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DISPOSITIF SOUS-MARIN REMORQUE ET SYSTEME DE MANUTENTION DU DISPOSITIF SOUS-MARIN.

@ Linvention concerne un dispositif sous-marin (12)
destiné a étre remorqué par un batiment de surface (10) et
un systeme de manutention (20) du batiment de surface
(10), le dispositif (12) comprenant un céble (18), un corps al-
longé souple (16), et un corps remorqué (14) situé entre le
corps allongé (16) et le cable (18) lors de l'utilisation du dis-
positif (12), le systeme de manutention (20) comprenant un
premier treuil (24) permettant de stocker et déployer le céble
(18) et le corps remorqué (14), un second treuil (26) permet-
tant de stocker et déployer le corps allongé (16). Le disposi-
tif (12) comprend un bras (30) articulé au corps remorqué
(14) et au corps allongé (16}, dans une position déployée, le
bras (30) étant aligné avec le corps allongé (16), dans une
seconde position, le bras (30) étant désaligné du corps al-
I?ggé souple (16) permettant I'alignement du corps allongé

Figure pour 'abrégé: Fig. 1




Description

Titre de l'invention : Dispositif sous-marin remorqué et systeme de
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[0004]

manutention du dispositif sous-marin

La présente invention concerne un dispositif sous-marin destiné a €tre remorqué par
un batiment de surface et un systeme de manutention destiné a €tre installé sur le
batiment de surface (« surface ship » en anglais) et permettant de stocker et déployer le
dispositif sous-marin. L’invention trouve une utilité particuliere dans le domaine des
dispositifs sous-marins du type sonar actif comprenant un cable tractant un corps
remorqué intégrant une antenne d’émission (« transmission array » en anglais). Le
corps remorqué est parfois appelé « poisson » en raison de sa forme. Une antenne
linéaire de réception formant un corps allongé souple est tractée derricre le poisson.
L’antenne linéaire de réception est parfois appelé « flite » également en raison de sa
forme. Le corps remorqué peut étre un corps volumique suspendu au cable tracteur
(« tow cable » en anglais) ou bien étre de forme allongée selon un axe longitudinal et
intégrant une antenne linéaire d’émission comprenant des transducteurs répartis selon
I’axe longitudinal.

La manutention de tels dispositifs sous-marins est délicate. Plus précisément, hors
des périodes d’utilisation, le dispositif sous-marin est stocké sur un pont du batiment
de surface, généralement un pont arricre. La mise a I’eau et la récupération du
dispositif sous-marin requiert la présence d’opérateurs sur le pont arriere du batiment
de surface. Les opérateurs sont amenés a manipuler des charges lourdes, ce qui peut
étre dangereux, notamment lorsque la mer est formée.

Le cable tracteur comprend généralement une ame formée de conducteurs électriques
et/ou optiques permettant de transmettre de 1’énergie et des informations entre des
équipements du sonar situés a bord du navire et les antennes. L’ame du cable (« core
cable » en anglais) est généralement recouverte d’un toron (« strand » en anglais) de
fils métalliques assurant la tenue mécanique du cable. Le corps remorqué est géné-
ralement massif. I peut étre équipé d’ailerons assurant sa stabilité hydrodynamique.
L’antenne linéaire de réception peut s’étendre sur une longueur de 1’ordre d’une
centaine de metre afin de permettre la détection d’ondes sonores se propageant dans
I’eau en basse fréquence. Il peut s’agir d’écho d’ondes sonores émises par 1’antenne
d’émission lorsque le sonar fonctionne en mode actif. Le sonar peut également
fonctionner en mode passif sans émission d’ondes sonores.

Dans la demande de brevet WO 2018/065385A1 déposée au nom de la de-
manderesse, un seul treuil permet de manipuler le cable tracteur et I’antenne de

réception. La céble tracteur et I’antenne de réception sont solidaires I’un de I’ autre.
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Lors de la mise a I’eau, Le corps remorqué est accroché et connecté au niveau de la
jonction entre le cable tracteur et 1’antenne de réception. Une telle disposition du cable
tracteur et de 1’antenne de réception sur un méme treuil pose certains problemes.
Notamment, le treuil doit &tre adapté au plus grand rayon de courbure admissible par le
cable tracteur et par I’antenne de réception. Cela peut conduire a un surdimen-
sionnement important du touret du treuil. De plus, il peut €tre utile de manipuler sé-
parément le céble tracteur et I’antenne de réception, ce que ne permet pas le treuil
unique.

