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But : environnements virtuels distribués

réaistes et interactifs
Modélisation
— Objetscomplexes
— Déclarative
— Contraintes
Visualisation
— Simulation delalumiére, des matériaux, des milieux
— Tempsréd
— Imagerie médicale
Animation
— Cinématiqueet dynamique
— Simulation du comportement
Réalité Virtuelle Distribuée
— Interaction : multimodale, 3D, multi -utilisateurs
— Simulation, télé opération, travail collabor atif

Simulation
ealité Virtudle




Ressources

Pr:
R Caubet, Y Duthen
MCF :
V Gaildrat (HDR), JP Jessd
(HDR),
H Luga M Paulin, P Torguet, C
Sanza
Al CNRS:
R Pujado
PRAG :
ABerro
EL:
2 post-docts
~10 Etudiants en these
~10 DEA
stagiaires

Stations Graphiques:

SGI Octane

SGI ZX10 4220

Intergraph Xeon, bi cartes3D
PC-Linux/Windows +GeForce

Périphériques de rédlité virtuelle et

robots :
Elumens V3
Crystal Eyes VR
Virtual Research V6
Phantom 1.5
Ascension MotionStar Wireless
Polhemus Fastrack
Cyber Glove, 5DT DataGlove
L ogitech, Space Mouse...
Robots Khepera, Pekee

Domaines de recherche : modélisation
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Volumerendering
CAO/CFAQ Prostheses
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Domaines de recherche : smulation de I’ éclairage

sur architecture paralléele

Ecoulement de fluides

Animation — Simulation comportementale - Vie artificielle

Animation temps réel

Simulation comportementale
Algo génétiques - Classifieurs




Domaines de recherche : RV

TRy “ Prototypage
— Virtuel
Collaboratif

Simulation distribuée

Atelier collaboratif de déformation d'objets (Torguet 96+)

treillis

Surface deobjet derniére position
lérest 2ndeétape

objet
déformé
treillisiéformé

3émétape 4emeétape




Traectoires - configurations (Balet-Luga 97, Panatier 00)
Algorithmes génétiques + Détection de collision
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Départ

Trajectoire (2) et Détection de collisions sur le parcours
(Daou97)




Torguet 98, Balet 98, Luga 99, Panatier 00,

Aller plusloin ...

* Modélisation déclarative
— miseen position en équilibre
— (gestion des contacts ou des positionnements complexes

e Surfacesimplicites, déformations ...

e Animation de personnages
— autointersection
— problémes de peau

— capturede mouvement : contraintes pour |'édition de mouvement, ré-
affectation

* Interaction haptique

¢ Simulation

— gestion des collisions (solides, obj ets défor mables, fluides)
» choc, défor mation, suivi deterrain, écoulement turbulent ...




