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Introduction : Aesculap
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Introduction : Inria - Evasion

Environnements Virtuels pour I'"Animation et
a la Synthese d'Images d'Objets Naturels




Introduction : sujet
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Introduction : plateforme SOFA (1/4)
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Introduction : plateforme SOFA (2/4)
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Introduction : plateforme SOFA (3/4)
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Introduction : plateforme SOFA (4/4)

Simulation Open Framework Architecture
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Introduction : anatomie du genou (1/4)

Fémur
Tibia
Fibula

Patella
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Introduction : anatomie du genou (2/4)
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Introduction : anatomie du genou (3/4)
Simplification
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Introduction : anatomie du genou (4/4)

Ligament croisé
anterieur

Ligament croise
postérieur

Ligament collatera
tibia

Ligament collatera
fibulaire
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Réalisations
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Réalisations : choix du modele (1/3)
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Réalisations : choix du modele (2/3)

C

A
B

Collisions par pénalites Os : solides indéformables
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Réalisations : choix du modele (3/3)




Réalisations : évolution du logiciel

SOFA

Code C++
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Réalisations : évolution du logiciel

SOFA

Code C++ "SimuBones"

|

Données XML, format "SimuBones"




Réalisations : évolution du logiciel

SOFA

Code C++ "SimuBones"

Données XML, format "SimuBones"

Blender +
script Python "export vers
XML 'SimuBones' "
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Réalisations : premier résultat

=lolx| [ 5ofa
Ele Edt Yew Hep Ele Edt View Help
Animal Step Arimate Step
Beset Scent DT Joo Reset Scene DT Jom
Rsel View Save View Rieset Vi Save View
Save Capli Save Caption
view | Stats | Graph | Viewer | view | Stats | Graph | viewsr |
shon hide [an show hide [
shon hide show hide:
show hide show hide
show hide show hide
shon hide show Fid
shon hide show hide
shon hide show i
shon hide show i
show ide show i

ractions
show hide | wie Frame
show hide [ Nomale

ER=HERS

,\

T DT e e—— | J T D D T L o [ ————]

a s ® 0 o 4 44




Récupération de données realistes (1/5)

- D' Olivier Palombi
- Anthonin fontanille
- D" Jean-Noél Ravey

Obtention de données volumigues
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Récupération de données realistes (2/5)

Obtention de maillages




Récupération de données realistes (3/5

@ Amira - ANATOMIE.hx 18] x|
File Edit Pool Create View YR Segmentabion Selection Help
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Materials Mew Delete |
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Récupération de données realistes (4/5)




Récupération de données realistes (5/5)




Résultats en flexion, vue latérale externe

Pas de 0,01 seconde; 500 premiers pas; 1 image prise tous les 100 pas de temps 27
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Résultats en flexion inverse, vue arriere
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Utilisation d'une base de données

1.0" encoding= ISO-ﬁSSQ-l"?‘)l
<scene non®gerwon® smlns wsi = hitp S feee w3 L org f2001FHLE chema -dnstance -
<comfiguration_J0T& du="0 01" g<="0.0" gy="3.&1l" gz="0.0":-

<HewProximityIntersection alamm_distance="0 6" comtact_distance="0 45"/

<Pl wersi

<foonfiguration_30FA-

<elemerts_rigidess
<os Fimes"1" masse="3.0" mom="femac">
<couleur a="1.0" L="0. 7" g=t0 Tt rEt0OTUS
SO FA <comtact Eriction="0.0" raidear="15Y -
<fichier_maillage_peau mom®'WisualHodels ffodra femar lores.cbi"f>
<dichier_maillage_cellision nom="Collisiordedals (Fodra famuc lozes.ob] 'S
0.3738" y="0.0000" ="11 2469'f:

<position lineaire

<porition_angulaire 1

0. 0000" o=, 0000 rg="0.0000"
=ugn p=ugn = N PO

<matrice_inertie A="1" E=

Code C++ "SimuBones"”

