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(54) Système de passerelle pour embarcation flottante, embarcation équipée d’un tel système et 
procédé de positionnement correspondant

(57) L’invention concerne un système de passerelle
pour une embarcation (1) flottante, telle qu’un navire,
comprenant une passerelle (3) mobile et des moyens de
commande (4) en déplacement de la passerelle. Selon
l’invention, le système comporte des moyens de déter-
mination (5) de la position (P32) de la passerelle (3) par
rapport à une structure (2) extérieure et des moyens de
correction (73) de la position de la passerelle en fonction

de ladite position déterminée de la passerelle (3) par rap-
port à la structure (2) extérieure.

L’invention concerne également une embarcation
équipée d’un tel système de passerelle, un ensemble
comprenant une telle embarcation (1) et une structure
(2) extérieure, et un procédé de positionnement corres-
pondant de la passerelle.
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Description

[0001] La présente invention concerne de manière gé-
nérale le positionnement d’une passerelle d’une embar-
cation flottante par rapport à une structure extérieure.
[0002] L’invention concerne plus particulièrement un
système de passerelle pour une embarcation flottante,
telle qu’un navire, pour le transfert de charge et/ou de
personne entre ladite embarcation et une structure ex-
térieure. Ledit système comprend une passerelle pré-
sentant au moins une, de préférence une pluralité de,
mobilité(s) de déplacement. Ledit système comprend en
outre des moyens de commande de la ou des mobilité(s)
de déplacement de la passerelle. L’invention concerne
également une embarcation équipée d’un tel système de
passerelle, un ensemble comprenant une telle embarca-
tion et une structure extérieure à atteindre, et un procédé
de positionnement correspondant de la passerelle.
[0003] De manière usuelle, pour le transfert de person-
nes et/ou de charges entre une passerelle d’une embar-
cation, telle qu’un navire, et une structure extérieure, telle
qu’une plateforme en mer, les mouvements du navire
soumis à des forces extérieures, par exemple du fait de
la houle, sont détectés à l’aide d’une centrale inertielle
et compensés par déplacement de la passerelle par rap-
port à l’embarcation.
[0004] Cependant, ces solutions connues de l’état de
la technique requièrent une liaison physique, par exem-
ple de type rotule ou glissière, généralement permanente
entre la passerelle et la structure extérieure, cette liaison
physique étant utilisée comme position de référence pour
compenser les mouvements de l’embarcation soumise
à des forces extérieures.
[0005] Cependant, une telle liaison physique entre la
structure extérieure et la passerelle génère un risque im-
portant d’endommagement de la structure extérieure
et/ou de l’embarcation.
[0006] En effet, dans le cas où l’embarcation est sou-
mise à une force extérieure, la liaison physique entre la
passerelle de l’embarcation et la structure extérieure
transmet la force qu’elle subit à ladite structure extérieure
à atteindre, risquant ainsi de détériorer la structure exté-
rieure et/ou la passerelle et/ou l’embarcation.
[0007] La présente invention a pour but de proposer
un système de passerelle pour embarcation permettant
de maintenir la passerelle de l’embarcation dans une pla-
ge de positions donnée par rapport à la structure exté-
rieure à atteindre, avec un risque réduit d’endommage-
ment de la structure extérieure et/ou de la passerelle
et/ou de l’embarcation.
[0008] A cet effet, l’invention a pour objet un système
de passerelle apte à être embarqué sur une embarcation
flottante, telle qu’un navire, pour le transfert de charge
et/ou de personne entre ladite embarcation et une struc-
ture extérieure, ledit système comprenant :

- une passerelle présentant au moins une, de préfé-
rence une pluralité de, mobilité(s) de déplacement,

- des moyens de commande de la ou des mobilité(s)
de déplacement de la passerelle,

caractérisé en ce que ledit système de passerelle com-
porte aussi des moyens de détermination de position
configurés pour déterminer la position de la passerelle
par rapport à la structure extérieure à l’embarcation, ledit
système comportant en outre une unité de traitement et
de calcul qui comprend :

- des moyens de mémorisation d’une position de ré-
férence de la passerelle par rapport à la structure
extérieure,

- des moyens de comparaison de la position détermi-
née de la passerelle par rapport à ladite position de
référence,

- des moyens de correction de position pour, en fonc-
tion du résultat de la comparaison, commander la,
ou au moins une partie des, mobilité(s) de déplace-
ment de la passerelle.