L’invention prévoit la mise en ceuvre de deux treuils distincts, 1’un pour le cable
tracteur et ’autre pour I’antenne de réception. L’invention a pour objet de faciliter les
manceuvres de mise a I’eau et de récupération des différents €léments du dispositif
sous-marin remorqueé.

A cet effet, I’invention propose un dispositif sous-marin destiné a €tre remorqué par
un batiment de surface et un systeme de manutention destiné a €tre installé sur le
batiment de surface et permettant de stocker et déployer le dispositif sous-marin, le
dispositif sous-marin comprenant un céble tracteur, un corps remorqué et un corps
allongé souple, le corps remorqué étant situé entre le corps allongé souple et le cable
tracteur lors de 1'utilisation du dispositif sous-marin, le systtme de manutention
comprenant deux treuils distincts, le premier treuil permettant de stocker et déployer le
céble tracteur et le corps remorqué, le second treuil permettant de stocker et déployer
le corps allongé souple. Selon ’invention, le dispositif sous-marin comprend un bras
articulé a une premicre de ses extrémités au corps remorqué et a une seconde de ses ex-
trémités au corps allongé souple, dans une premicre position déployée, le bras étant
aligné avec le corps allongé souple permettant au premier treuil de tracter I'ensemble
du dispositif sous-marin, dans une seconde position, le bras étant désaligné du corps
allongé souple permettant 1'alignement du corps allongé souple avec le second treuil.

Avantageusement, I'articulation du bras au corps allongé souple est déconnectable.

Le dispositif sous-marin peut comprendre une liaison €lectrique et/ou optique entre le
corps remorqué et le corps allongé souple. La liaison €lectrique et/ou optique est avan-
tageusement déconnectable.

Avantageusement, le bras comprend, a sa seconde extrémité, un chaumard permettant
de guider le corps allongé souple. Le corps allongé souple comprend alors une noix
configurée pour venir en butée contre le chaumard, la noix étant disposée en une
extrémité du corps allongé souple, extrémité articulée au bras.

Le systeme de manutention peut comprendre un actionneur configuré pour faire
passer le bras de sa position alignée avec le corps allongé souple a sa position
désaligné du corps allongé souple.

L'actionneur peut €tre le second treuil ou distinct du second treuil.
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Le systeme de manutention peut comprendre deux portes manceuvrables séparément
I'une de l'autre, une premicre des deux portes étant disposée entre le premier treuil et la
mer, une seconde des deux portes étant disposée entre le second treuil et la mer. Dans
la seconde position du bras, le systéme de manutention est configuré pour que la
premiere des deux portes puisse rester fermée.

L’invention a également pour objet un procédé de mise en ceuvre du dispositif sous-
marin et du systéme de manutention permettant la mise a I'eau du dispositif, pour
mettre a 1'eau le dispositif sous-marin le procédé consiste a enchainer les opérations
suivantes :

a. dérouler le second treuil pour mettre a 1'eau le corps allongé souple,

b. connecter le corps allongé souple a la seconde extrémité du bras en position
désalignée,

c. amener le bras en position alignée,

d. dérouler le premier treuil.

Dans une premiere variante, le procédé consiste, entre les opérations cet d, a :

e. décrocher le corps allongé souple du second treuil.

Dans une seconde variante, le procédé consiste, entre les opérations betc, a :

f. mettre en ceuvre l'actionneur pour reprendre les efforts du corps allongé souple sur
le bras,

g. décrocher le corps allongé souple du second treuil,

l'opération c étant réalisée au moyen d'une manceuvre de l'actionneur.

L’invention sera mieux comprise et d’autres avantages apparaitront a la lecture de la
description détaillée d’un mode de réalisation donné a titre d’exemple, description
illustrée par le dessin joint dans lequel :

[fig.1] la figure 1 représente de facon schématique un navire tractant un sonar actif ;

[fig.2] la figure 2 représente le navire de la figure 1 dont le sonar est en cours de mise

a 1’eau ou de remontée ;

les figures 3, 4, 5, 6, 7 et 8 illustrent la mise a I’eau et la remontée d’une antenne de
réception du sonar représenté sur les figures 1 et 2 ;

[fig.9]

[fig.10]

[fig.11]
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les figures 9, 10 et 11 illustrent une premiére variante d’un systeme de manutention
du sonar représenté sur les figures 1 et 2 ;

[fig.12]

[fig.13]

[fig.14]

[fig.15]

[fig.16]

[fig.17]

les figures 12, 13, 14, 15, 16 et 17 illustrent une seconde variante d’un systeme de
manutention du sonar représenté sur les figures 1 et 2.