<attache nom='"LLI_sur femar' wes"-0.0856" wy="-0 0522" wg="-0.5035" «="% 2455" y="0.9529" z="-1 8916" =

<attache nom='"LLE sar femor' wes"-0.0881" =0 1567 wmst-0 675" «=1-5 G5G4" =" 4755" =='-1 6100
<attache nom='"LOR sur femar! wx="0.3555" wy="-0 .5555" wz="-0.7515" "-1 5E1E"
<attache nom='"LOA sar femor! wws"-0.5" wnp=!-0 5" wz="0.5" w='-0.217" y="-20 543" g="-1 356" -

<attache nom='"LOF sur femar! wes"-0.15753" wy="0.1000" wg="-0.5532" ="1.1470" y="1 4519" =="-1.7375" -

Mo 5558 =L 7242

<fattaches:
<ok

<os (fimes'0" masse="6.0" nom="tibdia":

<couleur 1.0" bB="0.E" g='"0.8" £="0.53" >
<rontact friction="0.0" raideurs"15'r:-
<fichier_maillage_peau nom='"WisualHodels fBmira tibin lores.ohj "S>
<fichier maillage_collision moms"CollisiorHodels Fordra tibds Jores.obi'f:
r n . " <position_lineaire x="-0_2863" y="0 2361" z="4 377005
Données XML. format "SimuBones cposition, sngslaies £ 000 ey=HD ODBON Ta=i0 B0DH/>
’ <matrice_inertie A="1" E="1" [="1" D="0" E="0" F="0"f%
<attaches:-
<attache nom='LLI_sar tibda® wxz"1.7175" wr="0.0905" wz="0.9100% «='2 519" =" 1569 n="-1 0756

<attache nom='"LLE sur_tibda" we='-0.0256" wp="-0. 2155" ws="0.3500" =5.7054" "1 156" =="1 35010

“attache nom="LOA sar tibda® wes!'-0.0G33" =0 4517" wm='0 54021 x="0L 35461 ="-1.0559" 2.5y -
<attache non='"LOP sar tibda' =0 308" wap=t-0 2065" wms "2 1asT N
<fattachess
<far=

<felements_tigidess
<elemerts_souples:

<ligament amorkdsseur="1" longueur="S.33319" mas:e='"0.1" nb_particules="10" nom='LLI" raidewur="1000" rayon="0.1":

<attache_source nom='LLI sur femar'f:-

<attache_destination noms"LLI_sur tibdia'/>

Blender + S

<ligament amortdsseur="1" longueur="3 . 27945" maz:e="0 1" nb_particules="10" nom='LLE" raidewr="1000" rayon="0.1":
H t P th 1] ] H <attache_scurce noms'LLE sur femar' -
SCript Fytnon "exporn vers st svinesion iR e Abit>
] L] T <fligamert-
XM L s I m u B o n es <ligament amortisseu longuenr="2 T6EEE" masse="0.1" nb_particules="6" nom='LCA" Taideur="1000" rawen="0.1":

<attache_source nom="LCA sur femr'' [

{attache_desbination nom='LOR sur_tibia"/s
<Jf1ligament-
<ligamert: amortissenr="1" longueur="2 05164" masse="0 1" nb_particules="S5" nom®'LEP" raideur="1000" rayon="0.1":
<attache_source nom="LE:P_su:_fumx"_,f>
<attache_destination nom="LOP_sur_tibda'y: 30
< ligament>
<felements_scupless-

<frcemm



Utilisation d'une base de données

SOFA

{ Scéne SOFA XML

s

Export myCorporisFabrica v0.1

>

(mise a jour des positions)

| Acquisition médicale
(IRM, scanner, ...)
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Présentation de la base de données d'Olivier Palombi

Type anatomique : myCorporisFabrica

- 0S ———

- cartilage Connaissance Acquisitions
- ligament anatomique

- tendon
- organe

32




Réalisations : évolution du logiciel

myCorporisFabrica
Connaissance Acquisitions
anatomique ||
(///N\\\\ e «\\é
( E E

BLENDER
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Import d'une scene de la base vers Blender (1/5)

[ ¢ v @) add Timeline Game Render Help [ =[SR.2-Model X | [ =[scE:Scene X | - wwwhlenderarg 248

MNew

Oper...