[0009] Grâce à un tel système de passerelle selon l’in-
vention, la compensation des mouvements de l’embar-
cation, qui influent sur la position de la passerelle par
rapport à la structure extérieure, est ainsi réalisée au
moins en partie par correction de la position de la pas-
serelle à partir du résultat de la comparaison entre la
position déterminée de la passerelle et la position pré-
définie souhaitée de ladite passerelle par rapport à la
structure extérieure, ce qui permet de supprimer tout
moyen de liaison mécanique entre la structure extérieure
à atteindre et la passerelle ou l’embarcation.
[0010] Autrement dit, la solution selon l’invention per-
met de maintenir la passerelle dans une plage de posi-
tions donnée par rapport à la structure extérieure sans
système de liaison physique entre la structure extérieure
et l’embarcation, et en particulier sans système de liaison
physique entre la passerelle et l’embarcation, de sorte
que le risque de détérioration de la structure extérieure
et/ou de la passerelle et/ou de l’embarcation est réduit.
[0011] Selon une caractéristique avantageuse de l’in-
vention, lesdits moyens de correction sont configurés de
telle sorte que si la différence entre la position déterminée
de la passerelle et la position de référence de la passe-
relle est en dehors d’une plage de valeurs de tolérance
prédéfinie, lesdits moyens de correction commandent la,
ou au moins une partie des, mobilité(s) de déplacement
de la passerelle jusqu’à ce que la différence entre la po-
sition déterminée et la position de référence de la pas-
serelle soit comprise dans ladite plage de valeurs de to-
lérance prédéfinie.
[0012] Selon une caractéristique avantageuse du sys-
tème selon l’invention, à l’état embarqué du système de
passerelle sur l’embarcation, la passerelle est déplaça-
ble par rapport à l’embarcation dans le plan passant par
l’axe de roulis et l’axe de tangage de l’embarcation, et
déplaçable suivant l’axe de lacet de l’embarcation, ladite
passerelle étant de préférence aussi déplaçable par ro-

1 2 



EP 2 712 801 A1

3

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

tation autour de chacun desdits axes de roulis, de tan-
gage et de lacet.
[0013] Selon une caractéristique avantageuse du sys-
tème selon l’invention, le système comporte une struc-
ture porteuse de la passerelle, qui, à l’état embarqué du
système de passerelle sur l’embarcation, est mobile
autour de chacun des axes de roulis, de tangage et de
lacet de l’embarcation, et mobile en translation suivant
l’axe de lacet, la passerelle étant montée coulissante sur
ladite structure porteuse suivant une direction transver-
sale à l’axe de lacet.
[0014] Selon une caractéristique avantageuse du sys-
tème selon l’invention, lesdits moyens de commande de
la ou des mobilité(s) de déplacement de la passerelle
comprennent des actionneurs, tels que des vérins, aptes
à commander la ou les mobilité(s) de déplacement de la
passerelle.
[0015] Selon une caractéristique avantageuse du sys-
tème selon l’invention, les moyens de détermination de
la position de la passerelle par rapport à la structure fonc-
tionnent par télémétrie.
[0016] L’invention concerne également une embarca-
tion équipée d’un système de passerelle tel que décrit
ci-dessus, caractérisé en ce que la passerelle et la co-
que de l’embarcation sont dépourvues de moyens de
liaison à la structure extérieure.
[0017] Selon une caractéristique avantageuse de l’em-
barcation selon l’invention, ladite embarcation comprend
des moyens de détermination de sa position dans le ré-
férentiel terrestre et des moyens de déplacement.
[0018] Selon une caractéristique avantageuse de l’em-
barcation selon l’invention, ladite embarcation comprend
des moyens de maintien en position. Lesdits moyens de
maintien en position comprennent des moyens de stabi-
lisation de ladite embarcation configurés pour maintenir
une valeur d’angle de tangage et une valeur d’angle de
roulis dans une plage de valeurs donnée. Lesdits moyens
de maintien en position comprennent aussi des moyens
de positionnement dynamiques de ladite embarcation
configurés pour maintenir une valeur d’angle de lacet et
une position dans le plan horizontal du référentiel terres-
tre, dans une plage de valeurs donnée.
[0019] On obtient ainsi une passerelle robotisée asso-
ciée au positionnement dynamique local de l’embarca-
tion, qui ne nécessite pas de liaison physique entre la
structure extérieure et l’embarcation ou la passerelle,
puisque la correction de position de la passerelle s’ef-
fectue sur la base de la position déterminée de la pas-
serelle par rapport à la structure extérieure.
[0020] L’invention concerne également un ensemble
comprenant une embarcation telle que décrite ci-dessus,
et une structure extérieure à atteindre par la passerelle.
La passerelle et ladite embarcation sont libres par rapport
à ladite structure.
[0021] Selon une caractéristique avantageuse de l’en-
semble selon l’invention, la structure extérieure est une
structure fixe dans le référentiel terrestre.
[0022] Selon une caractéristique avantageuse de l’en-