Par souci de clarté, les mémes éléments porteront les mémes reperes dans les dif-
férentes figures.

L’invention est décrite en rapport au remorquage d’un sonar actif par un batiment de
surface. Il est bien entendu que 1’invention peut étre mise en ceuvre pour tout type de
dispositifs sous-marins remorqués.

La figure 1 représente un navire 10 tractant un sonar actif 12 comprenant un corps
remorqué 14 intégrant une antenne d’émission acoustique et un corps allongé souple
16 formant une antenne de réception acoustique. Par la suite, le corps remorqué sera
appelé poisson 14 et le corps allongé souple sera appelé fliite 16. Le sonar 12
comprend également un cable 18 permettant de tracter le poisson 14 et la flite 16. Le
cable 18 assure également I'acheminement de signaux et d’alimentations entre le navire
10, 1le poisson 14 et la flite 16.

Le poisson 14 et la fllite 16 sont mécaniquement arrimés et connectés électriquement
et/ou optiquement au cable 18 de maniere appropriée. De maniere classique, la fliite 16
est formée d'une antenne linéaire de forme tubulaire identique a celles que 'on trouve
dans les sonars passifs, d’ou son nom de fliite, tandis que I’antenne d’émission est
intégrée dans une structure volumique formant le corps remorqué 14 ayant une forme
s’apparentant a celle d’un poisson. La fliite 16 est arrimée au poisson 14 qui, lui-
méme, est arrimé a 1'extrémité du cable 18. Durant une mission d’acoustique sous-
marine en mode actif, I’antenne du poisson 14 émet des ondes sonores dans 1’eau et
I’antenne de réception de la fliite 16 capte d’éventuels €chos provenant de cibles sur
lesquels se refletent les ondes sonores issues de 1’antenne d’€mission.

Un dispositif de manutention 20 est disposé€ sur un pont arriere 22 du navire 10. Le
dispositif de manutention 20 comprend deux treuils 24 et 26. Le treuil 24 permet de
stocker et déployer le cable tracteur 18 et le poisson 14. Le treuil 26 permet de stocker
et déployer la fliite 16. En position déployée du sonar actif 12, comme représenté sur la
figure 1, seul le treuil 24 est en fonction. Le treuil 24 tracte I’ensemble du sonar 12.

Plus précisément, le cable 18 tracte le poisson 14 et la fliite 16 est accrochée derricre le
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poisson 14.

Sur la figure 1, le treuil 24 est situé a babord du navire 10 et le treuil 26 a tribord.
D’autres configurations sont également possibles, treuil 24 a tribord et treuil 26 a
babord, treuil 24 au-dessus ou au-dessous du treuil 26. De fagon plus générale les deux
treuils 24 et 26 sont décalés 1’un par rapport a I’autre.

Le sonar 12 comprend un bras 30 articul€ a I’une de ses extrémités 32 au poisson 14
et a sa seconde extrémité 34 a la fliite 16. Sur la figure 1, en position déployée du sonar
actif 12, le bras 30 est aligné avec la fliite 16. Plus précisément, le bras 30 et la flite 16
s’étendent tous deux sensiblement selon le méme axe 36. Lorsque le navire 10 navigue
en ligne droite, I’axe 36 est sensiblement parallele a I’axe de déplacement du navire.
En pratique les forces de trainée subies par la fllite 16 orientent le bras 30 et la flite 16
naturellement dans I’eau selon 1’axe 36 qui peut osciller notamment en fonction des
conditions météorologiques.

La figure 2 représente le navire de la figure 1 dont le sonar 12 est en cours de mise a
I’eau ou de remontée. Plus précisément, le poisson 14 est posé sur le pont 22 éven-
tuellement dans un berceau prévu pour I’accueillir. Le treuil 24 est a I’arrét. Le cable
18 est presque en totalité enroulé sur le treuil 24. Le bras 30 est désaligné de la flite 16
permettant I’alignement de la fliite 16 avec le treuil 26.

Pour assurer un bon alignement du bras 30 et de la fliite 16, a 'extrémité 32,
I’articulation entre le poissonl4 et le bras 30 est avantageusement de type rotule doigt,
ou rotule, c'est-a-dire possédant au moins deux degrés de liberté en rotation autour
d’axes perpendiculaires a I’axe 36. De méme, a ’extrémité 34, I’articulation entre le
bras 30 et la fliite 16 possede avantageusement au moins un degré de liberté en rotation
au tour d’un axe permettant ’alignement de la flite 16 avec le treuil 26. La flite 16
conserve avantageusement un degré de liberté en rotation autour de I’axe 36. Ce degré
de liberté peut €tre assuré soit a I’extrémité 32 au moyen d’une liaison rotule soit a
I’extrémité 34, au moyen d’une liaison rotule a doigt. Il est également possible de po-
sitionner ce degré de liberté a la fois a ’extrémité 32 et a 'extrémité 34, ce qui permet
de faciliter I’alignement de la fliite 16 avec le treuil 26.

