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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Flossenstabilisator
zur Rollstabilisierung eines Schiffes in Fahrt, vor Anker
oder bei Nullgeschwindigkeit mit einer, einen Flossen-
schaft mitausbildenden flossentragenden Welle mit einer
Antriebsvorrichtung zum Verdrehen einer Flosse um ei-
ne Flossenschaftachse zum Ändern eines Anstellwinkels
der Flosse im Wasser und mit einer Schwenkvorrichtung
mit einer Schwenksäule für eine Winkelbewegung von
Flosse und Flossenschaft um eine im Wesentlichen ver-
tikal und rechtwinklig zu einer Schiffslängsachse verlau-
fende Schwenkachse zum Aus- und Einschwenken der
Flosse in eine Betriebsstellung außerhalb und in eine
Ruhestellung innerhalb eines zugeordneten Flossenkas-
tens innerhalb des Schiffes, wobei die Flosse die Form
eines langgestreckten Polygons aufweist.
[0002] Aus dem Stand der Technik sind Flossenstabi-
lisatoren für Passagierschiffe, größere Yachten,
Schwimmpontons und dergleichen in einer großen Vari-
ationsbreite bekannt. Hierbei kommen im Allgemeinen
viereckige Flossenformen zum Einsatz. Bei den viere-
ckigen Flossentypen wird zur Optimierung der hydrody-
namisch wirksamen Flossenfläche zur Rollstabilisierung
vor Anker bzw. bei Nullgeschwindigkeit des Schiffes an-
gestrebt, den Flossenschaft möglichst nah an der vorde-
ren Flossenkante anzuordnen.
[0003] Aus der EP 2 565 116 B1 ist eine Vorrichtung
zur Rollstabilisierung von Schiffen mit einer flossentra-
genden Welle als Flossenschaft bekannt. Die Vorrich-
tung umfasst unter anderem eine Antriebsvorrichtung
zum Verdrehen einer Flosse um die Achse des Flossen-
schaftes zum Ändern des Anstellwinkels der Flosse in
Relation zu der Horizontalen. Die Flosse weist hierbei
die Form eines langgestreckten Vierecks mit kurzen und
langen Seiten auf. Weiterhin ist eine Schwenkvorrich-
tung für eine Winkelbewegung von Flosse und Flossen-
schaft um eine im Wesentlichen vertikal und rechtwinklig
zur Schiffslängsrichtung verlaufende Schwenkachse ei-
ner Schwenksäule zum Aus- und Einschwenken der
Flosse in eine Betriebsstellung außerhalb und in eine
Ruhestellung in eine zugeordnete Flossentasche inner-
halb des Schiffes vorgesehen. Die Flosse ist mit ihrer der
Schiffsaußenseite zugewandten kurzen Seite in der Be-
triebsstellung etwa parallel zur Schiffsaußenhaut orien-
tiert und die langen Seiten der Flosse weisen eine in
Fahrtrichtung nach hinten bzw. in Richtung eines Hecks
des Schiffs abgewinkelte Pfeilung auf. Die Flossen-
schaftachse ist in einem Bereich von 10 bis 30 % einer
mittleren Sehnenlänge der Flosse bei mittiger Spannwei-
te angeordnet, wobei die Schwenkbewegung der
Schwenksäule aus der Betriebsstellung in die Ruhestel-
lung entsprechend der Pfeilung größer als 90° zur Auf-
nahme der Flosse in der Flossentasche bemessen ist.
[0004] Eine Aufgabe der Erfindung ist es, einen Flos-
senstabilisator für ein Wasserfahrzeug anzugeben, der
eine verbesserte Stabilisierungswirkung gegenüber
Rollbewegungen eines Schiffes in Fahrt, vor Anker oder