semble selon l’invention, la structure extérieure, par
exemple une plateforme et/ou une éolienne, est située
en mer.
[0023] Selon une caractéristique avantageuse de l’en-
semble selon l’invention, pour mesurer la position de la
passerelle par rapport à la structure extérieure, la struc-
ture extérieure comprend au moins deux cibles écartées
et disposées sur ladite structure extérieure, et lesdits
moyens de détermination de position comprennent des
moyens d’émission/réception configurés pour émettre
des ondes sur les cibles et les recevoir après réflexion
sur lesdites cibles. L’invention concerne également un
procédé de positionnement d’une passerelle d’une em-
barcation flottante par rapport à une structure extérieure,
ladite embarcation et ladite passerelle formant un en-
semble tel que décrit ci-dessus,
caractérisé en ce que ledit procédé comprend les éta-
pes de :

a) - détermination de la position de la passerelle par
rapport à la structure fixe,
b) - comparaison de la position de la passerelle par
rapport à ladite position de référence,
c) en fonction du résultat de comparaison, correction
de la position de la passerelle par commande de la,
ou d’au moins une partie des, mobilité(s) de dépla-
cement de la passerelle.

[0024] L’invention sera bien comprise à la lecture de
la description suivante d’exemples de réalisation, en ré-
férence aux dessins annexés dans lesquels :

- la figure 1 est une vue schématique d’une embarca-
tion flottante munie d’un système de passerelle selon
l’invention permettant d’atteindre une structure
extérieure ;

- la figure 2 est une vue schématique d’un mode de
réalisation selon l’invention des moyens de détermi-
nation de la position de la passerelle par rapport à
la structure extérieure.