En I’absence de bras 30, I’opérateur chargé de manipuler le sonar 12 pour le mettre a
I’eau et pour le remonter a bord du navire 10, doit intervenir a I’arriere du poisson 14
pour accrocher la fliite 16 lors de la mise a I’eau et pour la décrocher lors de la
remontée du sonar 12. Cette manceuvre de I’opérateur se fait dans une position incon-
fortable car il est géné par la forme du poisson 14. De plus, cette manceuvre se fait a
proximité de 1’eau et peut etre dangereuse, notamment lorsque la mer est formée. La
présence du bras 30 permet a I’opérateur chargé de raccorder la fliite 16 au poisson 14
de ne pas se déplacer derriere le poisson 14 pour effectuer le raccordement.

Il est possible d’améliorer encore la sécurité de I’opérateur au moyen d’un systeme
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de portes permettant d’isoler le pont 22 de la mer.

La figure 3 représente 1’arriere du navire 10 lors de la mise a I’eau de la fliite 16. Le
systeme de manutention peut comprendre deux portes 38 et 40 isolant les treuils 24 et
26 ainsi que le poisson 14 de la mer lorsque les portes sont fermées. Plus précis€ment,
la porte 38 est disposée entre le treuil 26 et la mer. La porte 40 est disposée entre le
treuil 24 et la mer. Les deux portes 38 et 40 peuvent étre manceuvrées indé-
pendamment I’une de I’autre. Dans la variante représentée, la porte 40 possede une
surface plus importante que la porte 38. En effet, en position ouverte, la porte 40 doit
permettre le passage du poisson 14 alors que la porte 38 doit permetire le passage de la
fliite 16 qui présente une section beaucoup plus faible que celle du poisson 14, les
sections étant définies perpendiculairement a I’axe 36. Alternativement, les deux portes
38 et 40 pourraient avoir des surfaces égales. La porte 40 pourrait méme avoir une
surface plus faible que la porte 38.

Sur la figure 3, la porte 40 est fermée. Le poisson 14 est disposé sur le pont 22. Le
poisson 14 est protégé de 1la mer. La porte 38 est ouverte et la fliite 16 est partiellement
dans I’eau. La fliite 16 est en partie enroulée sur le treuil 26 et en partie dans I’eau
derriere le navire 10. Les portes 38 et 40 peuvent €tre pivotantes comme représentées
sur la figure 3. Tant que le bras 30 est en position désalignée, la porte 40 peut rester
fermée. Tout type d’ouverture de porte peut €tre mise en ceuvre dans le cadre de
I’invention : les portes peuvent par exemple €tre coulissantes, pliantes ou a en-
roulement. Il est avantageux de prévoir deux portes 38 et 40 distinctes permettant
I’ouverture, soit de I’une soit de 1’autre. Plus précis€ément, dans la configuration de la
figure 3, seule la porte 38 est ouverte. Dans la configuration de la figure 1 ou le bras 30
et la fliite 16 sont alignés, la porte 40 doit rester ouverte et il est possible de refermer la
porte 38. Alternativement, pour simplifier le systeme de manutention, il est possible de
ne prévoir qu’une seule porte par exemple coulissante que I’on entrouvre dans la confi-
guration de la figure 3 et que I’on ouvre completement dans la configuration de la
figure 1.

Le systeme de manutention peut comprendre une languette 42 sur laquelle s’appuie
la fltite 16 lorsque la porte 38 est ouverte. Plus précisément la languette 42 est mobile
en translation par rapport au pont 22 selon un axe ayant une orientation voisine de la
direction prise par la flite 16 en sortie du navire 10 avant qu’elle ne traine dans I’eau.
La languette 42 permet de supporter la fliite 16 avant qu’elle n’atteigne 1’eau afin de ne
pas plonger avec une inclinaison trop importante lorsque seul son poids I’entraine. Une
fois que la fliite 16 a atteint I’eau, une force de trainée s’exercant sur la fliite 16 tend a
limiter son inclinaison. En position rétractée, la languette 42 peut €tre masquée par la
porte 38. En position étirée, la languette 42 peut dépasser du volume occupé par la

porte 38 en position fermée. La languette 42 n’est alors étirée que lorsque la porte 38
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est ouverte.

