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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein System sowie ein Ver-
fahren zum Bergen eines Unterwasserfahrzeugs, insbe-
sondere eines unbemannten Unterwasserfahrzeugs.
Das Unterwasserfahrzeug ist vorzugsweise ein autono-
mes Unterwasserfahrzeug (AUV = Autonomous Under-
water Vehicle), kann alternativ jedoch auch ein kabelge-
bunden operierendes Unterwasserfahrzeug (ROV = Re-
motely Operating Vehicle) sein.
[0002] Ein derartiges Unterwasserfahrzeug wird in der
Regel mittels eines Schiffes in ein Einsatzgebiet trans-
portiert und dort von Bord des Schiffes oder landseitig,
bspw. von einem Pier, zu Wasser gelassen. Nach Durch-
führung seiner Mission muss das Unterwasserfahrzeug
wieder geborgen werden. Hierzu ist es bekannt, das freie
Ende eines am Unterwasserfahrzeug befestigten Seils
einzufangen und das Unterwasserfahrzeug mittels des
Seils zum Schiff zu ziehen und einzuholen. Ein bekann-
tes System zum Bergen eines Unterwasserfahrzeugs
weist eine Bergerampe auf, mittels der das Unterwas-
serfahrzeug aus dem Gewässer an Bord des Schiffes
eingeholt wird. Die Bergerampe wird zum Bergen des
Unterwasserfahrzeugs derart relativ zum Schiff fixiert,
dass diese Bergerampe vom Deck des Schiffes schräg
in das Wasser hineinragt, so dass das Unterwasserfahr-
zeug mittels des Seils im Bereich der Wasserlinie bzw.
Wasseroberfläche des Gewässers an die Bergerampe
herangezogen werden kann.
[0003] Das Schiff mit der Bergerampe weist gegenü-
ber dem Unterwasserfahrzeug ein weitaus größeres Vo-
lumen und eine weitaus größere Masse auf. Die Lage
des Schiffes im Wasser wird daher im Wesentlichen
durch Seegang bzw. Wellen vergleichsweise großer
Wellenlänge beeinflusst. Das Unterwasserfahrzeug folgt
hingegen maßgeblich vergleichsweise kleineren Wellen,
die das Schiff weitgehend unbeeinflusst lassen. Folglich
kommt es bei Wellengang bzw. Seegang zu einer verti-
kalen Relativbewegung des Unterwasserfahrzeugs rela-
tiv zur Bergerampe. Die Bergerampe schlägt, insbeson-
dere gegenüber dem Unterwasserfahrzeug, rauf und
runter und kann daher das Unterwasserfahrzeug beim
Bergen, insbesondere im vorderen Teil des Unterwas-
serfahrzeugs, hart treffen und beschädigen. Auch die
Bergerampe selbst kann dabei beschädigt werden.
Selbst in dem Fall, dass die Bergerampe ortsfest, bspw.
auf dem Pier, angeordnet ist, kann das Unterwasserfahr-
zeug durch Wellengang hart gegen die Bergerampe
schlagen.
[0004] Aus DE 195 00 182 C2, US 2 371 461 A, WO
2008/025345 A1 und US 4 242 768 A sind Vorrichtungen
zum Aufnehmen von Wasserfahrzeugen bzw. Booten
bekannt, die jeweils nicht mittels eines Seils gezogen
werden. DE 38 34 174 C2 und EP 1 216 918 A8 schlagen
derartige Vorrichtungen auch zum Aufnehmen von Tau-
chobjekten vor. DE 41 40 201 C2 offenbart eine Vorrich-
tung zum Einholen eines unter Wasser an einem
Schleppkabel gezogenen Schleppkörpers über einen an

vertikal angeordneten Führungsschienen verschiebba-
ren Schlitten mit einem schwenkbaren Tragarm.
WO 2008/025345 A1 offenbart ein System und ein Ver-
fahren zum Bergen eines Unterwasserfahrzeugs gemäß
den Oberbegriffen der angehängten Ansprüche 1 und 8.
Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, das Bergen
eines Unterwasserfahrzeugs zu verbessern, insbeson-
dere gefahrloser für das Unterwasserfahrzeug zu gestal-
ten.
[0005] Die Erfindung löst diese Aufgabe mit einem
System zum Bergen eines Unterwasserfahrzeugs nach
Anspruch 1 und mit einem Verfahren zum Bergen eines
Unterwasserfahrzeugs nach Anspruch 8. Das System
der eingangs genannten Art weist eine an der Bergeram-
pe gegenüber dieser Bergerampe schwenkbar um eine
Schwenkachse gelagerte und von einem Schwimmkör-
per unterstützte Wellenausgleichsrampe auf zum Auf-
nehmen des Unterwasserfahrzeugs und zum Einholen
der Wellenausgleichsrampe zusammen mit dem aufge-
nommenen Unterwasserfahrzeug mittels der Bergeram-
pe, insbesondere an Bord des Schiffes oder an Land,
insbesondere auf einen Pier. Die Wellenausgleichsram-
pe weist ein der Schwenkachse gegenüberliegendes
bzw. freies Ende auf, wobei der Schwimmkörper vor-
zugsweise an diesem freien Ende angeordnet ist. Vor-
zugsweise weist das System auch das Seil zum Ziehen
des Unterwasserfahrzeugs auf.
[0006] Die Wellenausgleichsrampe passt sich auf-
grund des Schwimmkörpers in der Lage der Wasserlinie
bzw. Wasseroberfläche bzw. den Wellen an. Insbeson-
dere passt sich die Wellenausgleichsrampe an ihrem frei-
en Ende der Bewegung des Unterwasserfahrzeugs an,
so dass das Unterwasserfahrzeug und dieses freie Ende
der Bergerampe sich beide etwa im Bereich der Wasser-
linie befinden. Als Schwimmkörper können ein vorderer
und/oder ein hinterer Schwimmkörper vorgesehen sein.
Alternativ oder zusätzlich können weitere Schwimmkör-
per vorgesehen sein. Begriffe wie "ein", "eine" oder "ei-
nen" wie bspw. im Ausdruck "einen Schwimmkörper"
sind in der Beschreibung und in den Ansprüchen nicht
als Zahlwörter, sonder als unbestimmte Artikel zu ver-
stehen.
[0007] Die Schwenkachse ist vorzugsweise im Be-
reich, insbesondere bis zu einem halben Meter, oberhalb
einer mittleren Wasserlinie bzw. knapp oberhalb des Be-
reiches angeordnet, in dem sich die Wasserlinie bei ru-
higer See befindet. Die Bergerampe braucht daher le-
diglich fast bis zu dieser mittleren Wasserlinie hinabrei-
chen und nicht weiter in das Wasser eintauchen. Da-
durch kann die Bergerampe gegenüber der eingangs ge-
nannten bekannten Bergerampe kürzer ausgebildet
sein. Die Bergerampe des erfindungsgemäßen Systems
kann daher platzsparend an Bord des Schiffes oder an
Land, bspw. auf einem Lastkraftwagen oder in einem
Container, untergebracht werden. Verfahrensgemäß
wird das Unterwasserfahrzeug mittels der Wellenaus-
gleichsrampe aufgenommen und nachfolgend die Wel-
lenausgleichsrampe zusammen mit dem aufgenomme-
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nen Wasserfahrzeug mittels der Bergerampe eingeholt.
[0008] Vorzugsweise ist das erfindungsgemäße Sys-
tem auch zum Aussetzen des Unterwasserfahrzeugs ge-
eignet und vorgesehen. Verfahrensgemäß wird die Wel-
lenausgleichsrampe zusammen mit dem Unterwasser-
fahrzeug über die Bergerampe abgesenkt, so dass das
Unterwasserfahrzeug über die Bergerampe in das Was-
ser rutscht. Die Wellenausgleichsrampe bleibt hierfür
vorzugsweise vollständig auf der Bergerampe gelagert
bzw. braucht nicht oder nicht vollständig ausgefahren zu
werden.
[0009] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist das System einen linear auf der Bergerampe ver-
schiebbare Führungsschlitten mit einem Gelenk zur La-
gerung der Wellenausgleichsrampe auf. Das Gelenk
stellt somit die Schwenkachse bereit. Durch Verschieben
des Führungsschlittens kann die Höhe verändert wer-
den, in der die Wellenausgleichsrampe gelagert ist. Die
Wellenausgleichsrampe kann mittels des Führungs-
schlittens die Bergerampe hinaufgezogen oder abge-
senkt werden. Verfahrensgemäß wird der Führungs-
schlitten linear auf der Bergerampe verschoben, wobei
das Gelenk die Wellenausgleichsrampe lagert.
[0010] Vorzugsweise weist das System einen hydrau-
lisch angetriebenen Riemenantrieb zum Verschieben
des Führungsschlittens auf. Der Riemenantrieb stellt die
Zugkraft zum Heben und Absenken der Wellenaus-
gleichsrampe, insbesondere zusammen mit dem von der
Wellenausgleichsrampe aufgenommenen Unterwasser-
fahrzeug, bereit. Verfahrensgemäß verschiebt der Rie-
menantrieb den Führungsschlitten.
[0011] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist das System eine linear auf der Wellenausgleichs-
rampe verschiebbare vordere Aufnahmeeinrichtung zum
Führen des Seils und zum Führen sowie vorzugsweise
auch zum Lagern des Unterwasserfahrzeugs auf. Ver-
fahrensgemäß wird die vordere Aufnahmeeinrichtung li-
near auf der Bergerampe verschoben, wobei die vordere
Aufnahmeeinrichtung das Seil und/oder das Unterwas-
serfahrzeug führt. Insbesondere wird das Seil zum Ein-
holen des Unterwasserfahrzeugs durch die vordere Auf-
nahmeeinrichtung hindurchgefädelt. Nachfolgend wird,
insbesondere mittels einer Winde, das Unterwasserfahr-
zeug zur vorderen Aufnahmeeinrichtung und auf die Wel-
lenausgleichsrampe gezogen, wobei die vordere Auf-
nahmeeinrichtung auf der Wellenausgleichsrampe ver-
schoben wird und das Unterwasserfahrzeug führt.
[0012] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist das System Kopplungsmittel zum Koppeln mit ei-
nem am Unterwasserfahrzeug befestigten Vorläufer auf.
Damit wird das Unterwasserfahrzeug über den Vorläufer
mit der Aufnahmeeinrichtung gekoppelt, wobei die Kopp-
lungsmittel verfahrensgemäß mit dem Vorläufer koppeln.
[0013] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist das System den vorderen Schwimmkörper auf zum
Halten der vorderen Aufnahmeeinrichtung beim Koppeln
im Bereich der Wasserlinie des Gewässers. Verfahrens-
gemäß hält der vordere Schwimmkörper die vordere Auf-