[0025] En référence aux figures et comme rappelé ci-
dessus, l’invention concerne un système de passerelle
pour une embarcation 1 flottante. Le système comprend
une passerelle 3 présentant une pluralité de mobilités de
déplacement par rapport à la coque de l’embarcation.
Ainsi, ladite passerelle est montée mobile, c’est-à-dire
déplaçable, par rapport à la coque de l’embarcation 1
suivant plusieurs degrés de liberté.
[0026] Comme détaillé ci-après, la passerelle 3 est mo-
bile pour permettre d’accéder à une structure 2 extérieu-
re. A titre d’exemple, l’embarcation 1 peut être un navire
et la structure 2 extérieure peut être une plateforme et/ou
une éolienne située en mer. La passerelle 3 et l’embar-
cation 1 sont dépourvues de moyens de liaison à la struc-
ture 2 qui, dans le cas où l’embarcation 1 serait soumise
à une force extérieure Fext, transmettraient ladite force
extérieure à la structure 2, risquant ainsi de détériorer
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ladite structure 2 et l’embarcation 1.
[0027] Avantageusement, la passerelle 3 est déplaça-
ble par rapport à l’embarcation 1 autour de l’axe de roulis
X (axe longitudinal de l’embarcation) et/ou autour de l’axe
de tangage Y de l’embarcation 1 (axe transversal de l’em-
barcation), et/ou autour de l’axe de lacet Z (axe orthogo-
nal aux axes X et Y). On peut aussi prévoir que la pas-
serelle 3 soit déplaçable par rapport à l’embarcation 1 le
long de l’axe de roulis X et/ou le long de l’axe de tangage
Y de l’embarcation 1 et/ou le long de l’axe de lacet Z.
[0028] Ladite embarcation 1 comprend des moyens de
détermination de sa position P1 dans le référentiel ter-
restre et des moyens de déplacement 10 par rapport au
référentiel terrestre.
[0029] La position d’un objet comprend ses coordon-
nées géographiques et ses coordonnées d’orientation.
[0030] Dans l’exemple illustré plus particulièrement à
la figure 1, le système de passerelle comporte une struc-
ture porteuse 130 de la passerelle, montée mobile autour
de chacun des axes de roulis X, de tangage Y et de lacet
Z de l’embarcation 1, et montée mobile en translation
suivant l’axe de lacet Z. La passerelle 3 est aussi montée
coulissante sur ladite structure porteuse 130 suivant une
direction transversale à l’axe de lacet Z. Ainsi, une partie
des mobilités de la passerelle 3 est obtenue indirecte-
ment par les mobilités de la structure porteuse 130 par
rapport à l’embarcation 1.
[0031] La système de passerelle comprend des
moyens de commande 4 des mobilités de déplacement
de la passerelle 3. Lesdits moyens de commande 4 com-
prennent des actionneurs, tels que des vérins, aptes à
commander les mobilités de déplacement (directes ou
indirectes) de la plateforme 3. Lesdits actionneurs 4 peu-
vent commander directement une ou des mobilités de la
passerelle, par exemple la mobilité de coulissement de
la passerelle par rapport à la structure porteuse, ou com-
mander une ou des mobilités d’un élément, tel que ladite
structure porteuse, auquel est couplée ladite passerelle.
[0032] On note P31 la position de la passerelle 3 par
rapport à la coque de l’embarcation 1.
[0033] Ladite embarcation 1 comprend des moyens de
maintien en position de ladite embarcation 1 dans une
plage de tolérance donnée autour d’une position P1 de
l’embarcation choisie comme position de référence à
maintenir. Lesdits moyens de maintien en position com-
prennent des moyens de stabilisation 11 de ladite em-
barcation 1 configurés pour maintenir l’angle de tangage
donné et l’angle de roulis donné par rapport au référentiel
terrestre dans une plage de valeurs donnée.
[0034] Lesdits moyens de maintien en position com-
prennent aussi des moyens de positionnement dynami-
ques 12 de ladite embarcation 1 configurés pour main-
tenir une valeur d’angle de lacet et les coordonnées de
l’embarcation dans le plan horizontal du référentiel ter-
restre, dans une plage de valeurs donnée.
[0035] Ainsi, comme illustré aux figures, les moyens
de commande en déplacement 10 sont asservis aux
moyens de stabilisation 11 et 12 pour maintenir la posi-