Le systeme de manutention peut comprendre, a I’extrémité 34 du bras 30, un
chaumard 44 (bien connu dans la littérature anglo-saxonne sous le nom de
« fairlead »). Le chaumard 44 permet de guider la fliite 16 lorsque le treuil 26
manceuvre la flite 16 soit pour la mettre a I’eau soit pour la remonter. Le chaumard 44
permet de guider la fliite 16 selon I’axe 36. Les dimensions de la section de la flite 16
perpendiculairement a I’axe 36 sont plus faibles que les dimensions de la section in-
térieure du chaumard 44. Le chaumard 44 peut assurer la liberté en rotation de la fliite
autour de I’axe 36. Une liaison pivot suffit alors a relier le chaumard 44 au bras 30 a
son extrémité 34.

Dans la variante représentée, le chaumard 44 possede une section fermée autour de la
fliite 16. Alternativement, la section du chaumard 44 peut étre ouverte afin de
permettre le positionnement de la fliite 16 dans le chaumard 44 apres le début de la
mise a ’eau de la fllite 16. Le chaumard 44 peut disposer d’une porte mobile
permettant de refermer sa section ouverte.

La connexion mécanique de la fliite 16 au bras 30 peut €tre réalisée au moyen d’une
noix 46 solidaire de la fliite 16. La noix 46 est disposée a I'extrémité de la fllite 16
destinée a s’articuler au bras 30. Lors de la mise a I’eau du sonar 12, 1a fliite 16 circule
dans le chaumard 44. Lorsque la quasi-totalité de fliite 16 a traversé le chaumard 44, la
noix 46 vient en butée contre le chaumard 44. Des dimensions de la section de la noix
46 perpendiculairement a 1I’axe 36 sont plus importantes que des dimensions de la
section intérieure du chaumard 44 afin de permettre a la noix 46 de venir en butée
contre le chaumard 44. Sur la figure 3, la flite 16 glisse au travers du chaumard 44. La
figure 4 représente la noix 46 avant son accostage contre le chaumard 44 et la figure 5
représente la noix 46 en butée contre le chaumard 44. D’autres formes complé-
mentaires de la noix 46 et du chaumard 44 permettant un arrét en translation de la noix
46 par rapport au chaumard 44 selon 1’axe 36 dans la configuration de la figure 1 sont
possibles. On peut par exemple prévoir un emmanchement conique de la noix 46 dans
le chaumard 44.

Le treuil 26 permet d’enrouler et de dérouler la fllite 16. Un cable d’accrochage 52
est fixé entre le treuil 26 et la fliite 16. Le cable d’accrochage 52 permet de dérouler
completement la fllite 16 pour amener une de ses extrémités au niveau du bras 30 pour
y étre connectée mécaniquement. Lors de la remontée du sonar 12, une fois la flite 16
alignée avec le treuil 26, I’enroulement autour du treuil 26 débute par I’enroulement du
cable d’accrochage 52 puis I’enroulement de la fliite 16 sur le treuil 26. La noix 46
forme une interface entre la fliite 16 et le cable d’accrochage 52. La noix 46 est
également enroulée sur le treuil 26.

En service, lorsque le sonar 12 est remorqué, la fliite 16 est soumise a une trainée due
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a la vitesse du navire 10. La trainée tend a maintenir la noix 46 en butée contre le
chaumard 44. Certaines manceuvres du navire 10, notamment I’arrét de son dé-
placement vers I’avant ou une marche arricre, peuvent annuler la trainée exercée sur la
fliite 16. L état de la mer peut également annuler au moins temporairement la trainée
exercée sur la fllite 16. Pour éviter que la noix 46 ne se décolle du chaumard 44, il est
possible de prévoir des moyens bidirectionnels d’immobilisation de la fliite 16 par
rapport au chaumard 44. Ces moyens peuvent étre réalisé€s par adhérence, par exemple
au moyen d’un ajustement serr€ d’une partie de la noix 46 pénétrant dans le chaumard
44. Alternativement ou en complément, les moyens bidirectionnels d’immobilisation
peuvent étre réalis€s par obstacle par exemple au moyen d’un verrou 48 comme re-
présenté sur la figure 6. Le verrou 48 est articulé par rapport au chaumard 44 et
s’accroche, en position verrouillée, sur une partie proéminente 50 de la noix 46. En
position déverrouillée, le verrou 48 libere la partie proéminente 50 autorisant ainsi le
retrait de la noix 46 hors du chaumard 44.