bei Nullgeschwindigkeit ermöglicht.
[0005] Die eingangs genannte Aufgabe wird dadurch
gelöst, dass die Flossenschaftachse von einer Innenkan-
te der Flosse ausgeht und eine gedachte Verlängerung
der Flossenschaftachse an einem Austrittspunkt aus ei-
ner Vorderkante der Flosse austritt, wobei ein Abstand
des Austrittspunktes von einer Außenkante der Flosse
bezogen auf eine Gesamtlänge der Vorderkante der
Flosse zwischen 35 % und 75 % liegt. Infolgedessen ist
eine optimierte Dämpfung der Rollbewegungen des
Schiffes in Fahrt oder vor Anker gegeben. Infolgedessen
ergeben sich optimale Platzverhältnisse sowie eine aus-
gezeichnete Dämpfungswirkung des Flossenstabilisa-
tors. Der Bereich zwischen 35 % und 75 % ist bezogen
auf die Gesamtlänge der Vorderkante der Flosse. Bei
einem Abstand des Punktes von der Außenkante der
Flosse, der in Bezug zu der Gesamtlänge der Vorder-
kante 0 % beträgt, ergibt sich beispielsweise eine ange-
nähert parallelogrammförmige Flosse, während die Flos-
se bei 75 % eine Geometrie aufweist, die der eines schie-
fen Trapezes entspricht. Der Begriff der Nullgeschwin-
digkeit oder der Nullfahrt definiert im Kontext dieser Be-
schreibung, dass das antriebslose Schiff keine aktive
Fahrt durch das Wasser macht, gleichwohl mit einer et-
waig vorhandenen Strömung im Wasser über Grund mit
driften kann.
[0006] Vorzugsweise ist ein Schwenkwinkel der Flos-
se aus der Ruhestellung bis in die Betriebsstellung grö-
ßer als 90°. Hierdurch ist ein vollständiges Heraus-
schwenken der Flosse aus dem Flossenkasten gewähr-
leistet.
[0007] Bei einer technisch vorteilhaften Ausgestaltung
schließt die Flosse in der Ruhestellung im Wesentlichen
bündig mit einem Rumpf des Schiffes ab. Hierdurch kann
der Strömungswiderstand bei in Fahrt befindlichem
Schiff minimiert werden. Darüber hinaus ist eine Beschä-
digung der Flosse bei einer Fahrt durch Eis minimiert.
[0008] Bevorzugt beträgt eine Pfeilung der Flosse in
der Fahrtrichtung bis zu 60°. Hierdurch kann der Flos-
senkastenbauraum minimiert werden.
[0009] Im Fall einer weiteren Ausgestaltung verläuft
die Flossenschaftachse in der Betriebsstellung im We-
sentlichen senkrecht zu der Schiffslängsachse. Aufgrund
dessen können die an der Flosse angreifenden Kräfte
zur Rolldämpfung optimal an die Schiffsstruktur übertra-
gen werden.
[0010] Im Fall einer weiteren alternativen Ausgestal-
tung verläuft die Flossenschaftachse in der Betriebsstel-
lung im Wesentlichen in einem Wnikel kleiner 90 Grad
zu der Schiffslängsachse. Die Flossenschaftachse ist
hierbei in Fahrtrichtung des Schiffes angestellt. Aufgrund
dessen bewirken die an der Flosse angreifenden Kräfte
zur Rolldämpfung nicht nur ein abzustützendes Drehmo-
ment an der Schwenkvorrichtung, sondern werden ge-
mindert um Axialkräfte oder Schubkräfte, die entlang des
Flossenschaftes auf die Schwenkvorrichtung übertragen
werden.
[0011] Bei einer vorteilhaften Weiterbildung ist vorge-
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sehen, dass eine Innenkante und/oder die Vorderkante
und/oder eine Außenkante und/oder eine Hinterkante
der Flosse mindestens einen Knickabschnitt aufweisen.
Hierdurch ergibt sich ein weiterer Gestaltungsspielraum
hinsichtlich der Geometrie der polygonalen Flosse.
[0012] Im Folgenden wird ein bevorzugtes Ausfüh-
rungsbeispiel der Erfindung anhand von schematischen
Figuren näher erläutert.
[0013] Es zeigen

Figur 1 eine schematische Draufsicht auf den Flos-
senstabilisator in einer Ruhestellung, und

Figur 2 eine schematische Draufsicht auf den Flos-
senstabilisator in einer Betriebsstellung.