tion P1 de l’embarcation dans le plan horizontal du réfé-
rentiel terrestre dans une plage de valeurs autour d’une
position prédéfinie.
[0036] Lesdits moyens de maintien 11, 12 en position
de l’embarcation permettent ainsi de maintenir l’embar-
cation 1 et donc la passerelle 3 à proximité de la structure
2 extérieure à atteindre. Le fait de pouvoir déplacer l’em-
barcation pour la maintenir à une position donnée cor-
respondant à une distance D entre l’embarcation 1 et la
structure 2 extérieure, permet de ramener avec une pré-
cision faible mais sur une distance importante l’embar-
cation dans une plage de valeurs souhaitée, en particu-
lier lorsque la distance entre la position réelle de la pas-
serelle et la position souhaitée de la passerelle dépasse
une valeur seuil de distance considérée comme impor-
tante qui ne peut pas être corrigée uniquement par dé-
placement de la passerelle.
[0037] Pour affiner le maintien du positionnement de
la passerelle à, ou à proximité de, la position P32ref sou-
haitée, l’unité 7 est configurée pour piloter les action-
neurs 4 de la passerelle 3 par rapport à l’embarcation
comme détaillé ci-après.
[0038] L’embarcation 1 comporte des moyens de dé-
termination 5 de la position P32 de la passerelle 3 par
rapport à une structure 2 extérieure à l’embarcation 1,
correspondant à la distance R entre la passerelle 3 et la
structure 2.
[0039] Dans l’exemple illustré aux figures, la structure
2 est fixe dans le référentiel terrestre. En variante, on
peut prévoir que ladite structure 2 soit mobile dans le
référentiel terrestre.
[0040] Le système de passerelle comprend aussi une
unité 7 de traitement et de calcul. Ladite unité 7 comprend
des moyens de mémorisation 71 d’une position de réfé-
rence P32ref de la passerelle 3 par rapport à la structure
2 extérieure. Ladite position de référence P32ref corres-
pond à la position souhaitée d’un point de la passerelle
3, par exemple son extrémité, par rapport à la structure
2 extérieure pour permettre de transférer des charges
et/ou des personnes à la passerelle.
[0041] L’unité 7 comprend aussi des moyens de com-
paraison 72 configurés pour comparer la position P32
déterminée de la passerelle 3 par rapport à ladite position
de référence P32ref. L’unité comprend aussi des moyens
de correction 73 pour, en fonction du résultat de la com-
paraison, commander le déplacement de la passerelle 3
par rapport à l’embarcation 1.
[0042] Lesdits moyens de correction 73 sont configu-
rés de telle sorte que si la différence entre la position P32
déterminée de la passerelle 3 et la position de référence
P32ref de la passerelle 3 est en dehors d’une plage de
valeurs prédéfinie, lesdits moyens de correction 73 com-
mandent les mobilités de déplacement de la passerelle
3 jusqu’à ce que la différence entre la position P32 dé-
terminée et la position de référence P32ref de la passe-
relle 3 soit comprise dans ladite plage de valeurs de to-
lérance prédéfinie.
[0043] Autrement dit, lesdits moyens de correction 73
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comprennent des instructions pour ramener la passerelle
en une position P32 sensiblement égale à la position
P32ref souhaitée, c’est-à-dire dans une plage de valeurs
de tolérance donnée autour de la position P32ref.
[0044] A cet effet, l’unité 7 calcule, par comparaison
de la position P32 déterminée avec la position P32ref de
référence, les déplacements de la passerelle 3 à com-
mander suivant les différents degrés de liberté de la pas-
serelle par rapport à l’embarcation pour ramener ladite
passerelle 3 depuis la position P32 déterminée jusqu’à
la position P32ref avec une tolérance prédéfinie.
[0045] La tolérance de positionnement est définie en
fonction de la précision et/ou du temps de réponse des
moyens de commande 4 en déplacement de la passe-
relle 3 par rapport à l’embarcation 1, et/ou des moyens
de détermination 5 de la position P32 de la passerelle
et/ou des moyens de déplacement 10 de l’embarcation
1 par rapport au référentiel terrestre.
[0046] Ladite unité 7 forme des moyens de pilotage
qui se présentent sous la forme d’un système électroni-
que et/ou informatique. Ledit système comprend par
exemple un microprocesseur et une mémoire de travail.
Ainsi, lorsqu’il est précisé que l’unité comprend des
moyens pour réaliser une action donnée ou est configu-
rée pour réaliser telle action, cela signifie qu’elle com-
prend des instructions électroniques et/ou informatiques
permettant d’exécuter ladite action. Les moyens de dé-
termination 5 comprennent aussi un système électroni-
que et/ou informatique incluant des instructions pour
l’opération de détermination de la position P32 de la pas-
serelle 3.
[0047] Après avoir déterminé la position P32 de la pas-
serelle 3 comme détaillé ci-après, et s’il s’avère néces-
saire de corriger la position de la passerelle, l’unité 7
détermine la correction de valeur de déplacement à ap-
pliquer à la passerelle 3 pour la ramener dans la plage
de valeurs de tolérance donnée autour de la position sou-
haitée par rapport à la structure 2. L’unité 7 convertit alors
ces corrections dans le référentiel de l’embarcation pour
commander les actionneurs 4 afin qu’ils déplacent la pas-
serelle 3 dans une position corrigée par rapport à l’em-
barcation 1. Ladite position corrigée correspond à une
position P32 comprise dans la plage de valeurs de tolé-
rance donnée autour de la position souhaitée P32ref par
rapport à la structure 2 extérieure.
[0048] Avantageusement, les étapes permettant de
corriger la position de la passerelle sont répétées à une
fréquence donnée, qui est de préférence fonction de la
vitesse et/ou de l’accélération que subit l’embarcation et
donc la passerelle, et/ou du temps de réponse des
moyens de commande 4 de la passerelle.
[0049] Dans l’exemple illustré aux figures, les moyens
de détermination 5 fonctionnent par télémétrie optique,
par exemple de type laser, et/ou radioélectrique, par
exemple de type radar, et/ou acoustique, par exemple
de type sonar. A cet effet, lesdits moyens de détermina-
tion 5 de position comprennent des moyens d’émis-
sion/réception 72 configurés pour émettre des ondes à

