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Résumé

Aprés une rapide description du projet ARV aous presetons Uone des composantes de ce
proget o oune MOOCN “Virtoelle™, Nous souhaitons dévetopper ot wiiliser des techuiques de realite
virtuelle afin de simitler une MOCN (hiea céelle), ln télésnrveillor, o Ti t8éopdrer, 1on1 vect & Paide
dnge station de travall Silicon Graphics, Lacemit est mis del sur Vaspect shulation. gui est en fadl
I"é A in I?lllﬁ im])r::rtz;.nt{h preziscue r'est sur olie ue reposerant fa feidsurved|lance #t la §f5§t-;t';[)él'91$il'JJ].

Nons décrivons dore Jes principatos difficudtos rencontries fors du passage d nne mackine véelle b une

warkine victweile, puis ce quiil reste & faire afin de passer a ls stmuoladion.

1 Introduction
Le projet AREVE [ Adelier de Réalité Virtuelle ). développé an Lahoralnire d informatique Industrielle
de FEXIH. est de créer un atelior de Génio Logiciol ponr o ®ealicd Vieraele, 1 doil noss permes tre
de ;
v modéliser des seénes colnplexes en trois dimensioos, cetie modelisation caomprenant le comparte.
ment des objers qui formens ces sednes,
o nous deplacer dans un anivers virtuet el interagic avee les léments qai le composent,

travailler & plustenrs ddans un mime awivers virlnel fpremesades guidées dans des mondes

»

virtuels, travail coopdrant 3T ... 0

a Commiande Numerigue) comme illustration

Notpe bul est iei dutiliser upe AHCN (Machine Outl
de nos Eravaix,

Poyr ce faire. nous maddddisons cotte machine dun peint de voe inflormatigue. fani sur le plan de
som architectuse phvsique gue sur le plan de son comportement . Ensuite i sera possible d'en etfectuer

la simdation. Les érapes swivanies serous sa tessooveillaner o3 sa teléapiralion,

2 Du réel au virtuel

2.1 Modélisation
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Par contre. dians le cas doune application réeile son informatigue, go'elle soit imdcaninue, dlectro-
mragnellque on de tout antre vpe. i faet (ot erder & partic June observation de Pexistant @ les

wsperls géométriques PE, cindmaliques. la visealisalion informagigque de Dapplication. de ses stimuli

iles entrées gui peuvent provoguer une maodification de Papplicationi, et de son copportement (sa
réartion en réponse aux siimoli )

I fand done permettre s oan client physigee Den wtilisatesr) oo logiciel (wn peogramme] de provoguer
Jes stimull suseeptibles de faire

gir Vapplication virtuelle.
Enfin. il fant sussi assurer une mise & jour de la visualization de Uapplication virteetle lors d une
modification de son éat [GL

2.2 Stimulation

La shundation de Papplication réelle grace & Papplication vigtuelie s'effectue de la fagon suivante : en
réponse a des sthinail il feot calewler évolution de Uapplication virtuelie el niettee & Jour le modéle
i la peprésente ainsi que sa visnadisation.

Lo travall informalique consiste iel b eréer un “motenr” de réadité virtueile gérant antomatiquement
la mige & jour de lg visualisation en fonction des stimuli, via des requétes & ue modale “expert” ea
campertement de la machine 2],

2.3 Télésurveillance

e fois L simudation réalisde, le passape 3 la télésurvelllance (1éldahservation passive, oest-d-dire
sans possibilite d'agir sur la machine, réelle on virtuelle] pent se faire en sobstiiuant aux enirées
virtuelles tles stimaudiy un dtat des wodifications de Vapplivation réelle.

Ponr cela. il faut que le moteur de réalite virtuelie soit décomposé sn madales, de fagon & ce que
res nouvelles entrées puissent sinsérer sans modification de Uarchitecture du moteur,

2.4 Téléopération

Le passage & la téléopdration esl réalisé & son tonr & partir des travaux de simulation el de 1élésnr-

veilianes.