[0014] Die Figur 1 zeigt eine schematische Draufsicht
auf den Flossenstabilisator in einer Ruhestellung.
[0015] Ein Flossenstabilisator 10 zur Rollstabilisierung
eines nur andeutungsweise dargestellten Schiffes 12 in
Fahrt durch Wasser 14, vor Anker oder bei Nullfahrt um-
fasst unter anderem eine als Flossenschaft 20 ausgebil-
dete flossentragende Welle 18 mit einer Antriebsvorrich-
tung 22 zum Verdrehen einer Flosse 24 um eine Flos-
senschaftachse 26 bzw. eine Längsmittelachse der Wel-
le 18 zum Ändern eines Anstellwinkels der Flosse 24 im
anströmenden Wasser 14 (vgl. Fig. 2; Bezugszeichen γ).
Das Schiff 12 verfügt über einen Rumpf 28 mit einer
Rumpfhaut 30, einem Bug 32 und einem Heck 34 und
bewegt sich bei normaler (Vorwärts-)Fahrt somit entge-
gen der Anströmrichtung des anströmenden Wassers
14, die mit einem Pfeil 36 veranschaulicht ist, durch das
Wasser 14. Die Bewegung des Schiffs 12 erfolgt somit
innerhalb der Zeichenebene von links nach rechts und
in einer Fahrtrichtung F.
[0016] Ferner verfügt der Flossenstabilisator 10 über
eine Schwenkvorrichtung 40 mit einer massiven
Schwenksäule 42 für eine Winkelbewegung von Flosse
24 und Flossenschaft 20 um eine im Wesentlichen ver-
tikal und rechtwinklig zu einer Schifflängsachse 44 ver-
laufende Schwenkachse 46 zum Aus- und Einschwen-
ken der Flosse 24 in eine Betriebsstellung außerhalb und
in eine Ruhestellung innerhalb eines zugeordneten Flos-
senkastens 50, der in den Rumpf 28 des Schiffes 12 in-
tegriert ist. Die Schwenkachse 46 verläuft im Wesentli-
chen senkrecht zu einer bevorzugt planen Flossenkas-
tenbasis 52.
[0017] In der in Figur 1 gezeigten Ruhestellung des
Flossenstabilisators 10 schließt die Flosse 24 außen im
Wesentlichen bündig mit einer Flossenkastenöffnung 54
innerhalb des Rumpfes 28 des Schiffes 12 ab, das heißt
die Flosse 24 ist praktisch vollständig in dem Flossen-
kasten 50 aufgenommen. In der Ruhestellung des Flos-
senstabilisators 10 wird somit eine nennenswerte Erhö-
hung des Strömungswiderstands des Schiffs 12 bei Fahrt
durch das Wasser 14 vermieden. Zudem werden Be-
schädigungen an der Flosse 24 im Fall einer Fahrt des
Schiffes 12 durch Eis vermieden. Sowohl die Antriebs-

