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1 Sailboat robotics
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2 Brest-Douarnenez

Départ le 17 janvier 2012 a 8h.





















® Google Earth

Fichier Edition Affichage  Outils &jouter  Aide

J

AL

mGooglé"'

Image GeoE:

49 i o
12:45km Data'S10, NOA Navy, NGA,

[P o)l 7 Ry WA

- 53.47 km

Los% [ « HAVE@ S e

distart| (@ @ [ vamosie . | 5 toos | 3 stpifiroct... | B8 commandr... | B Command r... | B dsta | 1 mnterfscs po... | 8 vee truni.. | B vamvios at... |[& Google Earth




483775 483775

483725 48.3725

48.3675 483675
44425 44375 44325 44275 44205 44175 44125 44075 44425 44375 44325 44275 44225 44175 44125 44075



484

4839

4838

4837

4836

4835

4534 image @ 2011 GeoEye s
443 447 446 445 444 443 442 4.8



1438 m

B | 2003




Il est donc possible pour un robot voilier de rester dans sa
bande.

Indispensable pour créer des regles de circulation lorsqu’on

travaille avec des meutes.

Indispensable pour déterminer les responsabilités en cas

d'accident.
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A course 8% may be unfeasible




o T ey ey T T T T Ty Ty Ty Ty T Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty
Ty g Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty T Ty Ty Ty Ty Ty, Ty, Ty Ty, Ty
e e T T T T Ty T Ty T T e T T T T e T S
e T e e e ey e T e T T e T e e T e T L
e o e Ty Ty Ty ey ey ey e, T T, T, S, S e, e, e
e o T oy ey Ty oy Ty oy oy Ty oy ey e A e e e e
e S i
e e e e e e e e N

e T Ty Ty Ty Ty Ty Ty iy Ty Ty Ty Ty o o S T T T

—— e ——— ——————— ————— — i —— — Y — —

B T
-_—et ettt
I il ah i R SN B S A S
A A o A A A A A
o e e P P e e et e e e e e
P
o R R o o o o et T e e e e e
o T e T e o T T i T T T e e e e e
B e e




T e e T

e

T e e e e Tha i e e R Ry e ey Ty Mg TRy Ty Ty

e

T T T T T Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty Ty, Ty

e e e e T e T T T T T T T T T T T T T, T

TR e e e e e e TR e M e e e TReg ey TRen e e

T, e

e e e me e v a va e e e e e e e e ve v

. e

=4 - =] = -

- =] = - =4 = =] =4 - =] =

= ] '-u:? ]

e e o o ey

e e e e e e o e e e e

s i M M i e e e e e B e . . i, S i S S S

A O O O O O O W

igigtatatatitata
AT TS
ghalstatatitatss
oiatatatatitats
AT TS
ghatstatatitatss
gigiatatatitetyl
AT TS
giatstatatitats
Shatete it
AT AT
oiatatatatitatss
AT TS
ghalstatatitatss
gigiatatetitetyl
Sihatetetitatss
giatstatatitats
AT TS
AT TS
AR

AN A A A A A A

Keep close hauled strategy.



http://youtu.be/pHteidmZpnY
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5 Validation par simulation




6 Validation théorique



The controlled robot:

x = f(x).

Definition. Consider a differentiable function V' (x). The
system is V-stable if 3¢ > 0 such that

(V(X)ZO = V(x)< —5).






Theorem. If the system is V-stable then

(i) Vx(0),3t > 0 such that V' (x(t)) <O
(i) if V(x(t)) <O0thenVr >0, V(x(t+ 7)) <O.
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/ Validation expérimentale
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