nahmeeinrichtung im Bereich der Wasserlinie des Ge-
wässers. Damit werden vertikale Relativbewegungen
der Kopplungsmittel relativ zum Unterwasserfahrzeug
minimiert. Das Koppeln wird vereinfacht.
[0014] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weisen die Kopplungsmittel eine Schnappvorrichtung
zum Einrasten und Halten des Vorläufers auf. Die
Schnappvorrichtung ist bevorzugt mit einer Sperrklinke
ausgeführt. Die Schnappverbindung rastet den Vorläufer
ein und hält den Vorläufer und damit das Unterwasser-
fahrzeug nachfolgend fest, so dass das Unterwasser-
fahrzeug mittels der vorderen Aufnahmeeinrichtung ge-
führt und von der vorderen Aufnahmeeinrichtung gela-
gert werden kann. Die Schnappvorrichtung ermöglicht
ein selbstständiges Einrasten bei nachfolgend sicherem
Halt des Vorläufers bzw. des Unterwasserfahrzeugs.
[0015] Vorteilhafterweise weist die vordere Aufnahme-
einrichtung eine Negativschale zur Zentrierung des Un-
terwasserfahrzeugs auf. Die Negativschale zentriert das
Unterwasserfahrzeug, insbesondere relativ zur vorderen
Aufnahmeeinrichtung und somit relativ zur Längsachse
der Wellenausgleichsrampe. Damit unterstützt die Ne-
gativschale das Einrasten mittels der Schnappvorrich-
tung und auch das Halten und Lagern des Vorläufers
bzw. des Unterwasserfahrzeugs.
[0016] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist die Negativschale zwei oder mehr als zwei beim
Verfahren der Negativschale zum freien Ende der Wel-
lenausgleichsrampe, insbesondere einen Führungs-
trichter bildende, Führungsleisten auf zum Führen des
Unterwasserfahrzeugs beim Ankoppeln, insbesondere
zum Führen des Vorläufers zur vorderen Aufnahmeein-
richtung bzw. zum Führen des Vorläufers zu den Kopp-
lungsmitteln, und zum Halten des Unterwasserfahrzeugs
in seiner Lage. Die Führungsleisten sind gemäß einer
Variante in einer Ebene, bspw. in der Horizontalebene,
angeordnet und spreizen somit seitlich auf. Dadurch wird
ein zweidimensionaler Führungstrichter für das Unter-
wasserfahrzeug gebildet. Die Führungsleisten können
flexibel sein und Schwimmkörper aufweisen, insbeson-
dere in dem Fall, dass die Führungsleisten seitlich in der
Horizontalebene aufspreizen. Dadurch können sich die
Führungsleisten der Oberfläche des Gewässers anpas-
sen.
[0017] Gemäß einer alternativen Variante sind die, ins-
besondere mehr als zwei, Führungsleisten radial bzw.
rotationssymmetrisch um eine Achse angeordnet, ent-
lang derer die vorderer Aufnahmeeinrichtung auf der
Wellenausgleichsrampe verschiebbar ist, so dass die
aufgespreizten Führungsleisten einen dreidimensiona-
len Führungstrichter bilden. In jedem Fall leiten die auf-
gespreizten Führungsleisten das Unterwasserfahrzeug
durch die hintere Aufnahmeeinrichtung und zentrieren
dabei das Unterwasserfahrzeug. Dabei sind die Füh-
rungsleisten durch die hintere Aufnahmeeinrichtung hin-
durchgeführt. Wenn sich die vordere Aufnahmeeinrich-
tung im Bereich der hinteren Aufnahmeeinrichtung bzw.
im Bereich des freien Endes der Wellenausgleichsrampe
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befindet, sind die Führungsleisten aufgespreizt. Wenn
dagegen die vordere Aufnahmeeinrichtung eingefahren
ist, werden die Führungsleisten von der hinteren Aufnah-
meeinrichtung demgegenüber enger zusammengehal-
ten. Beim Ausfahren der vorderen Aufnahmeeinrichtung
mit der Negativschale spreizen die Führungsleisten,
bspw. mittels der Kraft von Federn, auseinander. Der
Führungstrichter öffnet sich. Beim Einfahren der vorde-
ren Aufnahmeeinrichtung, insbesondere zusammen mit
dem angekoppelten Unterwasserfahrzeug, schließt sich
dagegen der Führungstrichter und hält das Unterwasser-
fahrzeug in seiner Lage, insbesondere relativ zur vorde-
ren Aufnahmeeinrichtung.
[0018] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist das System eine an der Wellenausgleichsrampe
befestigte hintere Aufnahmeeinrichtung auf, insbeson-
dere zum Führen und Lagern des Unterwasserfahr-
zeugs. Vorzugsweise weist die hintere Aufnahmeeinrich-
tung den hinteren Schwimmkörper zum Halten des freien
Endes der Wellenausgleichsrampe im Bereich der Was-
serlinie des Gewässers auf. Insbesondere sorgen der
hintere Schwimmkörper der hinteren Aufnahmeeinrich-
tung und der vordere Schwimmkörper der vorderen Auf-
nahmeeinrichtung gemeinsam dafür, dass die vordere
Aufnahmeeinrichtung und die Wellenausgleichsrampe
gemeinsam eine vorteilhafte Position zum Ankoppeln
und zum Ziehen auf die Wellenausgleichsrampe aufwei-
sen.
[0019] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist die hintere Aufnahmeeinrichtung Räder auf zum
Führen und Lagern des Unterwasserfahrzeugs. Die Rä-
der sind vorzugsweise derart angeordnet, dass sie mit
robusten Abschnitten des Unterwasserfahrzeugs in Kon-
takt treten und Sensoren nicht berühren oder beschädi-
gen. Vorzugsweise weist die hintere Aufnahmeeinrich-
tung vier Räder oder alternativ eine andere Anzahl von
Rädern auf, die die Bewegungsfreiheit des Unterwasser-
fahrzeugs querab zur Längsachse der Wellenaus-
gleichsrampe einschränken.
[0020] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist das System eine am Führungsschlitten oder an der
Wellenausgleichsrampe im Bereich der Schwenkachse
gelagerte Umlenkrolle zum Umlenken des Seils von der
Wellenausgleichsrampe zur Bergerampe auf. Insbeson-
dere ist die Umlenkrolle oberhalb der Schwenkachse
bzw. des Gelenks angeordnet, wenn sich die Bergeram-
pe in einer Position zum Einholen des Unterwasserfahr-
zeugs befindet bzw. wenn der Führungsschlitten am frei-
en Ende der Bergerampe bzw. im Bereich der mittleren
Wasserlinie positioniert ist. Insbesondere ist die Umlen-
krolle dadurch derart angeordnet, dass der Auftrieb der
Wellenausgleichsrampe bei an der Wellenausgleichs-
rampe geführtem Unterwasserfahrzeug durch Zug am
Seil unterstützt wird. Der Zug am Seil hat somit eine he-
bende Wirkung auf die Wellenausgleichsrampe. Da-
durch wird einem Absinken der Wellenausgleichsrampe
unter die Wasserlinie bzw. Wasseroberfläche entgegen-
gewirkt. Verfahrensgemäß lagert die Umlenkrolle das