destination de la structure extérieure 2 à atteindre et re-
cevoir les ondes correspondantes réfléchies par ladite
structure extérieure.
[0050] En particulier, la structure 2 extérieure com-
prend au moins deux cibles 27 écartées et disposées sur
ladite structure 2 extérieure, de préférence trois cibles
disposées en triangle. Les moyens d’émission/réception
72 configurés pour émettre des ondes sur les cibles 27
et les recevoir après réflexion sur lesdites cibles 27.
[0051] Lesdits moyens de détermination 5 de position
comprennent un calculateur configuré pour déterminer
la position P32 de la passerelle 3 à partir du déphasage
des ondes reçues par lesdits moyens d’émission/récep-
tion 72.
[0052] La présente invention n’est nullement limitée
aux modes de réalisation décrits et représentés, mais
l’homme du métier saura y apporter toute variante con-
forme à son esprit.

Revendications

1. Système de passerelle apte à être embarqué sur
une embarcation (1) flottante, telle qu’un navire, pour
le transfert de charge et/ou de personne entre ladite
embarcation (1) et une structure extérieure (2), ledit
système comprenant :

- une passerelle (3) présentant au moins une,
de préférence une pluralité de, mobilité(s) de
déplacement,
- des moyens de commande (4) de la ou des
mobilité(s) de déplacement de la passerelle (3),

caractérisé en ce que ledit système de passerelle
comporte aussi des moyens de détermination (5) de
position configurés pour déterminer la position (P32)
de la passerelle (3) par rapport à la structure (2) ex-
térieure à l’embarcation (1), ledit système compor-
tant en outre une unité (7) de traitement et de calcul
qui comprend :

- des moyens de mémorisation (71) d’une posi-
tion de référence (P32ref) de la passerelle (3)
par rapport à la structure (2) extérieure,
- des moyens de comparaison (72) de la position
(P32) déterminée de la passerelle (3) par rap-
port à ladite position de référence (P32ref),
- des moyens de correction (73) de position
pour, en fonction du résultat de la comparaison,
commander la, ou au moins une partie des, mo-
bilité(s) de déplacement de la passerelle (3).

2. Système (1) selon la revendication 1, caractérisé
en ce que lesdits moyens de correction (73) sont
configurés de telle sorte que si la différence entre la
position (P32) déterminée de la passerelle (3) et la
position de référence (P32ref) de la passerelle (3)
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est en dehors d’une plage de valeurs de tolérance
prédéfinie, lesdits moyens de correction (73) com-
mandent la, ou au moins une partie des, mobilité(s)
de déplacement de la passerelle (3) jusqu’à ce que
la différence entre la position (P32) déterminée et la
position de référence (P32ref) de la passerelle (3)
soit comprise dans ladite plage de valeurs de tolé-
rance prédéfinie.

3. Système selon l’une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que, à l’état embarqué du
système de passerelle sur l’embarcation, la passe-
relle (3) est déplaçable par rapport à l’embarcation
(1) dans le plan passant par l’axe de roulis (X) et
l’axe de tangage (Y) de l’embarcation (1), et dépla-
çable suivant l’axe de lacet (Z) de l’embarcation, la-
dite passerelle (3) étant de préférence aussi dépla-
çable par rotation autour de chacun desdits axes de
roulis (X), de tangage (Y) et de lacet (Z).

