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Présentation de l'instrument

Bioinspriration et efficacité chirurgicale
-structure modulaire

-intégration de différentes technologies
d’actionnement (fluidiques, actionnement par
cables) Backbone central
-emploi de différents matériaux et structures pour pouvant faire varier la

améliorer les performances de I'actionnement raideur du systeme )
o grace a des particules d

enfermées sous vide 1

gglomération
es particules

~
>

Dépression

1

Liaison sphérigue
actionnée par cables

Actionneur en silicone

souple, avec trois chambres

fluidiques pour la flexion Structure tressée
multidirectionnelle (tissu conjonctif)
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Sofa Framework

Caractéristiques

Simulation en temps-réel

*Gestion des corps non rigides

Modélisation des interactions entre deux corps (solides
et/ou mous)

-> plusieurs logiciels rassemblés en un seul: mecanique

3D, animation graphique, robotique
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Sofa Framework

Présentation de l'interface

©.0.@ Sofa - /home/tecnalia/Bureau/temp:.scn

View | Graph Stats  Viewer

cmal
£ Visual
1 Visual Models
£ @ Behavior
0] Behavior Models.
Fl Force Fields

O Bounding Trees
0 Mapping
O Visual Mappings
I Mechanical Mappings
=Options
O wire Frame
I Normals

QP

SOFA

1510ps Time: 2425 nit-o (|01 k) M ) O - o

Modeler runSofa

i 2 ield, _open v ¥ save
e @ UniformMass: ForceField, Mass L [ Om B Q%
- Description: Define the same mass for all the particles
. ¥ NaTsSpach: 536 CoRREneNE RS = cube_and cable.scn %

Sofa Components
+ForceField
+InteractionForceField
arSolver

« Example:
<?xml version="1.0"?>
<Node  name="root" gravity="e -9.81 0" dt="0.01" >

<VisualStyle name="visualStylel" displayFlags="showBehavior showCollisionModels" />

<bDefaultPipeline name="defaultPipelinel" />

<BruteForceDetection name="bruteForceDetectionl" />

<DefaultContactManager n: defaultContactManagerl” response="default" />

<MinProximityIntersection name="minProximityIntersectionl" alarmDistance="8.1" contactDistance="0.85" />

cube_and_cable.scn %

O oot : <EulerTnplicitSolver name="EulerImplicit Cubel’ /:
& Defaapeline aefadtpipeinel <CoLinearsoluer tenplate="Graphscattered’ nane='Co Solver Cubel />
<Node cube” >
e <MechanicalObject template="Rigid" name="Cube RigidDOF" position="6 8 806 8 6 1" velocity="6 6 6 8 6 8" ford
- tion y derivk="0 0 @ @ 0 0" restScale="1" translation="0 2 0" />
@ EulerimplicitSolver Eulerimplicitcuber [ <UniformMass template="Rigid" name="UniformMass" totalmass="18" />
0 CGLinearSolver CG Solver Cubel <Node name="Visual Model" >

<0glModel template="ExtVec3f" name="Visual Cube" fileMesh="mesh/cube.obj" material="Default Diffuse
1 Emissive @ 1 1 0 1 Shininess @ 45 No texture linked to the material No bump texture linked to the material " blendEquatiol
dfactor="GL ONE_MINUS SRC_ALPHA" />

<RigidMapping template="Rigid,ExtVec3f" name="RigidMapping Visual-RigidDOF" input="@../" output="@./]

B JointspringForceField Attache cube-cable
O cube
@ MechanicalObject Cube RigidDOF
3 UniformMass UniformMass
=0 Visual Model
O OgiModel Visual Cube
B RigidMapping RigidMapping Visual-RigidDOF
=0 Collision Model

</Node>
<Node  name="Collision Model" >
<MeshTopology name="Cube Mesh" fileTopology="mesh/cube.obj" />
<MechanicalObject template="Vec3d" name="Collision Cube" position="0 8 8" velocity

+MechanicalState 0 8 8" force="0

+Odesolver ) -0 MeshTopology Cube Mesh restscale="1" />

R g @ MechanicalObject Colision Cube <TTriangleModel template="Vec3d" name="Cube Triangle For Collision" />

+TopologicalMapping —@ TTriangleModel Cube Triangle For Collision <LineModel name="Cube Edge For Collision" />

:::::::obi‘“ 0 LineModel Cube Edge For Collision <PointModel name="Cube Point For Collision" />

+ visualModel e e (Pl ok <RigidMapping template="Rigid,Vec3d" name="RigidMapping Collision-RigidDOF' input="@../"

B RigidMapping RigidMapping Collision-RigidDOF
i O cable

Inspiring
Business
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Sofa Framework

Les 3 modeles dans Sofa

Collision Model Visual Model
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Démonstration
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Les plug-ins

Composition d’un plug-in

MyPlugin.pro
~ MyPlugindependencies.prf
'é initMyPlugin.h

|  ——

initMyPlugin.cpp
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MyComponent.h

MyComponent.cpp

MyComponent.inl
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Les plug-ins
Utilité d’un Plug-in

-plug-in SofaPython :
permet de charger un script
Python dans une scene Sofa

-plug-in Flexible :
permet de définir difféerents types
de matériaux

-plug-in Sensor :

permet d’accéder directement aux
capteurs que I'on souhaite

et bien d’autres...
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Modélisation de l'instrument sous
Sofa

»>Le module en silicone et son
backbone

»Les chambres fluidiques
»L’outil terminal
»L’enveloppe externe
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Modélisation de l'instrument sous SOFA

Schéma global de I'instrument modélisé sous Sofa
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Modélisation de l'instrument sous SOFA

Schéma global de I'instrument modélisé sous Sofa
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Modélisation de l'instrument sous SOFA

Modele mécanique :Le module de silicone et son backbone

I

o (MPa.m) = E (MPa) .
Module de Young
Position de référence

Modélisation grace au plug-in “Flexible” Modele FEM
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Modélisation de l'instrument sous SOFA

Modele graphique : représentation des chambres fluidiques en 1D

F =k (L =L0)
FenN,kenNm-1,LetLOenm
Longueur au repos des ressorts
Raideur des ressorts
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Modélisation de l'instrument sous SOFA

Modele robotique : I'outil terminal rigide

Contrble en position
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Modélisation de l'instrument sous SOFA

Enveloppe externe: le modele de collision

R

Force de contact
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Démonstration
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Perspectives futures

Assemblage de 2 modules contrdolables indépendemment
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