Seil entsprechend.
[0021] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist das System ein Schiffslager zum Lagern der Ber-
gerampe auf dem Schiff oder an Land auf. Weiter weist
das System vorzugsweise eine Kipprolle und einen Kipp-
hebel zum Heben der Bergerampe über den Kipphebel
auf das Schiffslager auf. Vorzugsweise sind mehrere Kip-
prollen und Kipphebel vorgesehen. Dadurch kann die
Bergerampe zusammen mit der Wellenausgleichsrampe
und dem Unterwasserfahrzeug an Bord des Schiffes
oder an Land gelagert und durch Kippen des Kipphebels
zum Wasser abgesenkt oder mittels des Kipphebels über
die Kipprolle an Bord bzw. an Land gehoben werden.
Vorzugsweise weist das Schiffslager einen Hydraulikzy-
linder zum Antreiben des Kipphebels auf. Der Hydraulik-
zylinder treibt den Kipphebel an bzw. bewirkt hydraulisch
das Absenken bzw. Heben der Bergerampe.
[0022] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung weist
das System ein Hilfsseil auf, wobei durch Zug an diesem
Hilfsseil ein senkendes Moment auf die Wellenaus-
gleichsrampe bewirkt werden kann, so dass die Wellen-
ausgleichsrampe ggf. entgegen dem mittels des Seils
bewirkten hebenden Moments abgesenkt werden kann.
[0023] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist das System am Unterwasserfahrzeug den fest mit
dem Unterwasserfahrzeug verbundenen Vorläufer auf.
Ferner ist das Seil an seinem ersten Ende bevorzugt fest
mit dem Vorläufer verbunden.
[0024] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist das System eine Boje auf, die mit dem zweiten
Ende des Seils verbunden sein kann bzw. verbunden ist
zumindest dann, wenn das Seil nicht an diesem zweiten
Ende an einer Winde des Schiffs befestigt ist.
[0025] Zum Einfangen des Unterwasserfahrzeugs
setzt das Unterwasserfahrzeug bevorzugt die Boje ab,
die mittels eines Seils oder Bootshakens vom Schiff vom
Land eingeholt wird. An Bord des Schiffes bzw. an Land
wird das zweite Ende des Seils durch die hintere Auf-
nahmeeinrichtung und durch die vordere Aufnahmeein-
richtung gefädelt und um die Umlenkrolle gelegt sowie
an Bord des Schiffes bzw. auf dem Land an der genann-
ten Winde befestigt. Diese vorzugsweise zum System
gehörende Winde wickelt das Seil bzw. Teile des Seils
auf und zieht damit das Unterwasserfahrzeug zur Wel-
lenausgleichsrampe und auf die Wellenausgleichsram-
pe hinauf bzw. in die Wellenausgleichsrampe hinein.
[0026] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
weist die vordere Aufnahmeeinrichtung oder die hintere
Aufnahmeeinrichtung oder die Wellenausgleichsrampe
wenigstens einen Klappmechanismus, vorzugsweise
zwei seitliche Klappmechanismen und einen unteren
Klappmechanismus, zum Schutz von außenliegenden
Sensoren des Unterwasserfahrzeugs auf. Bei Kontakt
des Unterwasserfahrzeugs mit dem Klappmechanismus
klappt dieser Klappmechanismus weg bzw. gibt nach, so
dass ein harter Aufprall des Unterwasserfahrzeugs bzw.
von Sensoren des Unterwasserfahrzeugs gegen die
Wellenausgleichsrampe entgegengewirkt wird.
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[0027] Weitere Ausführungsformen ergeben sich aus
den Ansprüchen sowie aus den anhand der Zeichnung
näher erläuterten Ausführungsbeispielen. In der Zeich-
nung zeigen:

Fig. 1 ein auf einem Schiff montiertes System zum
Bergen eines Unterwasserfahrzeugs gemäß
einem ersten Ausführungsbeispiel der Erfin-
dung mit einem angekoppelten Unterwasser-
fahrzeug in einer Seitenansicht;

Fig. 2 Kopplungsmittel des Systems vom ersten Aus-
führungsbeispiel gemäß Fig. 1 mit einem ge-
koppelten Vorläufer zur Befestigung an einem
Unterwasserfahrzeug in einer Schnittdarstel-
lung;

Fig. 3 das System des ersten Ausführungsbeispiels
gemäß Fig. 1 mit ein eingeholter Bergerampe
und Wellenausgleichsrampe sowie mit dem ge-
lagerten Unterwasserfahrzeug in einer Seiten-
ansicht;

Fig. 4 das System des ersten Ausführungsbeispiels
gemäß Fig. 1 mit ausgefahrener Bergerampe,
ausgefahrener Wellenausgleichsrampe und
dem auf der Wellenausgleichsrampe gelager-
ten Unterwasserfahrzeug in einer Seitenan-
sicht;

Fig. 5 das System des ersten Ausführungsbeispiels
gemäß Fig. 1 mit ausgefahrener Bergerampe,
eingeholter Wellenausgleichsrampe und dem
gelagerten Unterwasserfahrzeug in einer Sei-
tenansicht;

Fig. 6 ein Blockdiagramm zur Veranschaulichung ei-
nes Verfahrens zum Bergen eines Unterwas-
serfahrzeugs gemäß einem Ausführungsbei-
spiel der Erfindung;

Fig. 7 eine Negativschale gemäß einem weiteren
Ausführungsbeispiel mit auseinandergespreiz-
ten Führungsleisten und

Fig. 8 die Negativschale des Ausführungsbeispiels
gemäß Fig. 7 mit einem gehaltenen Unterwas-
serfahrzeug.

[0028] Fig. 1 zeigt ein, insbesondere als Bergeeinrich-
tung ausgebildetes, System 1 zum Bergen eines Unter-
wasserfahrzeugs 2 gemäß einem Ausführungsbeispiel
der Erfindung. Das Unterwasserfahrzeug 2 ist bspw. ein
autonomes unbemanntes Unterwasserfahrzeug, das mit
Sensoren bestückt ist und zum Durchführen von Unter-
suchungen unterhalb der Wasseroberfläche bzw. Was-
serlinie 4 eines Gewässers 6 oder zum Durchführen von
Untersuchungen am Grund des Gewässers 6 eingesetzt

wird.
[0029] Das System 1 weist ein Schiffslager 10 auf, das
an Bord des Schiffes 8, insbesondere am Heck des Schif-
fes 8, angeordnet ist. Das Schiffslager 10 ist bspw. mittels
Schrauben fest mit dem Deck des Schiffes 8 verschraubt.
Alternativ ist das Schiffslager 10 bspw. fahrbar am Deck
des Schiffes 8 angeordnet bzw. gelagert. Das Schiffsla-
ger 10 kann alternativ auch ein an Land, bspw. auf einem
Pier, angeordnetes Lager sein.
[0030] Am Schiffslager 10 ist eine Bergerampe 12 ge-
lagert, die auf einer am Schiffslager 10 befestigten Kip-
prolle 14 aufliegt. Die Kipprolle 14 ist dem Heck des Schif-
fes 8 bzw. dem Wasser zugewandt. Wenn das Schiffs-
lager 10 alternativ an Land angeordnet ist, ist die Kipp-
rolle 14 ebenfalls dem Wasser bzw. einer Piermauer zu-
gewandt. Die Bergerampe 12 ist mit einem ersten Ende
16 über einen Kipphebel 18 mit dem Schiffslager 10 ver-
bunden. Der Kipphebel 18 ist derart zum Heck des Schif-
fes 8 bzw. zum Wasser verschwenkt, dass ein zweites
Ende bzw. freies Ende 20 der Bergerampe 12 im Bereich
der mittleren Wasserlinie 4 des Gewässers 6 angeordnet
ist. Die Bergerampe 12 ist somit zum Gewässer 6 abge-
senkt. Die Bergerampe 12 wird durch Verschwenken des
Kipphebels 18 über die Kipprolle 14 gehoben und damit
je nach Richtung des Verschwenkens zur Wasserlinie 4
bzw. zum Wasser abgesenkt oder an Bord des Schiffes
8 bzw. an Land eingeholt. Hierfür wird der Kipphebel 18
von einem Hydraulikzylinder 22 angetrieben. Der Kipp-
hebel 18 ist bspw. an der dem Wasser zugewandten oder
alternativ zur Anordnung gemäß Fig. 1 an der dem Was-
ser abgewandten Seite des Schiffslagers 10 gelagert.
[0031] An der Bergerampe 12 ist eine Wellenaus-
gleichsrampe 24 gegenüber der Bergerampe 12
schwenkbar um eine Schwenkachse S gelagert. Insbe-
sondere ist die Wellenausgleichsrampe 24 mit einem ers-
ten Ende 26 über ein die Schwenkachse S bereitstellen-
des Gelenk 28 mittelbar mit der Bergerampe 12 verbun-
den. Das Gelenk 28 ist an einem Führungsschlitten 30
angeordnet, der mittels eines gestrichelt angedeuteten
Riemenantriebs 32 linear auf der Bergerampe 12 ver-
schoben werden kann. Der Riemenantrieb 32 ist vor-
zugsweise hydraulisch angetrieben. Durch Verschieben
des Führungsschlittens 30 kann somit die Wellenaus-
gleichsrampe 24 abgesenkt oder die Bergerampe 12 hi-
naufgezogen bzw. eingeholt werden.
[0032] Ein dem ersten Ende 26 der Wellenausgleichs-
rampe 24 gegenüberliegendes zweites bzw. freies Ende
34 der Wellenausgleichsrampe 24 wird von einem vor-
deren Schwimmkörper 36 und von einem hinteren
Schwimmkörper 38 unterstützt. Eine an der Wellenaus-
gleichsrampe 24 befestigte hintere Aufnahmeeinrich-
tung 40 weist den hinteren Schwimmkörper 38 auf. Der
hintere Schwimmkörper 38 hält das freie Ende 34 der
Wellenausgleichsrampe 24, insbesondere mit Unterstüt-
zung durch den vorderen Schwimmkörper, im Bereich
der Wasserlinie 4 des Gewässers 6. Bei Wellen bzw.
Seegang verändert sich die Wasserlinie 4, wobei die
Wellenausgleichsrampe 24 ihre Lage an die aktuelle
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Wasserlinie 4 im Bereich der Wellenausgleichsrampe
24, insbesondere im Bereich des hinteren Schwimmkör-
pers 38 und/oder des vorderen Schwimmkörpers 36, an-
passt.
[0033] Eine vordere Aufnahmeeinrichtung 42 weist
den vorderen Schwimmkörper 36 auf, der die vordere
Aufnahmeeinrichtung 42, insbesondere mit Unterstüt-
zung des hinteren Schwimmkörpers 38, im Bereich der
Wasserlinie 4 des Gewässers 6 hält. Die vordere Auf-
nahmeeinrichtung 42 weist eine Negativschale 44 in Re-
lation zu dem eine Positivform definierender Bug des Un-
terwasserfahrzeugs 2 auf. Die Form der vorderen Auf-
nahmeeinrichtung 42 ist somit an die Form vom Bug des
Unterwasserfahrzeugs 2 angepasst. Weiter weist die
vordere Aufnahmeeinrichtung 42 Kopplungsmittel 46
auf, mittels denen die vordere Aufnahmeeinrichtung 42
mit dem Unterwasserfahrzeug 2 koppeln kann. Das Kop-
peln erfolgt entweder direkt mit dem Unterwasserfahr-
zeug 2, bevorzugt jedoch mittelbar über einen am Unter-
wasserfahrzeug 2 befestigten Vorläufer 48. Der Vorläu-
fer 48 bzw. das Unterwasserfahrzeug 2 ist wiederum di-
rekt mit einem Seil 50 verbunden, das im Bereich der
Wellenausgleichsrampe 24 gestrichelt dargestellt ist.
Das Seil 50 ist durch die vordere Aufnahmeeinrichtung
42 und durch die hintere Aufnahmeeinrichtung 40 ge-
führt. Weiter erstreckt sich das Seil 50 entlang der Wel-
lenausgleichsrampe 24 hin zu einer Umlenkrolle 52, die
oberhalb der Schwenkachse S am Führungsschlitten 30
gelagert ist und die das Seil 50 von der Wellenausgleichs-
rampe 24 zur Bergerampe 12 umlenkt. Das Seil 50 er-
streckt sich weiter entlang der Bergerampe 12, ggf. über
eine oder mehrere weitere nicht dargestellte Umlenkrol-
len, bis zu einer Winde 54, die das Seil 50 elektrisch
angetrieben aufwickeln oder auch abwickeln kann.
[0034] In der in Fig. 1 dargestellten Position des Sys-
tems 1 und des Unterwasserfahrzeugs 2 ist das Unter-
wasserfahrzeug 2 entweder zu Wasser gelassen worden
und kann nun abgekoppelt werden oder es hat, bspw.
nach Durchführung einer Mission, an der vorderen Auf-
nahmeeinrichtung 42 angekoppelt und kann nun gebor-
gen bzw. an Bord des Schiffes 8 geholt werden.
[0035] Dem Abkoppeln voraus geht in der Regel ein
Aussetzen einer Boje vom Unterwasserfahrzeug 2, an
der das freie Ende des Seils 50 befestigt ist, das in der
Darstellung gemäß Fig. 1 an der Winde 54 befestigt ist.
Die Boje wird mittels eines Schiffshakens eingefangen,
an Bord des Schiffes 8 geholt und vom Seil 50 entfernt.
Das freie Ende des Seils 50 wird nachfolgend an Deck
des Schiffes 8 durch die vordere Aufnahmeeinrichtung
42 und die hintere Aufnahmeeinrichtung 40 gefädelt, um
die Umlenkrolle 52 gelegt und schließlich an der Winde
54 befestigt. Die Winde 54 wickelt nun das Seil 50 auf
und zieht dadurch das Unterwasserfahrzeug 2 zum Kop-
peln zur vorderen Aufnahmeeinrichtung 42. Ggf. sind an
der vorderen Aufnahmeeinrichtung 42 oder an der Wel-
lenausgleichsrampe 24 in einer Weiterbildung des dar-
gestellten Ausführungsbeispiels Klappmechanismen an-
geordnet, die einer Beschädigung von Sensoren des Un-