Open Recent
Recaver Last Session

Sawe
Save As..
Compress File

Save Rendered Image... F3
Screenshot Subwindow Ctrl F3
Screenshat All Ctrl Shift F3
Save Runtime...

Save Dynamic Runtime...

Save Default Settings
Load Factary Settings

Append ar Link Shift F1
Append or Link (Image Browser) Ctrl F1

WRkL 1.0...
Export » DHF..

External Data o Bk

Quit Blender cirt B 3D Studin (3dg)..

&, AC3D0 (ac)..

& Butodesk DKF ()

® COLLADA 1.3.1 (dag) .

& COLLADA 1.4(dae) ..

., DEC Chject File Format (off)...

& Directi (..

., Importer fichier WaveFront (obj)
Importer un . 2 de myC i

', Importer une scéne de &5 e oom e

Importe un organe de myCorporisFabrica vers Blender

& Lightwave {lwo)...
& Lightwave Mation (mot)...
& Load MDD to Mesh RVEs
& MD2 (mdz)

& MilkShapeaD (msad)...

= Wiew Search |all Scenes = &, Motion Capture (bvh)..
v Pansls @[t [l w | & OpenFlight (...

'. Faths (svd, .ps, .eps, .ai, Gimp)
‘. Fro Engineer (slp)...

% Raw Faces (raw)...

& Stanford PLY (" ply)...

& VRML 2.0 Amira (wrl)...

& Wavefront (.0hj)...




Import d'une scene de la base vers Blender (2/5)

Import de la base "myCorporisFabrica®

memhre tharacigue
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Import d'une scene de la base vers Blender (3/5)

Choix organe
Cuisse

la base "myCorporisFabrica”

hanche
tnembre pelvien

embre tharacigue

tnembre thoracique
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Import d'une scene de la base vers Blender (4/5)

Import de la base "myCorporisFabrica”

Choix acquisition organe
acanner, 1990-07-15
IRR, 2005-06-01

IRk, 2005-06-01
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Import d'une scene de la base vers Blender (5/5)

& Blender

o laam

Sl Amislel e

L os_idinst?_tibia




Réalisations : evolution du logiciel

Export Qt

Il Export de scénes SOFA dep base "myCorp o [=] ]

: :
myCorporisFabrica T

Etape1 | Erape2 | Etape3 |

Etape 1 : choix de l'organe

corps
Cuisso Cheisissez un organe dans laliste i-contre <t

ppuy=z sur le bouton "suivant”

harche,
membre pelvien

Connaissance Acquisitions
anatomique

-
' '
' '
]
’ Suivar
' ]
' '
' ] Quitker
' '
' ]
' ]
. ]
- ]
- ]
P -~ [}
- ]
. o ]
P N L
. S cecocccccccccccccaacaasl
. -~
-
- - =%

Scene SOFA

-
]
]
' [ “&: Sofa - scene_SOFA.xml — (O] x|
[] N File Edit wiew Help
] ' Animate Step |
' ' Reset Scene  |DT:[0.0005
' ' Rieset View Save View
0 ' Save Caplion
L}
' ' View | Stats | Giaph | Viewer |
] Al
] ' Wisual
' Behavior
[] Colision
] ' [ Mapping
’ [+ Dptions
]

J [ (\u
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Export d'une scene de la base vers SOFA (1/4)

Il Export de scénes SOFA depuis la base “myCorporisFabrica - |I:I|£|

—Exporke des organes de la base "my Caorporis Fabrica® wers une scéne S0FS

Etape 1 | Etape 2 I Etape 3 |

Etape 1 : choix de l'organe

Corps . . ;
, Choisissez un organe dans la liste ci-contre et
_Lisse d

B L

hanche
membre pelvien
membre thaoracique

Rafraichir | Suivankt |

jkker |

40



Export d'une scene de la base vers SOFA (2/4)