En complément de la connexion mécanique entre la fliite 16 et le bras 30 en son
extrémité 34, le sonar 12 peut disposer d’une liaison électrique et/ou optique entre le
poisson 14 et la fliite 16. Cette liaison est alors déconnectable. Plus précis€ment, la
fliite 16 peut disposer d’une embase 54 par exemple solidaire de la noix 46. Un cable
56, relié électriquement et/ou optiquement au poisson 14, peut transiter a I’intérieur du
bras 30. Une extrémité du cable 56 est munie d’une fiche 58 qu’un opérateur 60
raccorde sur I’embase 54 lorsque la noix 46 est en butée contre le chaumard 44 ou plus
généralement, lorsque la fllite 16 est connectée mécaniquement au bras 30. La
connexion électrique entre la fliite 16 et le bras 30 est visible sur les figures 7 et 8. De
facon plus générale, tout type de connexion entre la fliite 16 et le poisson 14 peut étre
mise en ceuvre. La connexion peut étre réalisée sans contact physique par exemple au
moyen d’une liaison radiofréquence se développant entre deux terminaisons situées au
voisinage I’une de I’autre, ’une étant disposée dans le bras 30 et I’autre étant disposée
dans le chaumard 44 ou méme dans la noix 46.

En variante de la connexion avec contact physique, il est possible d’éviter I’opération
manuelle de connexion de la fiche 58 sur ’embase 54. A cet effet, les points de
connexion de la fiche 58 sont intégrés au chaumard 44. Les points de connexion de
I’embase 54 restent intégrés a la noix 46. La connexion entre le poisson 14 et la fliite
16 se fait lors de I'insertion de la noix 46 dans le chaumard 44.

Les figures 9, 10 et 11 illustrent une premicre variante du systeme de manutention
20. Dans cette variante, le bras 30 passe de sa position désalignée de la flite 16,
permettant I’alignement de la fliite 16 avec le treuil 26, a sa position alignée avec la
fliite 16, au moyen du treuil 26. Lors du passage entre la position désalignée a la

position alignée, la noix 46 reste en butée contre le chaumard 44. Plus généralement, la
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fliite 16 est connectée au bras 30. Les figures 10 et 11 représentent le bras 30 en
position alignée avec la fliite 16 et la figure 9 représente une position intermédiaire du
bras 30 entre sa position désalignée et sa position alignée avec la fliite 16. Lors du
passage entre ses deux positions, le bras 30 pivote autour de 1’articulation de sa
premiere extrémité 32 par rapport au poisson 14. La fliite 16 est déja dans 1’eau et tire
sur I’extrémité 34 du bras 30. Le cable d’accrochage 52 exerce également un effort sur
le bras 30 en son extrémité 34. Le cible d’accrochage 52 retient le bras 30 en
équilibrant 1’effort qu’exerce la flite 16 sur le bras 30. Le passage entre les deux
positions du bras 30 se fait en manceuvrant le treuil 26 : en déroulant le cable
d’accrochage 52 pour atteindre la position alignée et en enroulant le cable
d’accrochage 52 pour atteindre la position désalignée du bras 30.

Lors de la mise a I’eau du sonar 12, dans la premicre variante du systeme de ma-
nutention 20, il est nécessaire de libérer le bras 30 du cable d’accrochage 52.

L’ opérateur 60 réalise cette libération comme illustré sur les figures 10 et 11. Le cable
d’accrochage 52 peut étre fixé de fagon amovible a la noix 46. L’opérateur 60 doit
alors intervenir a I’extrémité 34 du bras 30, ce qui peut présenter un danger. Alterna-
tivement, le cable d’accrochage 52 peut étre réalisé€ en deux parties 52a et 52b, comme
visible sur les figures 10 et 11. La partie 52a est solidaire du bras 30 et y est fixée en
son extrémité 34. La partie 52b est solidaire du treuil 26. Les deux parties 52a et 52b
sont fixées I'une a ’autre de fagon amovible, par exemple au moyen d’un mousqueton.
La libération du cable d’accrochage 52 se fait en détachant les parties 52a et 52b. La
partie 52a peut ensuite €tre rangée le long du bras 30. Ainsi I’opérateur 60 n’intervient
plus en bout de bras 30 mais seulement au niveau de la fixation amovible des deux
parties 52a et 52b. Alternativement encore, il est possible de prévoir un dispositif au-
tomatique de connexion et de déconnexion du cable d’accrochage 52. Ce dispositif
peut par exemple comprendre un mousqueton solidaire de la noix 46 et s’ouvrant
lorsque la tension du cable d’accrochage 52 se réduit au-dessous d’un seuil prédéfini.