terwasserfahrzeug 2 bei Annäherung an die vordere Auf-
nahmeeinrichtung 42 entgegenwirken.
[0036] Sobald das Unterwasserfahrzeug 2 mittels der
Kopplungsmittel 46 an der vorderen Aufnahmeeinrich-
tung 42 angekoppelt ist, bewirkt ein weiteres Einholen
des Seils 50 mittels der Winde 54, dass sich die vordere
Aufnahmeeinrichtung 42 entlang der Wellenausgleichs-
rampe verschiebt und dabei zusammen mit dem Bug und
nachfolgenden Teilen des Unterwasserfahrzeugs 2
durch die hintere Aufnahmeeinrichtung 40 hindurch-
schiebt. Dabei wird das Unterwasserfahrzeug 2 sowohl
von der vorderen Aufnahmeeinrichtung 42 als auch von
der hinteren Aufnahmeeinrichtung 40 geführt und gela-
gert. Hierfür weist die hintere Aufnahmeeinrichtung 40
Räder 56 auf, wobei vorzugsweise vier Räder 56 vorge-
sehen sind, die das Unterwasserfahrzeug 2 führen und
lagern. Die Räder 56 weisen vorzugsweise ein weiches
Rollenmaterial für eine gute Dämpfung auf. Ferner sind
die Räder 56 vorzugsweise in ihrer Höhe verstellbar.
Durch die Anordnung der Umlenkrolle 52 oberhalb der
Schwenkachse S bzw. durch die gegenüber der
Schwenkachse S in Richtung des ersten Endes 16 der
Bergerampe 12 verschobene Anordnung ergibt sich
durch die mittels des Seils 50 getätigte Zugkraft ein he-
bendes Moment für die Wellenausgleichsrampe 24 bzw.
für das freie Ende 34 der Wellenausgleichsrampe 24.
[0037] Schließlich weist die Wellenausgleichsrampe
24 ein Rad bzw. Räder 58 auf, welche die Wellenaus-
gleichsrampe 24 bzw. das freie Ende 34 der Wellenaus-
gleichsrampe 24 auf der Bergerampe 12 abstützen,
wenn die Wellenausgleichsrampe 24 die Bergerampe 12
hinaufgezogen wird.
[0038] Fig. 2 zeigt eine Schnappvorrichtung 60 in einer
Schnittdarstellung zusammen mit einem Teil des Vorläu-
fers 48, der in die Schnappvorrichtung 60 eingerastet ist.
Die Kopplungsmittel 46 weisen die Schnappvorrichtung
60 auf, wobei die Schnappvorrichtung 60 zum Einrasten
und Halten des Vorläufers 48 und damit zum Koppeln
des Vorläufers 48 an der vorderen Aufnahmeeinrichtung
42 ausgebildet ist.
[0039] Der Vorläufer 48 weist einen Stachel bzw. Pin
62 auf, der mittels einer Führung 64 geführt wird. Die
Kopplungsmittel 46 sind im Bereich der Schnappvorrich-
tung 60 nach Form eines Einführtrichters 66 ausgebildet.
Die Schnappvorrichtung 60 weist verschwenkbare
Schnapper 68 und 70 auf.
[0040] Mittels des hier nicht dargestellten Seils 50 wird
der Pin 62 geleitet durch den Einführtrichter 66 und die
Führung 64 an die Schnappvorrichtung 60 geführt. Das
Seil 50 kann ggf. durch den Pin 62 und durch die
Schnappvorrichtung 60 bzw. das Kopfende der Führung
64 hindurchgeführt sein. Vorsprünge 72 und 74 am Pin
62 bzw. ein rundumlaufender Vorsprung, der Abschnitte
72 und 74 aufweist, bewirken beim Einführen bzw. Ein-
fädeln des Pins 62 ein Verschwenken der Schnapper 68
und 70, wobei diese Schnapper 68 und 70 zurückschnap-
pen, nachdem die Vorsprünge 72 und 74 die Schnapper
68 und 70 passiert haben. Nachfolgend ist der Pin 62
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und somit der Vorläufer 48 mittels der Schnappvorrich-
tung 60 an der vorderen Aufnahmeeinrichtung 42 ange-
koppelt.
[0041] Die Schnappvorrichtung 60 kann derart ausge-
bildet sein, dass die Schnapper 68 und 70 wieder öffnen
und den Weg für die Vorsprünge 72 und 74 freigeben,
wenn der Pin 62 in Richtung der vorderen Aufnahmeein-
richtung 42 geschoben wird. Dies kann bspw. zum Ab-
koppeln des Unterwasserfahrzeugs 2 dadurch erfolgen,
dass das Unterwasserfahrzeug 2 mittels seiner Antriebe
in Richtung der vorderen Aufnahmeeinrichtung 42
schiebt.
[0042] Fig. 3 zeigt das System 1 des ersten Ausfüh-
rungsbeispiels von Fig. 1 bei eingeholter Bergerampe
12, eingeholter Wellenausgleichsrampe 24 und einge-
holtem Unterwasserfahrzeug 2. Gleiche Bezugszeichen
bezeichnen in allen Figuren gleiche Bauteile. Die Berge-
rampe 12, die Wellenausgleichsrampe 24 und das Un-
terwasserfahrzeug 2 sind über dem Schiffslager 10 po-
sitioniert. Der Kipphebel 18 ist derart verschwenkt, dass
die Bergerampe 12 im Bereich des zweiten bzw. freien
Endes 20 der Bergerampe 12 auf der Kipprolle 14 gela-
gert ist. Diese Anordnung gemäß Fig. 3 ergibt sich, bevor
das Unterwasserfahrzeug 2 zu Wasser gelassen wird,
bzw. wenn das Unterwasserfahrzeug 2 vollständig ge-
borgen ist. Ferner nehmen die Bergerampe 12 und die
Wellenausgleichsrampe 24 vorzugsweise die gleiche
Position ein, wenn das Unterwasserfahrzeug 2 seine
Mission durchführt und wenn das Seil 50 eingefangen
wird, insbesondere mindestens solange, bis das Seil 50
an der Winde 54 befestigt ist.
[0043] Fig. 4 zeigt das System 1 des Ausführungsbei-
spiels gemäß Fig. 1 in einer Anordnung, die weitgehend
der Anordnung gemäß Fig. 1 gleicht, wobei jedoch das
Unterwasserfahrzeug 2 von der Wellenausgleichsrampe
24 aufgenommen ist. Das Unterwasserfahrzeug 2 wird
dabei von der vorderen Aufnahmeeinrichtung 42 und der
hinteren Aufnahmeeinrichtung 40 gelagert, wobei u.a.
die Negativschale 44 den Bug des Unterwasserfahr-
zeugs 2 zentriert.
[0044] Die vordere Aufnahmeeinrichtung 42 hat in der
Abbildung gemäß Fig. 4 seine äußerste Stellung in Rich-
tung des ersten Endes 26 der Wellenausgleichsrampe
24 erreicht. Nachfolgend wird die Wellenausgleichsram-
pe 24 mittels des Riemenantriebs 32 ggf. unterstützt
durch Zug am Seil 50 die Bergerampe 12 hinaufgezogen.
[0045] Die Anordnung gemäß Fig. 4 wird auch erreicht,
wenn das Unterwasserfahrzeug 2 zu Wasser gelassen
werden soll, nämlich dann, wenn der Führungsschlitten
30 seine Endposition im Bereich des zweiten oder freien
Endes 20 der Bergerampe 12 oder im Bereich der mitt-
leren Wasserlinie 4 erreicht hat.
[0046] Fig. 5 zeigt das System 1 von Fig. 1 in einer
Anordnung, bei der das Unterwasserfahrzeug 2 wie bei
der Anordnung gemäß Fig. 4 von der Wellenausgleichs-
rampe 24 aufgenommen ist. Im Unterschied zu Anord-
nung gemäß Fig. 4 ist jedoch zusätzlich die Wellenaus-
gleichsrampe 24 mit dem Unterwasserfahrzeug 2 voll-