2.4.1 Téléopération aveugle

Le moteur de réalité virtuelle doit maintenant traduire les stimali “virtuels™ en des stimoli compré-
hensibles pour Mappiication réelle, toul en contimant & visualiser le comportement de Uapplication
virtiuelle.

Ce premier type de téléopération est Bmird car il ne peroiel pas de voir si Capplication réelle réagit
effectivement comme i est provi guells Ie T,

2.4.2 Téleopération avec retour d'information

Poar pallier ce mangue de retare dinformation, § devieat néc

e de lier la tétéopération 4 la
talgsurveiliance Lo motear de réalitd virtnelle doit élre e mesure d accepter des stimuli virtuels pour
les transmetiee & application réelie. tont on dtant capalile de réenpérer des informations réelles of de
les visualiser de facon virtoelle,
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expert deomoddtisation de application réelie pewt ien encaze acliver an signal dadaroe 5711 préveil v

mituvals pelioniemens! Tom o lanetionpene it dangeroux ile Papolivation réelle

3 Modélisation de la MOCN

Powr passer de pobre MOHON réelle & owne mackine virtaeile,

wodone falle constraire upe 1-::-[_;[".1111:.\

logiciolle de cotle machine bien réelie. Ponr cela. nous avonrs utilise wn modelear 31 ] Novgs e

détaillerons pas davantage cetle partie du projet (faboriense L Nous avens ensuite sransformeé cetre

modélisation brote e un ensemshle d'ohjets Inventar ¥ (hwventor est une hibiiothegue de classes
e,

A re stade, nous ne disposons que dane simple visnalisation statique © le prablome est guoe nons
ponvons magipuler eette pépligiee de la MOCN J'ane lagon gui peul <Tavérer eatastrophiue poor elle.

En effet, nous n'ievons pas expring que sont les Halsons [mecaiiguesy entre los dillérentes parties,
ni quelles sout los réactions & des sollieitatinns sxicrienres que Von est en droit dalrendre.

1] fant done exprismer u corlain nombre de contraintes alin doblenir une stracture physigue puis
wz romportegent correct. Pour cela. nous avons développe 4 Vaide du géndratenr d"Atelier de Geénje
Logicie] GraphTalk |

d'un ensemble Jobjets Enventor. et ce de mraniees intera

tn cditenr de graphes qui nous permel actuelloment de modifier Farclitectuze

Fnsuite, nous devans spécifier le comportement des diffdrentes partios de la MOON afin de ropondre
anx actions en provenance dun utilisateur [eeel on victaell Pour le moment. nons ajenions ce
comporiement “A la main” dans le code C4 4

Enfin, nous avons développé un inlerpréieny permetiant de traduire des programnes destings 3 la
MOON en des actions simples compeeliensibles pour solee achine virsuelle,

4 Simulation de la MOCN

frans un premzer temps, nous sonthaitons effoctaer wne sinselation du comportement de fa MOON en
réponse & des commandes on provenioce dio patneat de contrdle. ou bien ea reponse i des commandes
comnplexes prograiosies,

Cette sinmulation comprend on fadl phisienrs pari

S0l vont efre décritos malnienasl.

4.1 Visualisation

La MOCUN éant modélizer sous da forme dhune hidrarchie dohiess bivenzor, sa visualisalion peot
alors ge faire & Uaide du “SeenaViewsr™ dnventor, Nows “héritons” aloss de touzes les primitives oo
raanipulation assocides i cel oulil

v il est possible deose déplacer & Vintéiens de b seiae {
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[ faut alors nows Tmposer certaines restoictions guant a ses diversos possibilites de manipulation
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4.2 Gestion des interactions

les classes €44 Tuventor nous permet d agir

Connme pnons vepons (o le 51g|];1,§vr_ e fait Tatili
facileriont of de lacon interariive sur los obiels dune scéne. Le premier probléme sencontré, déji
slgnalé, est que accss 4 cos primilives peor se faire de Tagon désordonnée el noa pertinente. Tne
facen stmple de e résondee est de slinterdire moraloment de telles manipulations, ce qui wens suffira
por le muomens.