Lors de la mise a I’eau du sonar 12, apres avoir décroché le cable d’accrochage 52 du
bras 30, le treuil 24 est manceuvré pour mettre a I’eau le poisson et dérouler le cable
tracteur 18 a la longueur souhaitée.

La remontée du sonar 12 se fait en inversant I’ordre des opérations décrites plus haut,
c'est-a-dire : enroulement du cable tracteur 18 au moyen du treuil 24 pour ramener le
poisson 14 sur le pont 22, accrochage du cable d’accrochage 52 a la noix 46 ou ac-
crochage des deux parties 52a et 52b entre elles, mise en ceuvre du treuil 26 pour
amener le bras 30 de sa position alignée avec la fllite 16 a sa position désalignée et
pour enrouler le cable d’accrochage 52 et la flite 16.

Les figures 12 a 17 illustrent une seconde variante du systeme de manutention 20.

Dans cette variante, le bras 30 passe de sa position désalignée de la fllite 16, permettant
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I’alignement de la flite 16 avec le treuil 26, a sa position alignée avec la fliite 16, au
moyen d’un actionneur distinct du treuil 26. Cette variante permet a I’opérateur 60 de
se reculer du bord du pont 22 encore plus qu’avec la premicre variante. Dans cette
seconde variante, on retrouve le treuil 26 et son cable d’accrochage 52 permettant de
retenir la fltite 16 lors de la mise a I’eau du sonar 12 avant I’opération de connexion
mécanique de la flite 16 au bras 30 et plus précisément avant que la noix 46 ne vienne
en butée contre le chaumard 44. Durant la mise a I’eau de la fliite 16 et la réalisation de
la connexion mécanique au bras 30, seule la porte 38 est ouverte. La connexion
électrique peut également étre réalisée au moment de la connexion mécanique. Une
fois la ou les connexions réalisé€es, il est possible d’ouvrir la porte 40. La figure 12 re-
présente en perspective le sonar 12 dont la fliite 16 est mise a I’eau. Le poisson 14 est
encore sur le pont 22. Les deux portes 38 et 40 sont ouvertes. Le dispositif de ma-
nutention 20 comprend, dans cette seconde variante, un actionneur 62 en position
inactive sur la figure 12. L’actionneur 62 est par exemple formé d’un vérin dont la tige
64 est motorisée en translation et en rotation par rapport au pont 22. Sur la figure 13,
la tige 64 est représentée en position active, c'est-a-dire exercant un effort sur le bras
30 pour le maintenir en position désalignée, la fliite 16 étant encore maintenue par le
treuil 26 au moyen du céable d’accrochage 52. Dans cette position de la tige 64, le treuil
26 est manceuvré pour relacher I’effort exercé par le cable d’accrochage 52. Une fois
que le cable d’accrochage 52, n’exerce plus d’effort sur la fliite 16, ’ensemble des
efforts exercés sur la flite 16 sont repris par la tige 64 par I’intermédiaire du bras 30 et
I’opérateur 60 peut décrocher le cable d’accrochage 52 de la noix 46, comme re-
présenté sur la figure 14. Pour poursuivre la mise a I’eau du sonar 12, la tige 64 pivote
pour amener le bras 30 progressivement vers sa position alignée avec la fliite 16. La
figure 15 représente le bras 30 en position intermédiaire et la figure 16 représente le
bras 30 aligné avec la flite 16, la tige 64 ayant completement relachée son effort sur
bras 30 et n’étant plus en contact avec celui-ci. Sur la figure 17, ’actionneur 62 a
repris sa position inactive et le treuil 24 est prét a dérouler le cable tracteur 18 pour
mettre a I’eau le poisson 14.

La remontée du sonar 12 se fait en inversant I’ordre des opérations décrites plus haut,
c'est-a-dire : enroulement du cable tracteur 18 au moyen treuil 24 pour ramener le
poisson 14 sur le pont 22, mise en ceuvre de I’actionneur 62 pour amener le bras 30 de
sa position alignée avec la fllite 16 a sa position désalignée, accrochage du cable
d’accrochage 52 a la noix 46, déverrouillage de la noix 46 du chaumard 44, manceuvre
du treuil 26 pour enrouler le cable d’accrochage 52 et la fliite 16. Lors de

I’enroulement du cable d’accrochage 52, il est possible de ranger I’actionneur 62.
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Revendications