ständig von der Bergerampe 12 aufgenommen. Der Füh-
rungsschlitten 30 ist am ersten Ende 16 der Bergerampe
12 positioniert und hält dort die Wellenausgleichsrampe
24 mit dem Unterwasserfahrzeug 2. Dabei ist die Wel-
lenausgleichsrampe 24 zusätzlich auf dem Rad bzw. den
Rädern 58 gelagert.
[0047] Das System 1 ist zum Bergen und zum Ausset-
zen des Unterwasserfahrzeugs 2 geeignet. Das Ausset-
zen erfolgt, ausgehend von einer Anordnung gemäß Fig.
3, über die Anordnungen gemäß den Fig. 5, 4 und 1. Das
Bergen bzw. Einholen des Unterwasserfahrzeugs er-
folgt, ausgehend von der Anordnung gemäß Fig. 1, über
die Anordnungen 4, 5 und 3. Alternativ kann das Unter-
wasserfahrzeug jedoch auch auf andere Weise vom
Schiff 8 in das Gewässer 6 verbracht werden, da das
Aussetzen des Unterwasserfahrzeugs 2 in der Regel ge-
genüber dem Bergen vergleichsweise geringere Gefah-
ren einer Beschädigung des Unterwasserfahrzeugs 2 mit
sich bringt. Bspw. kann das Unterwasserfahrzeug 2 mit-
tels eines Krans in das Gewässer 6 abgelassen werden.
[0048] Fig. 6 zeigt ein Blockdiagramm zur Veran-
schaulichung eines Verfahrens 76 zum Bergen eines Un-
terwasserfahrzeugs bzw. des Unterwasserfahrzeugs 2
des ersten Ausführungsbeispiels gemäß Fig. 1.
[0049] Das Verfahren 76 umfasst fortwährend das La-
gern 78 der Bergerampe 12 auf dem Schiffslager 10 bzw.
mittels des Schiffslagers 10, insbesondere auf dem Schiff
8. Weiter umfasst das Verfahren 76 fortwährend das La-
gern 80 der Wellenausgleichsrampe 24 an der Berge-
rampe 12 schwenkbar gegenüber der Bergerampe 12
um die Schwenkachse S. Die Wellenausgleichsrampe
24 ist somit während des Bergens als beweglich anzu-
sehen, wohingegen die Bergerampe 12 zwar abgesenkt
oder an Bord gehoben werden kann, während des Ber-
gevorgangs im engeren Sinne bzw. dann, wenn das Un-
terwasserfahrzeug angekoppelt wird, jedoch als festste-
hend anzusehen ist.
[0050] Nachdem das Unterwasserfahrzeug 2 seine
Mission durchgeführt hat, ist sein Energievorrat in der
Regel erschöpft, so dass das Unterwasserfahrzeug 2
den Bergevorgang nicht aktiv steuert, sondern gemäß
einem Schritt 82 eine Boje absetzt, die mittels des Seils
50 mit dem Vorläufer 48 des Unterwasserfahrzeugs 2
fest verbunden ist. Nachfolgend wird gemäß einem
Schritt 84 die Boje, bspw. mittels eines Schiffshakens,
eingefangen. Die Boje wird vom freien Ende des Seils
50 entfernt. Nachfolgend wird gemäß einem Schritt 86
das freie Ende des Seils 50 durch die vordere Aufnah-
meeinrichtung 42 und durch die hintere Aufnahmeein-
richtung 40 gefädelt und gemäß einem Schritt 88 an der
Winde 54 befestigt. Nachfolgend wird gemäß einem
Schritt 90 die Bergerampe 12, die sich oberhalb des
Schiffslagers 10 befindet, über die Kipprolle 14 gehoben
und in Richtung der Wasserlinie 4 abgesenkt. Das freie
Ende 20 der Bergerampe 12 befindet sich nun im Bereich
der mittleren Wasserlinie 4. Nachfolgend wird gemäß ei-
nem Schritt 92 die Wellenausgleichsrampe 24 mittels des
Führungsschlittens 30 ausgefahren. Die Wellenaus-

11 12 



EP 2 739 524 B1

8

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

gleichsrampe 24 befindet sich mit ihrem freien Ende 34
nun im Bereich der tatsächlichen Wasserlinie 4 und
schwankt mit den Wellen auf und nieder.
[0051] Nachfolgend wird gemäß einem Schritt 94 das
Unterwasserfahrzeug 2 mittels des Seils 50 gezogen.
Die Winde 54 bewirkt dabei eine Zugkraft auf das Seil
50. Während das Unterwasserfahrzeug 2 gemäß dem
Schritt 94 gezogen wird, wird gemäß einem Schritt 96
die hintere Aufnahmeeinrichtung 40, insbesondere mit-
tels des hinteren Schwimmkörpers 38, im Bereich der
Wasseroberfläche bzw. Wasserlinie 4 gehalten. Ferner
wird das Seil 50 gemäß einem Schritt 98 mittels der vor-
deren Aufnahmeeinrichtung 42 geführt. Zudem wird ge-
mäß einem Schritt 100 das Seil 50 mittels der Umlenk-
rolle 52 von der Wellenausgleichsrampe 24 zur Berge-
rampe 12 umgelenkt. Der Schritt 100 beinhaltet einen
Schritt 102, gemäß dem der Auftrieb der Wellenaus-
gleichsrampe 24 mittels der Zugkraft des Seils unter-
stützt wird, was durch die Anordnung der Umlenkrolle 52
oberhalb der Schwenkachse S erreicht wird. Dadurch
wird ein hebendes Moment auf die Wellenausgleichs-
rampe 24 bewirkt.
[0052] Das Unterwasserfahrzeug 2 wird gemäß einem
Schritt 104 mittels der Wellenausgleichsrampe 24 auf-
genommen. Dabei wird gemäß einem Schritt 106 die vor-
dere Aufnahmeeinrichtung 42, insbesondere mittels des
vorderen Schwimmkörpers 36, im Bereich der Wassero-
berfläche bzw. Wasserlinie 4 gehalten. Währenddessen
koppeln gemäß einem Schritt 108 die Kopplungsmittel
46 mit dem Vorläufer 48. Damit wird das Unterwasser-
fahrzeug 2 fest an der vorderen Aufnahmeeinrichtung 42
angedockt. Das Koppeln im Schritt 108 beinhaltet ein
Einrasten des Vorläufers 108 mittels der Schnappverbin-
dung 60 gemäß einem Schritt 110.
[0053] Nachfolgend folgen als weitere Bestandteile
des Aufnehmens gemäß dem Schritt 104 das Zentrieren
des Unterwasserfahrzeugs 2 mittels der Negativschale
44 gemäß einem Schritt 112 und das Führen des Unter-
wasserfahrzeugs 2 mittels der vorderen Aufnahmeein-
richtung 42 gemäß einem Schritt 114, wobei das Unter-
wasserfahrzeug 2 insbesondere auch mittels der vorde-
ren Aufnahmeeinrichtung 42 gelagert wird. Weiter um-
fasst der Schritt 104 das Führen und Lagern des Unter-
wasserfahrzeugs 2 mittels der hinteren Aufnahmeein-
richtung 40, insbesondere mittels der Räder 56 der hin-
teren Aufnahmeeinrichtung 40, gemäß einem Schritt
116. Schließlich gehört ein lineares Verschieben der vor-
deren Aufnahmeeinrichtung 42 auf der Wellenaus-
gleichsrampe 24 gemäß einem Schritt 118 zum Aufneh-
men des Unterwasserfahrzeugs 2 mittels der Wellenaus-
gleichsrampe 24 gemäß dem Schritt 104. Das Verschie-
ben erfolgt mittels der von der Winde 54 über das Seil
50 ausgeübten Zugkraft.
[0054] Wenn das Unterwasserfahrzeug 2 bis zur vor-
gesehenen Endposition auf die Wellenausgleichsrampe
24 gezogen ist, erfolgt nach dem Schritt 94 gemäß einem
Schritt 120 das Einholen des Unterwasserfahrzeugs 2
mittels der Bergerampe 12 an Bord des Schiffes 8 bzw.

