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un voilier capable de...

* percevoir son environnement (vent, vagues...)
[these de Nicolas Paris,
“Estimation de I’état de la mer par vidéo”,
encadrement Sylvain Marchand + Petra Gomez-Kramer]

e conseiller / déecider
(pilote automatique avec anticipation,
reglages, manoeuvres...)

e avec contraintes énergétiques
(développement durable,
énergies renouvelables,
numerique responsable, etc.)




voilier sensible / intelligent
informatique embarquée

e modification d’un voilier de type course-croisiere (RM 970++)
[dimensions :
9,65 m - 10,57 m de long, 3,70 m de large, 1,69 m de tirant d’eau, 16,06 m de tirant d’air]

* avec des capteurs

e girouette / anémometre, loch speedo, sondeur, GPS, AIS...

e cameras vidéo optiques / thermiques

e centrales inertielles —

e et des (hano-)ordinateurs embarqués




| Chantier La Rochelle
M

Universite

novembre 2024

FAST OCEAN SAILING

-

essais en mer : il avance ! (puis corrections...)
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croisiere du SUAPSE 2025
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programme scientifique

e réalisation d’une “boite noire”
(enregistreur de bord) e —
[projet tutoré IUT 3e année] n £ .

(branchement sur bus SeaTalk NG,
conversion vers norme NMEA 2000,
et rétro-ingénierie de la norme...)

e acquisition des polaires de vitesse + afficheur _
[action Fédération MIRES, stage IUT 2e année]

e tests caméra + centrale inertielle (stabilisation d’image)



open data, free software

enregistreur bus (en C)
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automate NMEA 2000 (en Python)
[extraction des données]

serveur web (HTML + JavaScript)

[publication des données]

afficheur web (en JavaScript)
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polaires de vitesse

indiquent la vitesse limite du bateau
en fonction de la force et de I’angle du vent

disponibles sur les bateaux de course...

nécessaires pour un routage de qualité

accessibles via des logiciels pro... (comme Adrena)
fournies en théorie (modélisation) par I’architecte naval

mesurables en pratique (estimation) sur le bateau
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polaires de vitesse

courbes théoriques (modéelisation) fournies par le chantier naval

valeurs pratiques (mesure) estimables via les données :
par déefinition, SOW_max = speed_polar (AWS, AWA)
avec

SOW : Speed Over Water

AWS : Apparent Wind Speed

AWA . Apparent Wind Angle
procédure : front de Pareto de la distribution de la vitesse,
speed_polar = max (SOW (AWS, AWA))
(en conditions idéales : carene propre, voiles bien réglées,
sans courant, sans moteur...)
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ions...

en toutes cond
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