Il Export de scénes SOFA depuis la base “myCorporisFabric - |I:I|£|

—Exporke des organes de la base "my Caorporis Fabrica® wers une scéne S0FS

Etape 1 Etape & | Etape 3 I

Etape 2 : choix de I'acquisition

(IRM, 200 -01, Premier IRM de genon
Scanner, 1990-07-15, Factice, pour test

Chaisissez une acquisition pour 'argane
selectionné et appuyez sur le boukon
"suivant”, Il est possible quil n'y ait aucune
acquisition disponible pour l'organe
sélectionné.

| | ]

Rafraichir | Précédent Suivankt |

jkker |




Export d'une scene de la base vers SOFA (3/4)

Il Export de scénes SOFA depuis la base “myCorporisFabrica - |I:I|£|

—Exporke des organes de la base "my Caorporis Fabrica® wers une scéne S0FS

Etape 1 I Etape £ Etape 3 |

Etape 3 : choix de la modélisation de la scéne SOFA

imodéle masses-ressorks
modéle avancé

Chaisissez une modélisation de la scéne S0FA
et appuyer sur "Exporter la scéng”

Précédent Expoarter la scéne

jkker |
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Export d'une scene de la base vers SOFA (4/4)

&> Sofa - scene_SOFA.xml =3I

| =|8R:2-Model |% || =|SCEScene

File Edit ‘Wew Help

Animate | Step

Reset Scene |DT: ID.EIEIDE

Reset View | Save View

Save Caption

Wign I Statz I Graph I 'V'iewerl
=1 [ al
. # O Wisual
. # ] Behaviar
. W1 Callision
: i # ] Mapping
[# Optione

t2_tibia

Select  Ohject tOb'ectMDde
| ||T|me 0,000 5 H @ || H ” M ” 2 ” ] ” Dy |B|D 000 nlt DnnuslHknd: n.cu:u:n% o o] :

£

alobal 2| FHHH:
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Autres réalisations
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Calcul du centre de gravité et de la matrice d'inertie de
maillages (1/6)

= Wiew Select Ohject ' =| - |ﬂ 5 md m@|“ ||-'1"3&| °| H‘H‘HH‘H‘HE
v Panels (@[] i@

radifiers
|2[ME:Mesh_bone  [F|[0OB:Mesh_hone | | Auto Smooth | [TexMesh: ] [ Add Multires | [Acd Modifier | To: Mesh_bore
Wertes Groups bone [ Degr:30 o] sticky Make

L Texture

. 7
MR ‘ertex Color

[ Mew | Delete |[ Mew | Delete Taris)
Cente[Center M|
| Copy Group | SEIBC.:\.ssliq[:-F%md

[ ]
Set Sofid | |Mo %W.Mormal Flip




Calcul du centre de gravité et de la matrice d'inertie de
maillages (2/6)

[ [ RRBIEAErarg 248 1465 | Fal471 | Ob:7-1 | Lad

+ Wiew Select Ohject |12 Ohje

{ e

V Yiew  Select

ShowrHide Objects
tove to Layer..

Conwert Object Type...
Jain Ohjects
Boolean Operation...