auf eine Position über dem Schiffslager 10. Insbesondere
wird gemäß einem Schritt 122 die Wellenausgleichsram-
pe 24 zusammen mit dem aufgenommenen Unterwas-
serfahrzeug 2 eingeholt bzw. an Bord des Schiffes 8 bzw.
über das Schiffslager 10 gebracht. Dazu wird gemäß ei-
nem Schritt 124 der Führungsschlitten 30, insbesondere
mittels des Riemenantriebs 32, verschoben und damit
gemäß einem Schritt 126 die Wellenausgleichsrampe 24
gehoben. Nachfolgend liegt die Wellenausgleichsrampe
24 vollständig auf der Bergerampe 12 auf. Danach folgt
gemäß einem Schritt 128 das Heben der Bergerampe
12 mittels des Kipphebels 18 über die Kipprolle 14, ins-
besondere mittels des Hydraulikzylinders 22. Damit be-
findet sich das Unterwasserfahrzeug 2 schließlich über
der Wellenausgleichsrampe 24, über der Bergerampe
12 und über dem Schiffslager 10 bzw. geborgen an Bord
des Schiffes 8.
[0055] Das System 1 wird bevorzugt auch zum Aus-
setzen des Unterwasserfahrzeugs 2 verwendet. Die da-
für notwendigen Verfahrensschritte gleichen in Teilen
den Verfahrensschritten zum Bergen des Unterwasser-
fahrzeugs 2 in umgekehrter Reihenfolge. Dabei ist das
Seil 50 vorzugsweise jedoch nicht an der Winde 54 be-
festigt, sondern befindet sich zusammen mit der am Seil
50 befestigten Boje am Unterwasserfahrzeug 2. Insbe-
sondere erfolgt das Aussetzen des Unterwasserfahr-
zeugs 2 dadurch, dass die Bergerampe 12 mittels des
Kipphebels 18 über die Kipprolle 14 zusammen mit der
darauf befindlichen Wellenausgleichsrampe 24 und dem
darauf befindlichen Unterwasserfahrzeug 2 abgesenkt
wird. Nachfolgend rutscht das Unterwasserfahrzeug 2
über die Bergerampe 12 in das Wasser.
[0056] Alternativ wird der Führungsschlitten 30 die
Bergerampe 12 hinuntergefahren und damit die Wellen-
ausgleichsrampe abgesenkt. Schließlich wird mittels der
Kopplungsmittel 46 die Kopplung des Unterwasserfahr-
zeugs 2 bzw. des Vorläufers 48 an der vorderen Aufnah-
meeinrichtung 42 gelöst. Dabei befindet sich die vordere
Aufnahmeeinrichtung 42 entweder mittels eines Halte-
mittels festgehalten im Bereich des ersten Endes 26 der
Wellenausgleichsrampe 24 oder hat sich zuvor zum
zweiten bzw. freien Ende 34 der Wellenausgleichsrampe
bewegt.
[0057] Fig. 7 zeigt eine Negativschale 44’ in einer
Schnittdarstellung von oben mit zwei seitlich aufge-
spreizten Führungsleisten 130 und 132. Alternativ kön-
nen die Führungsleisten 130 und 132 auch in andere
Richtungen aufgespreizt sein, bspw. die Führungsleiste
130 nach oben und die Führungsleiste 132 nach unten,
wobei Fig. 7 gemäß diesem alternativen Beispiel eine
Schnittdarstellung einer Seitenansicht ist. Ferner können
alternativ zum gezeigten Ausführungsbeispiel weitere
Führungsleisten vorgesehen sein, die in mehrere Rich-
tungen aufgespreizt sind und zusammen einen dreidi-
mensionalen Trichter bilden.
[0058] Zum Aufspreizen der Führungsleisten 130 und
132 wird die Negativschale 44’ bzw. die hier nicht dar-
gestellte vordere Aufnahmeeinrichtung 42 mit der Nega-
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tivschale 44’ vom ersten Ende 26 der hier nicht darge-
stellten Wellenausgleichsrampe 24 zum zweiten bzw.
freien Ende 34 der Wellenausgleichsrampe 24 verscho-
ben, wobei sich die Führungsleisten 130 und 132 auf-
spreizen und schließlich, wie in Fig. 7 gezeigt, aufge-
spreizt sind, wenn die Negativschale 44’ im Bereich der
fest mit der Wellenaugleichsrampe 24 verbundenen hin-
teren Aufnahmeeinrichtung 40 angeordnet ist. Das Un-
terwasserfahrzeug 2, dessen Bug in Fig. 7 dargestellt ist,
kann sich somit in Richtung der Negativschale 44’ bewe-
gen bzw. mittels des hier nicht dargestellten Seils 50 ge-
zogen werden, wobei das Unterwasserfahrzeug 2 mittels
der Führungsleisten 130 und 132 auch bei evtl. Seiten-
strömung sicher zur Negativschale 44’ geleitet wird und
dort ankoppeln kann. Insbesondere verhindern die Füh-
rungsleisten 130 und 132 ein Anschlagen des Unterwas-
serfahrzeugs 2 gegen die hintere Aufnahmeeinrichtung
40. Die Führungsleisten 130 und 132 weisen Schwimm-
körper auf und sind derart flexibel und/oder beweglich
gelagert, dass diese seitlich aufgespreizten Führungs-
leisten 130 und 132 auch lokal m Bereich der Wassero-
berfläche des Gewässers 6 angeordnet sind. Das Unter-
wasserfahrzeug 2 und lokale Abschnitte der Führungs-
leisten 130 und 132, auf die sich das Unterwasserfahr-
zeug 2 zubewegt, befinden sich somit in etwa auf gleicher
Höhe, so dass das Unterwasserfahrzeug 2 nicht eine Po-
sition über oder unter einer Führungsleiste erreichen
kann, in der es Gefahr liefe, vertikal von der jeweiligen
Führungsleiste 130 bzw. 132 getroffen zu werden.
[0059] Fig. 8 zeigt die Negativschale 44’ von Fig. 7 mit
dem gelagerten Unterwasserfahrzeug 2. Das Unterwas-
serfahrzeug 2 wird durch die Führungsleisten 130 und
132 in seiner Lage gehalten. Die Negativschale 44’ bzw.
die vordere Aufnahmeeinrichtung 42 mit der Negativ-
schale 44’ befindet sich dabei im Bereich des ersten En-
des 26 der hier nicht dargestellten Wellenausgleichsram-
pe 24, so dass das Unterwasserfahrzeug 2 auf der Wel-
lenausgleichsrampe 24 gelagert ist.
[0060] Ausgehend von der Darstellung gemäß Fig. 7
wird die Darstellung gemäß Fig. 8 dadurch erreicht, dass
das Unterwasserfahrzeug 2 nach Ankopplung an die vor-
dere Aufnahmeeinrichtung 42 bzw. an die Negativschale
44’ auf die Wellenausgleichsrampe 24 gezogen wird, wo-
bei sich die Negativschale 44’ vom freien Ende 34 der
Wellenausgleichsrampe 24 in Richtung des ersten En-
des 26 der Wellenausgleichsrampe 24 verschiebt bzw.
wobei die Negativschale 44’ eingefahren wird. Dabei glei-
ten die Führungsleisten 130 und 132 teilweise durch die
hintere Aufnahmeeinrichtung 40 hindurch, so dass diese
Führungsleisten 130 und 132 mittels der hinteren Auf-
nahmeeinrichtung 40 zusammengedrückt bzw. in Rich-
tung des Unterwasserfahrzeugs 2 gedrückt werden.
[0061] Die Erfindung verhindert ein hartes Anschlagen
des Unterwasserfahrzeugs 2 an die Bergerampe 12 so-
wohl beim Absetzen als auch beim Bergen des Unter-
wasserfahrzeugs 2 auch bei Wellen bzw. Seegang. Un-
terwasserfahrzeuge 2 können mittels des erfindungsge-
mäßen Systems 1 bzw. mittels des erfindungsgemäßen

Verfahrens 76 damit bei verminderter Gefahr einer Be-
schädigung des Unterwasserfahrzeugs 2 auch bei Wel-
len und Seegang ausgesetzt und geborgen werden.

Patentansprüche

1. System zum Bergen eines Unterwasserfahrzeugs
(2), wobei das System (1) eine Bergerampe (12) auf-
weist zum Einholen des Unterwasserfahrzeugs (2)
mittels eines Seils (50) zum Ziehen des Unterwas-
serfahrzeugs (2) und mittels der Bergerampe (12)
aus einem Gewässer (6) an Bord eines Schiffes (8)
oder an Land,
gekennzeichnet durch
eine an der Bergerampe (12) gegenüber dieser Ber-
gerampe (12) schwenkbar um eine Schwenkachse
(S) gelagerte und von einem Schwimmkörper (36,
38) unterstützte Wellenausgleichsrampe (24) zum
Aufnehmen des Unterwasserfahrzeugs (2) und zum
Einholen der Wellenausgleichsrampe (24) zusam-
men mit dem aufgenommenen Unterwasserfahr-
zeug (2) mittels der Bergerampe (12).

2. System nach Anspruch 1,
gekennzeichnet durch
einen linear auf der Bergerampe (12) verschiebba-
ren Führungsschlitten (30) mit einem Gelenk (28)
zur Lagerung der Wellenausgleichsrampe (24) und
einen hydraulisch angetriebenen Riemenantrieb
(32) zum Verschieben des Führungsschlittens (30).