vorrichtung 22 als auch die Schwenkvorrichtung 40 sind
bevorzugt mit drehmomentstarken elektro-hydrauli-
schen Antrieben realisiert.
[0018] Die Flosse 24 weist eine Umfangsgeometrie
auf, die im Wesentlichen mit der eines langgestreckten
Polygons 70 korrespondiert. Das Polygon 70 ist hier le-
diglich exemplarisch als ein allgemeines Viereck 72 mit
der besseren zeichnerischen Darstellbarkeit halber nicht
bezeichneten vier Kanten und vier Ecken ausgestaltet.
Die Flossenschaftachse 26 der Flosse 24 ist ausgehend
von der hier gezeigten Ruhestellung mit Hilfe einer zum
Beispiel elektro-hydraulischen Schwenkvorrichtung 40
um einen Schwenkwinkel α von bevorzugt größer als 90°
um die Schwenkachse 46 verschwenkbar.
[0019] Die Figur 2 illustriert eine schematische Drauf-
sicht auf den Flossenstabilisator in einer Betriebsstel-
lung.
[0020] Der Rumpf 28 des Schiffes 12 mit dem Bug 32
und dem Heck 34 bewegt sich analog zur Darstellung
von Figur 1 entgegen der Richtung des Pfeils 36 durch
das Wasser 14, das heißt in der normalen (Vor-
wärts-)Fahrtrichtung F bzw. wird von dem Wasser 14 in
Richtung des Pfeils 36 angeströmt. Der Rumpf 28 des
Schiffes 12 verfügt über die Rumpfhaut 30, die im We-
sentlichen bündig mit der Flossenkastenöffnung 54 ab-
schließt. Innerhalb des leeren Flossenkastens 50 des
Flossenstabilisators 10 sowie im Wesentlichen senk-
recht zu dessen Flossenkastenbasis 52 ist die Schwenk-
vorrichtung 40 mit der Schwenksäule 42 und mit ihrer im
Wesentlichen vertikal und rechtwinklig zu der Schiffs-
längsachse 44 orientierten Schwenkachse 46 positio-
niert. Zumindest näherungsweise orthogonal zu der
Schwenkachse 46 verläuft die als Flossenschaft 20 aus-
gebildete, flossentragende Welle 18. Mit Hilfe der unab-
hängig von der Schwenkvorrichtung 40 einstellbaren An-
triebsvorrichtung 22 ist die den Flossenschaft 20 mitaus-
bildende, flossentragende Welle 18 und somit die Flosse
24 um die Flossenschaftachse 26 um einen Anstellwinkel
γ in Relation zur Zeichenebene bzw. zum horizontal an-
strömenden Wasser 14 verdrehbar. Der Anstellwinkel γ
liegt bevorzugt in einem Bereich zwischen -60° und +60°.
Eine Pfeilung β der Flosse 24 in der normalen (Vor-
wärts-)Fahrtrichtung F des Schiffes 12 durch das Wasser
14 kann bis zu 60° betragen.
[0021] In der hier gezeigten Betriebsstellung des Flos-
senstabilisators 10 ist die Flosse 24 um einen Schwenk-
winkel α von etwa 105° aus der vollständig in dem Flos-
senkasten 50 aufgenommenen Ruhestellung mittels der
Schwenkvorrichtung 40 aus dem Flossenkasten 52 her-
aus geschwenkt. Die Flossenschaftachse 26 verläuft so-
mit in etwa rechtwinklig zur Schiffslängsachse 44 bzw.
zur Rumpfhaut 30.
[0022] Die polygonale Flosse 24 verfügt hier lediglich
exemplarisch über eine Innenkante 80, eine vom Wasser
14 angeströmte Vorderkante 82, eine Außenkante 84 so-
wie eine Hinterkante 86. Die Innenkante 80 verläuft in
der hier gezeigten Betriebsstellung nahezu parallel und
weitgehend spaltfrei zu der Rumpfhaut 30 des Schiffes
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12 und die Außenkante 84 verläuft ihrerseits im Wesent-
lichen parallel zu der Innenkante 80. Die Pfeilung β ist
bevorzugt an der Vorderkante 82 der Flosse 24 vorge-
sehen, kann aber alternativ oder ergänzend auch an der
Hinterkante 86 der Flosse 24 ausgebildet sein.
[0023] Eine gedachte Verlängerung 92 der Flossen-
schaftachse 26 schneidet die Vorderkante 82 an einem
ersten Austrittspunkt P, dessen Abstand A von der Au-
ßenkante 86 bei ungefähr 33 % - bezogen auf eine Ge-
samtlänge L der geradlinigen Vorderkante 82 der Flosse
24 - liegt. Hieraus ergibt sich die Flosse 24 von Fig. 1 mit
einer Umfangsgeometrie, die der des Polygons 70 bzw.
des Vierecks 72 entspricht.
[0024] Ein zweiter Austrittspunkt P’ liegt bei 0 %, wo-
raus eine erste alternative Flosse 100 resultiert, die über
eine näherungsweise parallelogrammförmige Geomet-
rie verfügt. Ein dritter Austrittspunkt P" liegt dagegen bei
70 %, wodurch eine zweite alternative Flosse 102 mit
einer angenähert dreieckförmigen Umfangsgeometrie
realisierbar ist. Im Fall eines vierten Austrittspunkts P-,
der bei etwa 75 % verortet ist, ergibt sich eine dritte al-
ternative Flosse 104, die eine näherungsweise trapez-
förmige Umfangsgeometrie aufweist. Durch die Variation
des Abstands A eines Austrittspunkts der gedachten Ver-
längerung 92 der Flossenschaftachse 26 lassen sich die
Flossen 24, 100, 102, 104 mit unterschiedlichen Geome-
trien realisieren.
[0025] Erfindungsgemäß liegt der Abstand A in einem
Intervall zwischen 35 % und 75 % bezogen auf die Ge-
samtlänge L der Vorderkante 82 der Flosse 24 und ein-
schließlich der Intervallgrenzen. Darüber hinaus kann
zumindest die Vorderkante 82 der Flosse 24 mindestens
einen optionalen Knickabschnitt 110 bzw. Knick aufwei-
sen, durch den die Vorderkante 82 in einen ersten rumpf-
nahen Abschnitt 112 und einen zweiten rumpffernen Ab-
schnitt 114 aufgeteilt wird. Die Summe der beiden Ab-
schnitte 112, 114 entspricht hierbei einer gegenüber der
Länge L geringfügig größeren Länge L’ der geknickten
Vorderkante 82 der Flosse 24.
[0026] Entsprechend können die Innenkante 80
und/oder die Außenkante 84 und/oder die Hinterkante
86 der Flosse 24 ebenfalls mindestens einen nicht dar-
gestellten Knickabschnitt aufweisen. Dasselbe gilt für je-
de der lediglich exemplarisch dargestellten, alternativen
Flossen 100, 102, 104 bzw. Flossenformen.