Canstraints
Track
Group
Parent

Copy aAftributes
take Local
Make Single User
hdake Links

Delete
Duplicate Linked
Duplicate

Insert kKeyframe

Snap
Clearfapply
rirror
Transfarm

3 Transform Properties

U Apply Deformation
» Q.- Axis Orientation Copy
11 ¥ Batch Object Name Edit
% Bone Weight Copy
7 Compute polyhedral
Sl Jﬂ- Cookie Cut from View
W ﬁ; Data Copier
* 8 Distance entre deusx ohjets
» # Drop Onto Ground
» 8 Find by Data Use
P 8 Mettoyer mémoire
» B Object Mame Editor
» % Randomize Loc Size Rat
» ﬁ, Selection to DupliGroup
v B TimeOffset fallow Active
. & Ly Dpy from Active

ol c

[0 12 Object Mode

2|1 [@ -] [OlaT0 = [Loca

= Panels [@ ] I’;- 1

Madlifiers :

[2[ME:Mesh_bone  [F[OB:Mesh_bore | Suta Smooth | [TexMesh: ] [ Add Multires | [Acd Modifier | To: Mesh_bore
Werter Groups hore Sticky tlake

LI Tessture

[ rmatn [

‘ertex Color
[ Mew [ Delete [[ Mew [ Delete [ Few |
| Copy Group | Selec':m!i [:::select

Doy

[Set Smoo] Set Solid ]| [Na W-Mormal Flip
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Calcul du centre de gravité et de la matrice d'inertie de
maillages (3/6)

© Blender [C:,_Stage_¥¥'Maillages' Imports dans Blender',Fémurfemur_visuel L _cdg_cut.blend] | |
1 : ¥ File Add Timeline Game Render Help | =|SR:2-tMaode = |SCE:Scene e 1465 | Fa:1471 | Ob:7-1 | La:

Mesh_bofe-——




Calcul du centre de gravité et de la matrice d'inertie de
maillages (4/6)

| — il
< View Select Object |14 Objec
| |

V Yiesw Select  Ohbject

[X [ BIEAAerarg 298 ve:1465 | Fa1471 | Obi7-1 | Lad

ﬂi = Miew  Select Object|1¢0bjectMnde

2] (@ 9 [@ <fe-s] OO [= [Loca

s = Panels |& ] EH@

[ ]

[Acd Modifier | To: Mesh_bone

EETAE Shifts obiject’s origin to cursar location |

Set Salicl

Mo W Mar ey

todlifiers 5
[2[ME:Mesh_hone [F[0B:Mesh_bore | | Auto Smooth | [TexMesh: n | Add WMultires |
Werter Groups hone Sticky Make
L% Texture
. ?
| | | o N:at] _ _| Wertex Calar
e Delete Mew Delete ]
| Copy Group | Seleclss!i [:]eselect .
== ===
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Calcul du centre de gravité et de la matrice d'inertie de
maillages (5/6)

Maillages', Imports dans Blender',Fémurfemur_visuel_L_cdg_cut.blend]

|f §| = File Add Timeline Game Render Help | =[SR2-Madel [% | [ =][5CE:scene [ [T URAERIEAGERarg 248 ve 1465 | Fa:1471 | Ob:T-1 | La:d

~ Panels |& = ] Tc".-ﬁ 1
' erials ¥ Mesh ¥ Mulires 0 Modifiers  CEEEEN
[2[ME:Mesh_bone | Auto Smooth | [TexMesh: ] | Add Multires | [Acd Modifier | To: Mesh_bone
Wertex Groups hahe Sticky [ Make |
vt Cok
Vertex Colar
T Delete THew Cielete
| Copy Grougp || Select | Deselect
Aszign
hle Sided
Set oolid .;. v Ngrma] Flif 49




Calcul du centre de gravité et de la matrice d'inertie de
maillages (6/6)

Elements d’inertie et centre de gravite pour le maillage "Mesh_bone"
Masse = +323.034402
Volume = +323.034402
Masse volumique = +1.000000

Centre de gravite : ( +7.239683, +2,364255, -8.008470)

Matrice d’inertie avec comme origine, le centre de gravité :

( A= +7103.159067 —F = +103.644440 —FE =  —859.320463 \
=1 —F = +4103.644440 B = 47608784218 —D = +393.847155
\ E= —859320463 —D = 43938471556 C' = 41897, 5\0135}
A= f tr,.' —|— 2 )dm D= h (1.2) dm
B = [ 2 :| dm F = h (r.2)dm
= f —|— 1y- :Irfm F = h () dm
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Realisations : modifications des
scenes SOFA avec Blender