4. Système selon l’une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que l’embarcation comporte
une structure porteuse (130) de passerelle, qui, à
l’état embarqué du système de passerelle sur l’em-
barcation, est mobile autour de chacun des axes de
roulis (X), de tangage (Y) et de lacet (Z) de l’embar-
cation (1), et mobile en translation suivant l’axe de
lacet (Z), la passerelle (3) étant montée coulissante
sur ladite structure porteuse (130) suivant une direc-
tion transversale à l’axe de lacet (Z).

5. Système selon l’une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que lesdits moyens de com-
mande (4) de la ou des mobilité(s) de déplacement
de la passerelle (3) comprennent des actionneurs,
tels que des vérins, aptes à commander la ou les
mobilité(s) de déplacement de la passerelle (3).

6. Système selon l’une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que les moyens de détermi-
nation (5) de la position (P32) de la passerelle (3)
par rapport à la structure (2) fonctionnent par télé-
métrie.

7. Embarcation (1) équipée d’un système de passerelle
selon l’une des revendications précédentes, carac-
térisée en ce que la passerelle (3) et l’embarcation
(1) sont dépourvues de moyens de liaison à ladite
structure (2) extérieure.

8. Embarcation (1) selon la revendication 7, caracté-
risée en ce que ladite embarcation (1) comprend
des moyens de détermination de sa position (P1)
dans le référentiel terrestre et des moyens de dépla-
cement (10).

9. Embarcation (1) selon la revendication 8, caracté-
risée en ce que ladite embarcation (1) comprend

des moyens de maintien en position incluant des
moyens de stabilisation (11) de ladite embarcation
(1) configurés pour maintenir une valeur d’angle de
tangage et une valeur d’angle de roulis dans une
plage de valeurs donnée, lesdits moyens de main-
tien en position incluant aussi des moyens de posi-
tionnement dynamiques (12) de ladite embarcation
(1) configurés pour maintenir une valeur d’angle de
lacet et une position dans le plan horizontal du réfé-
rentiel terrestre, dans une plage de valeurs donnée.

10. Ensemble comprenant une embarcation (1) confor-
me à l’une des revendications 7 à 9, et une structure
(2) extérieure à atteindre par la passerelle (3), ca-
ractérisé en ce que la passerelle (3) et ladite em-
barcation (1) sont libres par rapport à ladite structure
(2).

11. Ensemble selon la revendication 10, caractérisé en
ce que la structure (2) extérieure est une structure
fixe dans le référentiel terrestre.

12. Ensemble selon la revendication 10 ou 11, caracté-
risé en ce que la structure (2) extérieure, par exem-
ple une plateforme et/ou une éolienne, est située en
mer.

13. Ensemble selon l’une des revendications 10 à 12,
caractérisé en ce que pour mesurer la position
(P32) de la passerelle (3) par rapport à la structure
(2) extérieure, la structure (2) extérieure comprend
au moins deux cibles (27) écartées et disposées sur
ladite structure (2) extérieure, et lesdits moyens de
détermination (5) de position comprennent des
moyens d’émission/réception (72) configurés pour
émettre des ondes sur les cibles (27) et les recevoir
après réflexion sur lesdites cibles (27).

14. Procédé de positionnement d’une passerelle (3)
d’une embarcation (1) flottante par rapport à une
structure (2) extérieure, ladite embarcation (1) et la-
dite passerelle (3) formant un ensemble conforme à
l’une des revendications 10 à 13,
caractérisé en ce que ledit procédé comprend les
étapes de :

a) - détermination de la position (P32) de la pas-
serelle (3) par rapport à la structure fixe (2),
b) - comparaison de la position (P32) de la pas-
serelle (3) par rapport à ladite position de réfé-
rence (P32ref),
c) en fonction du résultat de comparaison, cor-
rection de la position (P32) de la passerelle (3)
par commande de la, ou d’au moins une partie
des, mobilité(s) de déplacement de la passerelle
(3).
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