Bezugszeichenliste

[0027]

10 Flossenstabilisator
12 Schiff
14 Wasser

18 flossentragende Welle
20 Flossenschaft
22 Antriebsvorrichtung (Anstellwinkel)
24 Flosse (trapezförmig)

26 Flossenschaftachse
28 Rumpf
30 Rumpfhaut
32 Bug
34 Heck
36 Pfeil

40 Schwenkvorrichtung (Schwenkbewegung)
42 Schwenksäule
44 Schiffslängsachse
46 Schwenkachse

50 Flossenkasten
52 Flossenkastenbasis
54 Flossenkastenöffnung

70 Polygon
72 allgemeines Viereck

80 Innenkante
82 Vorderkante
84 Außenkante
86 Hinterkante
92 Verlängerung (Flossenschaftachse)

100 erste alternative Flosse (parallelogrammförmig)
102 zweite alternative Flosse (dreieckförmig)
104 dritte alternative Flosse (trapezförmig)

110 Knickabschnitt
112 erster rumpfnaher Abschnitt
114 zweiter rumpfferner Abschnitt

A Abstand (Austrittspunkt)
F Fahrtrichtung (Schiff)
L Gesamtlänge (geradlinige Vorderkante Flosse)
L’ Gesamtlänge (Vorderkante Flosse mit Knickab-

schnitt)

P erster Austrittspunkt
P’ zweiter Austrittspunkt
P" dritter Austrittspunkt
P- vierter Austrittspunkt

α Schwenkwinkel
β Pfeilung
γ Anstellwinkel

Patentansprüche

1. Flossenstabilisator (10) zur Rollstabilisierung eines
Schiffes (12) in Fahrt, vor Anker oder bei Nullge-
schwindigkeit mit einer, einen Flossenschaft (20)
mitausbildenden flossentragenden Welle (18) mit ei-
ner Antriebsvorrichtung (22) zum Verdrehen einer
Flosse (24, 100, 102, 104) um eine Flossen-
schaftachse (26) zum Ändern eines Anstellwinkels