3. System nach Anspruch 1 oder 2,
gekennzeichnet durch
durch eine linear auf der Wellenausgleichsrampe
(24) verschiebbare vordere Aufnahmeeinrichtung
(42) zum Führen des Seils (50) und des Unterwas-
serfahrzeugs (2) mit Kopplungsmitteln (46) zum
Koppeln mit einem am Unterwasserfahrzeug (2) be-
festigten Vorläufer (48) und mit einem vorderen
Schwimmkörper (36) zum Halten der vorderen Auf-
nahmeeinrichtung (42) beim Koppeln im Bereich der
Wasserlinie (4) des Gewässers (6).

4. System nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Kopplungsmittel (46) eine Schnappvorrichtung
(60) aufweisen zum Einrasten und Halten des Vor-
läufers (48) und die vordere Aufnahmeeinrichtung
(42) eine Negativschale (44; 44’) aufweist zur Zen-
trierung des Unterwasserfahrzeugs (2).

5. System nach einem der vorherigen Ansprüche,
gekennzeichnet durch
eine an der Wellenausgleichsrampe (24) befestigte
hintere Aufnahmeeinrichtung (40) mit einem hinte-
ren Schwimmkörper (38) zum Halten des freien En-
des (34) der Wellenausgleichsrampe (24) im Bereich

15 16 



EP 2 739 524 B1

10

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

der Wasserlinie (4) des Gewässers (6) und mit Rä-
dern (56) zum Führen und Lagern des Unterwasser-
fahrzeugs (2).

6. System nach einem der vorherigen Ansprüche,
gekennzeichnet durch
eine am Führungsschlitten (30) oder an der Wellen-
ausgleichsrampe (24) im Bereich der Schwenkach-
se (S), insbesondere oberhalb der Schwenkachse
(S), gelagerte Umlenkrolle (52) zum Umlenken des
Seils (50) von der Wellenausgleichsrampe (24) zur
Bergerampe (12) derart, dass der Auftrieb der Wel-
lenausgleichsrampe (24) bei an der Wellenaus-
gleichsrampe (24) geführtem Unterwasserfahrzeug
(2) durch Zug am Seil (50) unterstützt wird.

7. System nach einem der vorherigen Ansprüche,
gekennzeichnet durch
ein Schiffslager (10) zum Lagern der Bergerampe
(12), einen Kipphebel (18) zum Heben der Berge-
rampe (12) über eine Kipprolle (14) auf das Schiffs-
lager (10) und einen Hydraulikzylinder (22) zum An-
treiben des Kipphebels (18).

8. Verfahren zum Bergen eines Unterwasserfahrzeugs
(2), wobei das Unterwasserfahrzeug (2) mittels ei-
nes Seils (50), mittels dem das Unterwasserfahr-
zeug (2) gezogen (94) wird, und mittels einer Ber-
gerampe (12) aus einem Gewässer (6) an Bord eines
Schiffes (8) oder an Land eingeholt wird (120),
dadurch gekennzeichnet, dass
das Unterwasserfahrzeug (2) mittels einer an der
Bergerampe (12) gegenüber dieser Bergerampe
(12) schwenkbar um eine Schwenkachse (S) gela-
gerten (80) und von einem Schwimmkörper (36, 38)
unterstützten Wellenausgleichsrampe (24) aufge-
nommen wird (104) und die Wellenausgleichsrampe
(24) zusammen mit dem aufgenommenen Unter-
wasserfahrzeug (2) mittels der Bergerampe (12) ein-
geholt wird (120).

9. Verfahren nach Anspruch 8,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein hydraulisch angetriebener Riemenantrieb (30)
einen Führungsschlitten (30) linear auf der Berge-
rampe (12) verschiebt (124), wobei ein Gelenk (28)
des Führungsschlittens (30) die Wellenausgleichs-
rampe (24) lagert (80).

10. Verfahren nach Anspruch 8 oder 9,
dadurch gekennzeichnet, dass
Kopplungsmittel (46) an einer vorderen Aufnahme-
einrichtung (42) mit einem am Unterwasserfahrzeug
(2) befestigten Vorläufer (48) koppeln (108), wobei
ein vorderer Schwimmkörper (36) der vorderen Auf-
nahmeeinrichtung (42) diese vordere Aufnahmeein-
richtung (42) im Bereich der Wasserlinie (4) des Ge-
wässer (6) hält (106), und die vordere Aufnahmeein-

richtung (42) linear auf der Wellenausgleichsrampe
(24) verschoben wird (118), wobei die vordere Auf-
nahmeeinrichtung (42) das Seil (50) und/oder das
Unterwasserfahrzeug (2) führt (98).

11. Verfahren nach Anspruch 10,
dadurch gekennzeichnet, dass
eine Schnappvorrichtung (60) der Kopplungsmittel
(46) den Vorläufer (48) einrastet (110) und hält und
eine Negativschale (44; 44’) der vorderen Aufnah-
meeinrichtung (42) das Unterwasserfahrzeug (2)
zentriert (112).

12. Verfahren nach einem der Ansprüche 8 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein hinterer Schwimmkörper (38) einer an der Wel-
lenausgleichsrampe (24) befestigten hinteren Auf-
nahmeeinrichtung (40) das freie Ende (34) der Wel-
lenausgleichsrampe (24) im Bereich der Wasserlinie
(4) des Gewässers (6) hält (96) und Räder (56) der
hinteren Aufnahmeeinrichtung (40) das Unterwas-
serfahrzeug (2) führen und lagern (116).

13. Verfahren nach einem der Ansprüche 8 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass
eine am Führungsschlitten (30) oder an der Wellen-
ausgleichsrampe (24) im Bereich der Schwenkach-
se (S), insbesondere oberhalb der Schwenkachse
(S), gelagerte Umlenkrolle (52) das Seil (50) derart
von der Wellenausgleichsrampe (24) zur Bergeram-
pe (12) umlenkt (100), dass der Auftrieb der Wellen-
ausgleichsrampe (24) bei an der Wellenausgleichs-
rampe (24) geführtem Unterwasserfahrzeug (2)
durch Zug am Seil (50) unterstützt wird (102).

14. Verfahren nach einem der Ansprüche 8 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass
ein Kipphebel (18) die Bergerampe (12) über eine
Kipprolle (14) auf ein Schiffslager (10) hebt (128),
wobei ein Hydraulikzylinder (22) den Kipphebel (18)
antreibt, und das Schiffslager (10) die Bergerampe
(12) lagert (78).

Claims

1. A system for recovering an underwater vehicle (2),
wherein the system (1) includes a recovery ramp (12)
for hauling in the underwater vehicle (2) using a cable
(50) for pulling the underwater vehicle (2) and, using
the recovery ramp (12), pulling the underwater ve-
hicle (2) out of a body of water (6) on board a ship
(8) or onto land,
characterised by
a wave compensation ramp (24) for receiving the
underwater vehicle (2) and for hauling in the wave
compensation ramp (24) together with the received
underwater vehicle (2) using the recovery ramp (12),
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which wave compensation ramp (24) is pivotably
supported on the recovery ramp (12) about a pivot
axis (S) relative to the recovery ramp (12) and sup-
ported by a floating body (36, 38).

2. The system according to claim 1,
characterised by
a guide carriage (30), which guide carriage (30) is
linearly displaceable on the recovery ramp (12), in-
cluding a joint (28) for supporting the wave compen-
sation ramp (24) and a hydraulically driven belt drive
(32) for displacing of the guide carriage (30).

3. The system according to claim 1 or claim 2,
characterised by
a front receiving device (42) which is linearly dis-
placeable on the wave compensation ramp (24) and
is for guiding of the cable (50) and of the underwater
vehicle (2) by coupling means (46) for coupling to a
front carriage (48) attached to the underwater vehicle
(2) and to a front floating body (36) for retaining the
front receiving device (42) by coupling in the region
of the water line (4) of the body of water (6).

4. The system according to claim 3,
characterised in that
the coupling means (46) include a snap device (60)
for latching and retaining of the front carriage (48)
and the front receiving device (42) includes a nega-
tive shell (44; 44’) for centring of the underwater ve-
hicle (2).

5. The system according to one of the preceding
claims,
characterised by
a rear receiving device (40) attached to the wave
compensation ramp (24) with a rear floating body
(38) for retaining the free end (34) of the wave com-
pensation ramp (24) in the region of the water line
(4) of the body of water (3) and including wheels (56)
to guide and support the underwater vehicle (2).

6. The system according to one of the preceding
claims,
characterised by
a deflection pulley (52) supported on the guide car-
riage (30) or on the wave compensation ramp (24)
in the region of the pivot axis (S), in particular above
the pivot axis (S), for diverting of the cable (50) from
the wave compensation ramp (24) to the recovery
ramp (12) such that when the underwater vehicle (2)
is being guided on the wave compensation ramp (24)
the lifting of the wave compensation ramp (24) is
supported by pulling on the cable (50).

7. The system according to one of the preceding
claims,
characterised by

a marine bearing (10) for supporting the recovery
ramp (12), a rocker arm (18) for raising the recovery
ramp (12) via a rocking roller (14) onto the marine
bearing (10), and a hydraulic cylinder (22) for driving
the rocker arm (18).

