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1 Historique



Remise de la coupe microtransat 2006



Janvier 2009, test avec le buggy



Juillet 2009, traversée de la rade de Brest







BS1 après le crash du 7 novembre 2010.



BS2 en cours de fabrication



Ocean conqueror



2 Simulateur






ẋ = v cos θ + a cosψ
ẏ = v sin θ + a sinψ

θ̇ = ω

v̇ = fs. sin δs − fr. sinu1 − v
ω̇ = fs. (1− cos δs)− fr. cosu1 − ω
fs = a sin (θ − ψ + δs)
fr = v sinu1
γ = cos (θ − ψ) + cos (u2)

δs =

{
π − θ + ψ if γ ≤ 0

sign (sin (θ − ψ)) .u2 otherwise.





3 Commande bas niveau non linéaire





4 Commande par projection et PI



On calcule la direction d0 du prochain waypoint (dans
le repère vent).
On fait la projection d1 de d0 sur la polaire autorisée.
On régule le voilier par une PI suivant d1.
On refait le calcul d’une projection qu’une fois toutes
les cinq minutes.
Si le waypoint est à une distance de moins de 20m
mètres, on le valide.







5 Contrôle sans anémomètre

On ne dispose que d’une boussole, du GPS et d’un mod-
èle d’état du bateau.



Décomposition par diagrammes de Voronoï



Utilisation d’un observateur d’état
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