£ N A

Dispositif sous-marin (12) destiné a étre remorqué par un batiment de
surface (10) et systeme de manutention (20) destiné a €tre installé sur le
batiment de surface (10) et permettant de stocker et déployer le
dispositif sous-marin (12), le dispositif sous-marin (12) comprenant un
cable tracteur (18), un corps remorqué (14) et un corps allongé souple
(16), le corps remorqué (14) étant situé entre le corps allongé souple
(16) et le cable tracteur (18) lors de 1’ utilisation du dispositif sous-marin
(12), le systeme de manutention (20) comprenant deux treuils distincts
(24, 26), le premier treuil (24) permettant de stocker et déployer le cable
tracteur (18) et le corps remorqué (14), le second treuil (26) permettant
de stocker et déployer le corps allongé souple (16), caractérisé en ce que
le dispositif sous-marin (12) comprend un bras (30) articulé a une
premiere (32) de ses extrémités au corps remorqué (14) et a une seconde
(34) de ses extrémités au corps allongé souple (16), dans une premicre
position déployée, le bras (30) étant aligné avec le corps allongé souple
(16) permettant au premier treuil (24) de tracter I’ensemble du dispositif
sous-marin (12), dans une seconde position, le bras (30) étant désaligné
du corps allongé souple (16) permettant 1’alignement du corps allongé
souple (16) avec le second treuil (26).

Dispositif sous-marin et systeme de manutention selon la revendication
1, caractérisé en que ’articulation du bras (30) au corps allongé souple
(16) est déconnectable.

Dispositif sous-marin et systeme de manutention selon la revendication
2, caractérisé en que le dispositif sous-marin (12) comprend une liaison
électrique et/ou optique entre le corps remorqué (14) et le corps allongé
souple (16) et en ce que la liaison électrique et/ou optique est décon-
nectable.

Dispositif sous-marin et systeme de manutention selon 1’une des reven-
dications précédentes, caractérisé en que le bras (30) comprend, a sa
seconde extrémité (34), un chaumard (44) permettant de guider le corps
allongé souple (16) et en ce que le corps allongé souple (16) comprend
une noix (46) configurée pour venir en butée contre le chaumard (44), la
noix (46) étant disposée en une extrémité du corps allongé souple (16),
extrémité articulée au bras (30).

Dispositif sous-marin et systeme de manutention selon 1’une des reven-

dications précédentes, caractérisé en que le systeme de manutention (20)
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comprend un actionneur (26 ; 62) configuré pour faire passer le bras
(30) de sa position alignée avec le corps allongé souple (16) a sa
position désaligné du corps allongé souple (16).

Dispositif sous-marin et systeme de manutention selon la revendication
5, caractéris€ en que I’actionneur est le second treuil (26).

Dispositif sous-marin et systeme de manutention selon la revendication
5, caractérisé en que I’actionneur (62) est distinct du second treuil (26).
Dispositif sous-marin et systeme de manutention selon 1’une des reven-
dications précédentes, caractérisé en que le systeme de manutention
comprend deux portes (38, 40) manceuvrables séparément 1’une de
I’autre, une premiere des deux portes (40) €tant disposée entre le
premier treuil (24) et la mer, une seconde des deux portes (38) étant
disposée entre le second treuil (26) et 1a mer et en ce que dans la
seconde position du bras (30), la premiere des deux portes (40) peut
rester fermée.

Procédé de mise en ceuvre du dispositif sous-marin et systeme de ma-
nutention selon 1’une des revendications précédentes permettant la mise
a I’eau du dispositif, caractérisé en ce que pour mettre a ’eau le
dispositif sous-marin (12) il consiste a enchainer les opérations
suivantes :

a. dérouler le second treuil (26) pour mettre a I’eau le corps allongé
souple (16),

b. connecter le corps allongé souple (16) a la seconde extrémité (34) du
bras (30) en position désalignée,

c. amener le bras (30) en position alignée,

d. dérouler le premier treuil (24)

Procédé selon la revendication 9 de mise en ceuvre du dispositif sous-
marin et systtme de manutention selon la revendication 6, caractérisé en
ce qu’il consiste, entre les opérations c et d, a :

e. décrocher le corps allongé souple (16) du second treuil (26).

Procédé selon la revendication 9 de mise en ceuvre du dispositif sous-
marin et systtme de manutention selon la revendication 7, caractérisé en
ce qu’il consiste, entre les opérations b etc, a :

f. mettre en ceuvre 1’actionneur (62) pour reprendre les efforts du corps
allongé souple (16) sur le bras (30),

g. décrocher le corps allongé souple (16) du second treuil (26),

I’opération c étant réalisée au moyen d’une manceuvre de 1’actionneur
(62).
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