8. A method for recovering of an underwater vehicle
(2), wherein the underwater vehicle (2) is pulled (94)
using a cable (50), and is hauled in (120) out of a
body of water (6) on board a ship (8) or onto land
using a recovery ramp (12),
characterised in that
the underwater vehicle (2) is received (104) using a
wave compensation ramp (24), which wave compen-
sation ramp (24) is pivotably supported (80) on the
recovery ramp (12) about a pivot axis (S) relative to
the recovery ramp (12) and supported by a floating
body (36, 38), and the wave compensation ramp (24)
is hauled in (120) together with the received under-
water vehicle (2) using the recovery ramp (12).

9. The method according to claim 8,
characterised in that
a hydraulically driven belt drive (30) linearly displac-
es (124) a guide carriage (30) on the recovery ramp
(12), wherein a joint (28) of the guide carriage (30)
supports (80) the wave compensation ramp (24).

10. The method according to claim 8 or 9,
characterised in that
coupling means (46) on one front receiving device
(42) couples to a fore-runner (48) attached to the
underwater vehicle (2), wherein a front floating body
(36) of the front receiving device (42) retains (106)
the front receiving device (42) in the region of the
water line (4) of the body of water (6), and the front
receiving device (42) is linearly displaced (118) on
the wave compensation ramp (24), wherein the front
receiving device (42) guides (98) the cable (50)
and/or the underwater vehicle (2).

11. The method according to claim 10,
characterised in that
a snap device (60) of the coupling means (46) latches
(110) and retains the front carriage (48) and a neg-
ative shell (44; 44’) of the front receiving device (42)
centres (112) the underwater vehicle (2).

12. The method according to one of claims 8 to 11,
characterised in that
a rear floating body (38) of a rear receiving device
(40) attached to the wave compensation ramp (24)
retains (96) the free end (34) of the wave compen-
sation ramp (24) in the region of the water line (4) of
the body of water (6) and wheels (56) of the rear
receiving device (40) guide and support (116) the
underwater vehicle (2).
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13. The method according to one of claims 8 to 12,
characterised in that
a deflection pulley (52) supported on the guide car-
riage (30) or on the wave compensation ramp (24)
in the region of the pivot axis (S), in particular above
the pivot axis (S), diverts (100) the cable (50) from
the wave compensation ramp (24) to the recovery
ramp (12) such that when the underwater vehicle (2)
is being guided on the wave compensation ramp (24)
the lifting of the wave compensation ramp (24) is
supported (102) by pulling on the cable (50).

14. The method according to one of claims 8 to 13,
characterised in that
a rocker arm (18) raises (128) the recovery ramp
(12) via a rocker roller (14) onto a marine bearing
(10), wherein a hydraulic cylinder (22) drives the
rocker arm (18), and the marine bearing (10) sup-
ports (78) the recovery ramp (12).

Revendications

1. Système de récupération d’un engin submersible
(2), le système (1) comportant une rampe de récu-
pération (12) destinée à haler l’engin submersible
(2) hors des eaux (6) à bord d’un navire (8) ou à terre
au moyen d’un câble (50) destiné à tirer l’engin sub-
mersible (2) et au moyen de la rampe de récupéra-
tion (12),
caractérisé par
une rampe de compensation des vagues (24) mon-
tée sur la rampe de récupération (12) pivotante par
rapport à cette rampe de récupération (12) autour
d’un axe de pivotement (S) et supportée par un corps
flottant (36, 38), destinée à recevoir l’engin submer-
sible (2) et à haler la rampe de compensation des
vagues (24) conjointement avec l’engin submersible
(2) reçu au moyen de la rampe de récupération (12).

2. Système selon la revendication 1,
caractérisé par
un chariot de guidage (30) mobile de manière linéai-
re sur la rampe de récupération (12) comprenant une
articulation (28) destinée à supporter la rampe de
compensation des vagues (24) ainsi qu’un entraîne-
ment par courroie (32) à commande hydraulique
destiné à déplacer le chariot de guidage (30).

3. Système selon la revendication 1 ou 2,
caractérisé par
par un dispositif de réception avant (42) mobile de
manière linéaire sur la rampe de compensation des
vagues (24), destiné à guider le câble (50) et l’engin
submersible (2), comprenant des moyens de cou-
plage (46) destinés au couplage avec un élément
antérieur (48) fixé sur l’engin submersible (2) et com-
prenant un corps flottant avant (36) destiné à main-

tenir le dispositif de réception avant (42) lors du cou-
plage dans la zone de la ligne de flottaison (4) dans
les eaux (6).

4. Système selon la revendication 3,
caractérisé en ce que
les moyens de couplage (46) comportent un dispo-
sitif d’encliquetage (60) destiné à s’enclencher avec
et maintenir l’élément antérieur (48), et le dispositif
de réception avant (42) comporte une coque néga-
tive (44 ; 44’) destinée à centrer l’engin submersible
(2).

5. Système selon l’une des revendications précéden-
tes,
caractérisé par
un dispositif de réception arrière (40) fixé sur la ram-
pe de compensation des vagues (24), comprenant
un corps flottant arrière (38) destiné à maintenir l’ex-
trémité libre (34) de la rampe de compensation des
vagues (24) dans la zone de la ligne de flottaison (4)
dans les eaux (6) et comprenant des roues (56) des-
tinées à guider et supporter l’engin submersible (2).

6. Système selon l’une des revendications précéden-
tes,
caractérisé par
une poulie de renvoi (52) montée sur le chariot de
guidage (30) ou sur la rampe de compensation des
vagues (24) dans la zone de l’axe de pivotement (S),
en particulier au-dessus de l’axe de pivotement (S),
destinée à renvoyer le câble (50) de la rampe de
compensation des vagues (24) à la rampe de récu-
pération (12) de telle manière que la flottabilité de la
rampe de compensation des vagues (24) est favo-
risée par la traction sur le câble (50) lorsque l’engin
submersible (2) est guidé sur la rampe de compen-
sation des vagues (24).

7. Système selon l’une des revendications précéden-
tes,
caractérisé par
un support de navire (10) destiné à supporter la ram-
pe de récupération (12), un culbuteur (18) destiné à
lever la rampe de récupération (12) sur le support
de navire (10) par le biais d’un rouleau de bascule-
ment (14) et un vérin hydraulique (22) destiné à en-
traîner le culbuteur (18).

8. Procédé de récupération d’un engin submersible (2),
l’engin submersible (2) étant halé (120) hors des
eaux (6) à bord d’un navire (8) ou à terre au moyen
d’un câble (50), au moyen duquel l’engin submersi-
ble (2) est tiré (94), et au moyen d’une rampe de
récupération (12),
caractérisé en ce que
l’engin submersible (2) est reçu (104) au moyen
d’une rampe de compensation des vagues (24) mon-
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tée (80) sur la rampe de récupération (12) pivotante
par rapport à cette rampe de récupération (12)
autour d’un axe de pivotement (S) et supportée par
un corps flottant (36, 38), et la rampe de compensa-
tion des vagues (24) est halée (120) conjointement
avec l’engin submersible (2) reçu au moyen de la
rampe de récupération (12).

9. Procédé selon la revendication 8,
caractérisé en ce qu’
un entraînement par courroie (30) à commande hy-
draulique déplace (124) un chariot de guidage (30)
de manière linéaire sur la rampe de récupération
(12), une articulation (28) du chariot de guidage (30)
supportant (80) la rampe de compensation des va-
gues (24).

10. Procédé selon la revendication 8 ou 9,
caractérisé en ce que
des moyens de couplage (46) sur un dispositif de
réception avant (42) se couplent (108) à un élément
antérieur (48) fixé sur l’engin submersible (2), un
corps flottant avant (36) du dispositif de réception
avant (42) maintenant (106) ce dispositif de récep-
tion avant (42) dans la zone de la ligne de flottaison
(4) dans les eaux (6), et le dispositif de réception
avant (42) étant déplacé (118) de manière linéaire
sur la rampe de compensation des vagues (24), le
dispositif de réception avant (42) guidant (98) le câ-
ble (50) et/ou l’engin submersible (2).

11. Procédé selon la revendication 10,
caractérisé en ce qu’
un dispositif d’encliquetage (60) des moyens de cou-
plage (46) s’enclenche (110) avec l’élément anté-
rieur (48) et le maintient et une coque négative (44 ;
44’) du dispositif de réception avant (42) centre (112)
l’engin submersible (2).

12. Procédé selon l’une des revendications 8 à 11,
caractérisé en ce qu’
un corps flottant arrière (38) d’un dispositif de récep-
tion arrière (40) fixé sur la rampe de compensation
des vagues (24) maintient (96) l’extrémité libre (34)
de la rampe de compensation des vagues (24) dans
la zone de la ligne de flottaison (4) dans les eaux
(6), et des roues (56) du dispositif de réception ar-
rière (40) guident et supportent (116) l’engin sub-
mersible (2).

13. Procédé selon l’une des revendications 8 à 12,
caractérisé en ce qu’
une poulie de renvoi (52) montée sur le chariot de
guidage (30) ou sur la rampe de compensation des
vagues (24) dans la zone de l’axe de pivotement (S),
en particulier au-dessus de l’axe de pivotement (S),
renvoie (100) le câble (50) de la rampe de compen-
sation des vagues (24) à la rampe de récupération

(12) de telle manière que la flottabilité de la rampe
de compensation des vagues (24) est favorisée
(102) par la traction sur le câble (50) lorsque l’engin
submersible (2) est guidé sur la rampe de compen-
sation des vagues (24).

14. Procédé selon l’une des revendications 8 à 13,
caractérisé en ce qu’
un culbuteur (18) lève (128) la rampe de récupéra-
tion (12) sur un support de navire (10) par le biais
d’un rouleau de basculement (14), un vérin hydrau-
lique (22) entraînant le culbuteur (18), et le support
de navire (10) supporte (78) la rampe de récupéra-
tion (12).
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