Le second problemne rencontsé est gqoe fa MOGOX doit rérgic a des actions paglicnlicres en prove
nance du boikier de commandes @ 1 fant iel associer des procédures, appelées “rallbacks”™, aax objets
coneernés afin 'Pire en mesure de répondee {ees actions, (et est pour Uinstant véalisé en injectant

dn rade C4++ & Vintérienr dio code Inventor. A ternie, nous souhaitons pouveir réaliser ceci a aide
diun ontil de méme tvpe gque celil permetiant de modéliser Ja gémndrie de la machine.

4.3 Traductions des commandes

Gardee & un isterprétenr que nons aveons développé, nous sommes en mesure de tradaire des programmes
destinés i la MOON en des actions simples @ il we aous reste plus qu'd les assocler aux composanis

ssant de 1railer dans un mems modils

eorrespondants de notre machine virtuelte, I devient alors intére

Uerevei de ces “taches logicielles”™ of Tenved des rrquétes interartives,
{eat done dans ce module que doivent élre définis ley différents événements susceptibles de survenir

Alnst e es actions a assecier & ces Svdnements,

4.4 Architecture logicielle

U aspect important de cotte simulation est celni de son architectare logivielle @ comme la simulation
servira de base & la télésarveitlance of  la téléopsration. elle devea étre structurée de tetle fagon que
sos dilférentes parties puissent otre alsément céutilisables par ta suite,
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5 Extensions du projet

5.1 Télésurveillance de la MOCN

Vet |Tobservation b odistance de s MOOX & Pablde de notre slalion

Lo den

mir I,I[Ji‘,l‘: {]I‘-\ e i')l'f

de travail. Cect pourra se faire # Valde des sravioee de simulation, en sobstitiant s enteées de

o

Silisatenr des informations de déplaceent effectif en provenance de fa sachine rie

{irace & notre arelitectuee logicietio, nows pouvens récapares 300 I modile “visaadization” qu a

aplénentaire an meodale dinterpsetation

servi pour la simelation. [ faut veoir grefler noe partie s
e e daplacement e provensates de fa

de rommandes. de facon i pouvoir Ini ervover os dvdue
ireachie réolie

5.2 Téleopération de la MOCN

Le trodsieme ot dernier point du projet consiste & commander & distanes la MOUN & partin de notre
station de Lravail.
fon aver eived des instractions vesultant des

Ceei pent en Tait 8tre une exlonsion de notre shinuia
actions de Vutilisateur) & la MOOCN réelle. 1 lant réutiliser Ie module gestion des beractiols, of
il fant grnﬁ]'{,'g' 1w p;_\.;'iir,\ 5;1'.|}]_1|r'\]n(,>n§ai1't' an modnle de visgalisation pour traduire lee demandes de
déplacemenl en dvdgenients compréhensibies pour fa MOCN veelle.
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5.4 Ameéliorations

Actuelisment, nons G0 nous sommes pas preoceupés de sinmder un usinage, Nous euvisageans o associer

& nobre sisdalaer no stmuialens dasinage existant (un Iogiciel de CFAGT gui nous permettralt ainsi

de wisyaliser de facon interactive osinage dune pitoce par notse machine.

6 Conclusion

(e projet nous a perimis de mettre e movee nosee Atelier de Réadité Vietuelle sur un eas réel non
trivial ¢ la simadation d'upe MOCN,

Nous ponvons valider wn certaln nombre de concepts. dent les prineipaux présentés i sont la
ol alisation de avehitecture et da compartement de ia machine reelie, o1 Carchitecture modulaire
du simulaterr. ou plus exactemesl dy moteur de réalité virtuetle,

Nous devons maintenant nous atlacher au développernent d'outils logiciels permetiant de specifior
les interactions en provenance dun utilisatear. B fant égalessent limiter osage de certains modes
dlinteraction du SeeneViewes, [ reste alors & réal

er effectivernent los phases de télssurvelllance ol

de télénpération.
o travall s'inseret Lont A [all dans les orientations actuelles de Ja communanlé scientifique eu-

repéenne dans ie domaine de la Réalité Virtnelle |5
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