5 6 



EP 3 822 160 B1

5

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

(γ) der Flosse (24, 100, 102, 104) im Wasser (14)
und mit einer Schwenkvorrichtung (40) mit einer
Schwenksäule (42) für eine Winkelbewegung von
Flosse (24, 100, 102, 104) und Flossenschaft (20)
um eine im Wesentlichen vertikal und rechtwinklig
zu einer Schiffslängsachse (44) verlaufende
Schwenkachse (46) zum Aus- und Einschwenken
der Flosse (24, 100, 102, 104) in eine Betriebsstel-
lung außerhalb und in eine Ruhestellung innerhalb
eines zugeordneten Flossenkastens (50) innerhalb
des Schiffes (12), wobei die Flosse (24, 100, 102,
104) die Form eines langgestreckten Polygons (70)
aufweist, wobei die Flossenschaftachse (26) von ei-
ner Innenkante (80) der Flosse (24, 100, 102, 104)
ausgeht und eine gedachte Verlängerung (92) der
Flossenschaftachse (26) an einem Austrittspunkt (P,
P’, P", P-) aus einer Vorderkante (82) der Flosse
(24, 100, 102, 104) austritt, dadurch gekennzeich-
net, dass ein Abstand (A) des Austrittspunktes (P,
P’, P", P-) von einer Außenkante (84) der Flosse
(24, 100, 102, 104) bezogen auf eine Gesamtlänge
(L, L’) der Vorderkante (82) der Flosse (24, 100, 102,
104) zwischen 35% und 75% liegt.

2. Flossenstabilisator (10) nach Patentanspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass ein Schwenkwinkel
(α) der Flosse (24, 100, 102, 104) aus der Ruhestel-
lung bis in die Betriebsstellung größer als 90° ist.

3. Flossenstabilisator (10) nach Patentanspruch 1 oder
2, dadurch gekennzeichnet, dass die Flosse (24,
100, 102, 104) in der Ruhestellung im Wesentlichen
bündig mit einem Rumpf (28) des Schiffes (12) ab-
schließt.

4. Flossenstabilisator (10) nach einem der Patentan-
sprüche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass
eine Pfeilung (β) der Flosse (24, 100, 102, 104) in
der Fahrtrichtung bis zu 60° beträgt.

5. Flossenstabilisator (10) nach einem der Patentan-
sprüche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass
die Flossenschaftachse (26) in der Betriebsstellung
im Wesentlichen senkrecht zu der Schiffslängsach-
se (44) verläuft.

6. Flossenstabilisator (10) nach einem der Patentan-
sprüche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass
eine Innenkante (80) und/oder die Vorderkante (82)
und/oder eine Außenkante (84) und/oder eine Hin-
terkante (86) der Flosse (24, 100, 102, 104) mindes-
tens einen Knickabschnitt (110) aufweisen.

Claims

1. Fin stabilizer (10) for roll stabilization of a vessel (12)
during travel, at anchor or at a speed of zero with a

fin-carrying shaft (18) which also forms a fin stem
(20) with a drive device (22) for rotating a fin (24,
100, 102, 104) about a fin stem axis (26) so as to
change an angle of incidence (•) of the fin (24, 100,
102, 104) in the water (14) and with a pivoting device
(40) with a pivoting column (42) for an angular move-
ment of the fin (24, 100, 102, 104) and the fin stem
(20) about a pivot axis (46), which extends substan-
tially vertically and at right angles with respect to a
vessel longitudinal axis (44), for pivoting the fin (24,
100, 102, 104) outwards into an operating position
outside an assigned fin box (50) within the vessel
(12) and inwards into a rest position inside said fin
box, wherein the fin (24, 100, 102, 104) has the
shape of an elongate polygon (70), wherein the fin
stem axis (26) proceeds from an inner edge (80) of
the fin (24, 100, 102, 104) and an imaginary exten-
sion (92) of the fin stem axis (26) exits a front edge
(82) of the fin (24, 100, 102, 104) at an exit point (P,
P’, P", P-), characterized in that a spacing (A) of
the exit point (P, P’, P’’, P’’’) from an outer edge (84)
of the fin (24, 100, 102, 104) in relation to a total
length (L, L’) of the front edge (82) of the fin (24, 100,
102, 104) lies between 35% and 75%.

2. Fin stabilizer (10) according to Patent Claim 1, char-
acterized in that a pivot angle (•) of the fin (24, 100,
102, 104) from the rest position into the operating
position is greater than 90°.

3. Fin stabilizer (10) according to Patent Claim 1 or 2,
characterized in that the fin (24, 100, 102, 104) in
the rest position terminates substantially flush with
a hull (28) of the vessel (12).