SOFA

Import et export

Blender |« | Scéne XML
Objets
- malillages

- positions
- couleurs



Import des scenes SOFA dans Blender (1/5)

'Ei}Snl'a—IZ:,.-"_Stage_\l"||I',.n"SuI'a—dev,.-"trunk,.-"Sufa,.-"scenes,.-"chainnl_l._ . o ] [ |
File Edit Wew Help

Animate ! Step I
Reset Scene 1DT: 0.0z -
Feset Wiew I Save Wiew J
Save Caption I
Wiew I Stats ] Graph ] Yigmer i
ghow hide All
show hide Wizual Models
shiow hide Behavior Models
show hide Callision Models
zhow hide Bounding Trees
show hide tappings
shiow hide techanizal Mappings
show hide Force Fields
show J hide Interactions
shiow hide "wire Frame
show hide MNarmals

f438 = x[p40 =

'Tlme 20005 1| ‘@“ Y j 4 ] D Il |>|]]| [z 1*r=| 0,000 i:';.nit:D.DDD

s f————Fnd: n.uun;i

e jls

Scene SOFA "ChainAll.scn"



Import des scenes SOFA dans Blender (2/5)
ALTE

|1 ¢ = @) Add Timeline Game Render Help | =[SR:2-Model [% | [ =[scEscens
Mew Ctrl % By
Cipen... F1
Cpen Recent

A R e e L Lo

: WRRL 1.0..
Recover Last Session
OxF ..
Save Cil W =1

SaYe As.. Fe

_ % 30 Studio (3ds)..
Compress File &, £CaD (ac)
save Rendered Image.. F3@&, autodesk DXF (s
acreenshot Subrwindow Cirl F3 e coLLaDa 1.3.1 (dag) ..
screenshot Al Ctrl Shitt F3 @y coLLaDa 1.4(dae) ..
Save Runtime... % DEC Ohject File Format {.off)..

Save Dynamic Buntime... & Directx(x)...

Save Default Seftings Cirl U
Load Factory Settings ® Lightwave { hwo)..
& Lightwave Motion {.mot)...

SRR L @, Load MDD to Mesh RVKs
Append or Link {mage Browser) Ctrl F1 t
MADE (mdZ)
Import
Export . @& MilkShape3D (ms3d)...
ﬂ, hotion Capture {byh)..
SRl Y @, OpenFlight (...
Cigit Blender Ctrl @ ¥ Paths .50, .p%, eps, .al, Gimp)
: __EEIH;SEMEI__ Al Lirnits i@ Fro Engineer {.slp)...
Orthogragphic Marne ‘l Raw Faces [ 1aw)
'« Dof Distooo - Fassepartout @, stanforg PLY e ply...
Dof Ok Alpha; III.EI:IIIIIJ_'" Wavefrant (o]
|4 Size: 0500 |




Import des scenes SOFA dans Blender (3/5)

=10l x|
<~ File Add Timelne Game Render Help [ = SR:2-Model [% | [ =[5CE:Scens |x_

e TR

MrunkiSofaisceness | Import scéne SOFA J

Cancel |

i1 Camera,

[HE | v view Select Object [

=

13 Camera

E
(m]
£
*
b
ﬂ

Free: 100

<

- =  Panels |{}

E Lﬁ;ﬁﬁ@fﬂg «.rl[:- | Limits Mist
Orthogragphic Mame

< Dof Dist:0.00  » Fassepartout
Dof Ob: dlpha: 0200




Import des scenes SOFA dans Blender (4/5)
1o/ x]

(13 TorusS F‘H i_ru:;q:_l_ll_l-l'

