pour étre emportée par

le drone aérien (10).

20 11. Systtme d’arrimage selon 1'une quelconque des revendications précédentes et la
revendication 4, caractérisé en ce que le dispositif d’enroulement (31) logé dans la structure
réceptrice (3) est couplé a un systéme (40, 41) de connexion mécanique comprenant un premier
connecteur mécanique (40) disposé au nez de 1’aérostat (2) et un second connecteur mécanique (41)
disposé en haut de la structure réceptrice (39), lesdits premier et second connecteurs mécaniques

25 (40, 41) étant prévus pour tre mécaniquement couplés a ’issue d’une s€équence d’enroulement du

cable d’arrimage (11).

12.  Procédé pour arrimer un aérostat (2, 200, 2°, 2°7) a une structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6),
mis en ceuvre dans un systtme d’arrimage (1, 110, 1°, 17°) selon 'une quelconque des
30 revendications précédentes, comprenant les étapes de :

- commande d’au moins un drone aérien (10 ; 10.1, 10.2, 10.3 ; 16) emportant une premicre
extrémité (12, 13, 112) d’un cable d’arrimage (11, 110) dont la seconde extrémité est fixée
audit acrostat (2, 200, 2°, 2°7) ou a ladite structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6), selon une
trajectoire le conduisant vers ladite structure réceptrice (3, 300, 37, 6) ou ledit acrostat (2,

35 200,2°,277), et
- fixation de ladite premiére extrémité (12, 13, 112) dudit cable d’arrimage (11, 110) a une

partie de ladite structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6) ou dudit aérostat (2, 200, 2°, 27°).
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13. Procédé d’arrimage selon la revendication 12, caractérisé en ce qu’il comprend en outre une
¢tape d’enroulement du cable d arrimage (11, 111) aprés fixation de sa premiére extrémité (12, 13,
112) a la structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6) ou a I'adrostat (2, 200, 27, 2 ), jusqu’a ce qu’une
5 partie dudit aérostat (2, 200, 2°, 27°) rejoigne sensiblement une partie de ladite structure réceptrice

(3, 300, 39, 3", 37).

14. Procéd¢ selon la revendication 13, mis en ccuvre dans un systéme d’arrimage selon la
revendication 11, caractérisé en ce que I’étape d’enroulement du cable d’arrimage (11) est

10 effectuée jusqu’a atteindre un couplage des premier et second connecteurs mécaniques (40, 41).

15. Procédé d’arrimage selon 1'une quelconque des revendications 12 a 14, caractérisé en ce
qu’il comprend en outre une €tape pour libérer le drone aérien (10 ; 10.1, 10.2, 10.3 ; 16) tout en
maintenant la fixation de la premiére extrémité (12, 112) du cable (11, 110) a la structure réceptrice

15 (3,3, 6).

16. Procédé d’arrimage selon 'une quelconque des revendications 12 a 15, caractérisé en ce que

les étapes successives sont au moins en partie controlées depuis ’aérostat (2, 200, 2°, 27°).

20 17. Procédé d’arrimage selon I'une quelconque des revendications 12 a 16, caractérisé en ce que

les étapes successives sont au moins en partie controlées depuis le sol.

18. Procédé d’arrimage selon I'une quelconque des revendications 12 a 17, caractérisé en ce que
le drone acrien (10 ; 10.1, 10.2, 10.3 ; 16) est programme¢ pour rejoindre en mode autonome la

25 structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6) depuis ’aérostat (2, 200, 27, 2°7) ou I’aérostat (2, 200,27, 277)
depuis la structure réceptrice (3, 300, 39, 3°, 6).

19.  Aérostat (2, 200, 2°, 277) €équipé¢ d’un systéme d’arrimage (1, 110, 17, 1°") selon 'une
quelconque des revendications 1 a 11.

30
20.  Structure (3, 300, 3°, 6) prévue pour recevoir un agrostat (2, 200, 2°, 277), équipée d’un

systeme d’arrimage (1, 110, 1°, 17°) selon 1’'une quelconque des revendications 1a 11.
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