4. Fin stabilizer (10) according to one of Patent Claims
1 to 3, characterized in that a sweep (•) of the fin
(24, 100, 102, 104) in the direction of travel is up to
60°.

5. Fin stabilizer (10) according to one of Patent Claims
1 to 4, characterized in that the fin stem axis (26)
in the operating position extends substantially per-
pendicularly with respect to the vessel longitudinal
axis (44).

6. Fin stabilizer (10) according to one of Patent Claims
1 to 5, characterized in that an inner edge (80)
and/or the front edge (82) and/or an outer edge (84)
and/or a rear edge (86) of the fin (24, 100, 102, 104)
have at least one bending portion (110).

Revendications

1. Stabilisateur à aileron (10) servant à la stabilisation
contre le roulis d’un bateau (12) en marche, lors du
mouillage ou à vitesse nulle, comportant un arbre
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(18) portant un aileron formant un arbre porte aileron
(20), comportant un dispositif d’entraînement (22)
servant à faire tourner un aileron (24, 100, 102, 104)
autour d’un axe d’arbre porte aileron (26) pour mo-
difier un angle d’attaque (•) de l’aileron (24, 100, 102,
104) dans l’eau (14) et comportant un dispositif de
pivotement (40) pourvu d’une colonne de pivotement
(42) pour un mouvement angulaire de l’aileron (24,
100, 102, 104) et de l’arbre porte aileron (20) autour
d’un axe de pivotement (46) s’étendant sensible-
ment verticalement et perpendiculairement à un axe
longitudinal de bateau (44) pour faire pivoter vers
l’extérieur et vers l’intérieur l’aileron (24, 100, 102,
104) dans une position de fonctionnement à l’exté-
rieur d’un carter d’aileron (50) associé dans une po-
sition de fonctionnement et à l’intérieur d’un carter
d’aileron associé dans une position de repos à l’in-
térieur du bateau (12), l’aileron (24, 100, 102, 104)
présentant la forme d’un polygone allongé (70), l’axe
d’arbre porte aileron (26) partant d’un bord intérieur
(80) de l’aileron (24, 100, 102, 104) et un prolonge-
ment imaginaire (92) de l’axe d’arbre porte aileron
(26) sortant d’un bord d’attaque (82) de l’aileron (24,
100, 102, 104) au niveau d’un point de sortie (P, P’,
P", P-), caractérisé en ce qu’une distance (A) du
point de sortie (P, P’, P", P-) à un bord extérieur (84)
de l’aileron (24, 100, 102, 104) par rapport à une
longueur totale (L, L’) du bord d’attaque (82) de l’aile-
ron (24, 100, 102, 104) se situe entre 35% et 75%.

2. Stabilisateur à aileron (10) selon la revendication 1,
caractérisé en ce qu’un angle de pivotement (•) de
l’aileron (24, 100, 102, 104) de la position de repos
à la position de fonctionnement est supérieur à 90°.

3. Stabilisateur à aileron (10) selon la revendication 1
ou 2, caractérisé en ce que l’aileron (24, 100, 102,
104) se termine sensiblement en affleurement avec
une coque (28) du bateau (12) dans la position de
repos.

4. Stabilisateur à aileron (10) selon l’une des revendi-
cations 1 à 3, caractérisé en ce qu’un angle de
flèche (•) de l’aileron (24, 100, 102, 104) dans le sens
de marche vaut jusqu’à 60°.

5. Stabilisateur à aileron (10) selon l’une des revendi-
cations 1 à 4, caractérisé en ce que l’axe d’arbre
porte aileron (26) s’étend sensiblement perpendicu-
lairement à l’axe longitudinal de bateau (44) dans la
position de fonctionnement.

6. Stabilisateur à aileron (10) selon l’une des revendi-
cations 1 à 5, caractérisé en ce qu’un bord intérieur
(80) et/ou le bord d’attaque (82) et/ou un bord exté-
rieur (84) et/ou un bord de fuite (86) de l’aileron (24,
100, 102, 104) présente (nt) au moins une partie
coudée (110).
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