[# 4| = view Select Object |12 Objec

{13 Torus Spring 004

|# ¢ = wiew Select object [12 Objec

¥ File &dd Timeline Game Render Help | =[SR:2-Model (% || =|sCEsScene EJ ©

13 Torus Spring 004

e J Dielete

[ Dhli e

Copy Group

Select Diezalect

A55ia0

Center| Center bew
Center Cursor

¥ View Select Object |% Object Mode = | |68 5| (@ )i m;
1 F
| Tertmash: | | Add hultires | | 2dd Madifier | T Tanis Sprng.o04
 stickw hiake
LI Terure

terter Calar
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Import des scenes SOFA dans Blender (5/5)

runk,/Sofa/scenes/chainall.scn

=1oi x|

Animate Step
Beset Scene DT ID.D2
Fieset Wiew Save Yiew
IEIV File &dd Timeline Game Render Help SR:2-Model x SCE:Scene Save Caption

Wiew | Stats I Graph I Viewerl

show hide All
show hide isual Models
show hide Behavior Models

~ View Select Object |14 Obje show hide | Collision Models
show hide Bounding Trees
show hide Mappings
show hide Mechanical Mapping
show hide Farce Fields
show hide Interactions

= View Select Object |%Ob

| T i show hide “wiire Frame

show hide Mormals

435 = x|B4D 5‘

ERIFEE

= Wiew 3Select Ohbject kObjec = Wiew  Select Object|k0bjectMode 2

(B~ reneis [E0f@@a] [ 1

Gl&To]y

= [eshTorus Spring.004 [ F [BTons Spring.o04 | sato Smooth | [Testesh: Nl Add tiulfires | |dd Modifier | To: Toms sprina.004 |
i AN PR sticky. ke
= U Tashure
) - Verte: Golor g
oo || st | D .
Assian

P Coublesided |

I:l ime: 0.000 5

@ BID.DDD |Init: D.DDDSH_:l—{Fnd: D.DDDSi
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Export des scenes SOFA depuis Blender (1/2)

=18l

i ¢ ¥ File add Timeline Game Render Help ] e _ We:17000 | F:

{13 TorusFixed

Ohject |14 Ohject b

Ohject 2 on ject

-

{13 TorusFixed

Doukle Siced
——




Export des scenes SOFA depuis Blender (2/2)

& Sofa - C:/_Stage_¥¥/Sofa-dev /trunk/Sofa/scenes/chainAll_new_names_expork.sc ) -0l x|
File Edit ‘Wew Help

Animate | Step
Reset Scene IDT: 0.0z
Reset Wiew | Save Wiew
Sawve Caption

Wiew ] Stats ] Graph l Viewer]

ghow hide All

show hide Yisual Models
show hide Behavior Madels
show hide Callizion Models
ghow hide Bounding Trees
ghow hide M appings

show hide Mechanical Mapping
show hide Force Fields
show hide Interactions
show hide *#fire Frame
show hide Marmals

740 2 urrs

286 FPS |Time: 0.0005 | Q‘ <}<]‘. |]<]‘ [>‘ |>[|‘ [>[>‘;T:_:D.nnn Init: 0,000 5 |_| ' End: 0.000 5
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Conclusion

Points positifs :

- objectif atteint

- logiciel utilisable pour d'autres organes

- réalisation de scripts Blender pour les maillages et SOFA

reutilisables en dehors de ce projet
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Conclusion

Points positifs :

- objectif atteint

- logiciel utilisable pour d'autres organes

- réalisation de scripts Blender pour les maillages et SOFA
reutilisables en dehors de ce projet

Points faibles :

- peu de travail sur la modélisation avec SOFA (autres
modeles, grandeurs physiques des ligaments)

- validation

- segmentation perfectible
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Questions ?

. : Maillages
Acquisition Données Segmentation :

: volumiques ) surfaciques

9 des éléments

Ajout et/ou réglage d'une acquisition  base "myCorporis Export d'une scene SOFA a

dans "myCorporisFabrica" Fabrica" partir de myCorporisFabrica
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vue_frontale
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Initialisation des ligaments,



Mise en place des élements de la scene
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Régions des attaches des ligaments
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Blender

Export
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