Sean D’EPAGNIER adapté par JIMD 7/12/2023
Réglages du pilote Pypilot

Le pilote PYPILOT utilise un filtre PID amélioré pour former une boucle de rétroaction. Différents gains
peuvent étre ajustés pour améliorer les performances et varient en fonction du bateau, de 1’état de la mer et du
moteur d'entrainement du gouvernail :

1. P - gain proportionnel (basé sur ’erreur de cap) Cette valeur doit normalement étre réglée a un niveau
bas. S'il est réglé trop haut, le bateau tournera constamment sur le cap souhaité. S'il est trop bas, le bateau
peut ne pas maintenir le cap. A mesure que le gain P augmente, il faut un gain D plus élevé pour éviter le
dépassement.

2. I- gain intégral (basé sur ’erreur moyenne) : Ce gain n'a pas besoin d'étre utilisé pour maintenir un cap,
mais il peut compenser si le cap obtenu est différent du cap souhaité. Si vous suivez des itinéraires et que le
bateau a tendance a suivre une ligne paralléle a l'itinéraire, cela compensera cette erreur. 11 est préférable de
commencer a zéro et de 'augmenter doucement jusqu'a ce que les résultats soient améliorés. Si la valeur est
trop ¢élevée, cela augmentera simplement la consommation d'énergie.

3. D - gain dérivé (basé sur le taux de virage) : C'est le gain du gyrometre et le gain de conduite principal du
pilote. La plupart des corrections devraient résulter de ce gain. Une fois que la meilleure valeur est trouvée,
il peut généralement fonctionner dans une large gamme de conditions, cependant, dans l'air 1éger, il peut
étre réduit (en méme temps que d'autres gains) pour réduire considérablement la consommation d'énergie,
surtout si le bateau est bien équilibré.

4. DD - gain dérivé’ (basé sur la vitesse du taux de virage) : Ce gain est utile pour améliorer le temps de
réaction et réduire les oscillations. Il peut permettre des corrections plus tot qu'elles ne se produiraient a
partir du seul gain D. Essayer d’augmenter progressivement cette valeur, sans modifier les autres gains et
sans dépasser 1,5 fois la valeur de gain D.

5. PR - gain racine proportionnel (basé sur racine carrée de l'erreur de cap) : Ce gain peut étre trés utile
pour éviter les oscillations, en particulier au prés. Pour l'utiliser, augmentez-le jusqu'a ce qu'il prenne effet,
et reculez progressivement sur le gain P. Vous aurez toujours besoin d'un gain P, mais il peut étre inférieur a
la moitié¢ de celui d'avant si un gain PR suffisant est utilisé.

6. FF - gain anticipé — Changement de cap Ce gain n'est utile que lors des changements de cap et n’est pas
utilisé pour suivre un cap. Suivre un itinéraire peut entrainer des changements de cap. Le gain FF peut étre
trés utile pour améliorer le temps de réponse car une valeur P faible est souhaitable pour suivre un cap. FF
est le principal gain utilisé lors des changements de cap.

Il est recommand¢ d'utiliser le plugin Opencpn ou le controle Openplotter pour régler les gains car un retour
visuel est fourni.

REGLAGES POUR COMMENCER

Pour commencer avec Pypilot (ou sur un nouveau bateau), réglez tous les gains a zéro, sauf les gains P et D. Il
est possible d'avoir un pilote automatique fonctionnel (mais moins efficace) en utilisant uniquement ces deux
gains. Réglez le gain P sur une valeur faible (par exemple, 003) et le gain D sur 0,01.

En régle générale, sur les plus gros bateaux, vous aurez besoin de valeurs plus élevées, mais cela dépend
vraiment de la vitesse a laquelle le moteur d'entrainement fait tourner le gouvernail.

Le gouvernail devrait tourner de butée en butée en 8 secondes ou moins. Si un moteur plus lent prend de I’ordre
de 16 secondes, ces gains doivent alors étre doublés a P = .006 et D = .02 comme point de départ. Si le bateau
met trop de temps a corriger le cap et passe beaucoup de temps d'un c6té du cap correct, augmentez ces deux
gains. Si le moteur travaille trop fort et franchit fréquemment le cap correct, diminuez ces gains.

AU PRES Moins de gain D, plus de gain P ou PR.

AU PORTANT Plus de gain D, et éventuellement ajouter un gain DD par vent faible ; moins de gains
économise de I'énergie par vent fort ; plus de gain peut étre nécessaire pour
fonctionner correctement

MER PLATE Une trajectoire en zigzag est une erreur de réglage qui ne fera qu'augmenter la
consommation d'énergie.

DANS DES VAGUES Tolérer une route moins droite peut économiser de I'énergie. Généralement, vous
voulez juste garder les voiles en traction et le cap moyen que vous désirez. Cela a
toujours été I'objectif avec un régulateur de toute fagon, et peut économiser la
consommation d'énergie ainsi que l'usure du moteur d'entrainement du pilote
automatique.
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Gains
Supercha
Conseillé SIMPLE BASIC
P 0.003 0.0043 0.0026
I 0 0.0008 0
D 0.01 0.0439 0.0516
DD 0.0892
PR 0.0012
FF 1.7235
P=D/100x5 D=Px100/5
Configuration
Conseillé Supercha
ap.tack.angle (deg) Angle pour virement au compas ou GPS 90
Ap.tack.delay (sec) Délai pour commencer le virement 0 0
Ap.tack.rate (deg/s) Taux de virement 20 28
Ap.tack.threshold (%) % d'angle de virement avant 50 79.4
Servo.max_current (amps) Limitation intensité 7 3.2
Servo.max_slew_slow Vitesse de décélération (= slew speed) 30 44
Servo.max_slew_speed Vitesse d'accélération 220 334
Servo.period (sec) Durée minimale d'impulsion de déplacement 0.4 0,12
Servo.speed.max (%) Taux PWM max 100 100
Servo.speed.min (%) Taux PWM min 80 25.2
Wind.offset (deg) Alignement girouette 0




