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Introduction

Virtual Universe est un simulateur de monde 3D dédié a I'automatisme et
la robotique. En intégrant les dernieres technologies de rendu 3D, de
son 3D, de simulation physique, et de script, Virtual Universe va vous
permettre de créer des simulations ultra réalistes. Virtual Universe peut
communiquer avec des ateliers logiciels d’automatisme (AUTOMGEN,
UNITY, etc.) afin que les systemes virtuels puissent étre pilotés comme
les systémes réels.

Systeme nécessaire

Virtual Universe fonctionne sous les systémes d’exploitation suivants :
Windows XP, Windows Vista, Windows 7.

Virtual Universe est compatible avec AUTOMGEN 8.015 ou versions
suivantes.

Organisation

\oas'\t.

O\d\e\S
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Installation

Pour Installer Virtual Universe, lancez simplement [|'exécution du
package d’installation qui vous a été livré sur CD-ROM ou par
téléchargement. Visitez notre site Internet (www.irai.com) pour
télécharger les dernieres mises a jour de Virtual Universe.

Licence

Enreqistrer la licence
Virtual Universe fonctionne en version d’évaluation (version limitée a 40
jours d’essai) tant que vous n'avez pas enregistreé la licence.

Pour enregistrer la licence, cliquez sur le bouton « Licence » dans la
fenétre de configuration de Virtual Universe.

Licence

Etat de la licence d'utilization zur ce poste

Wersion d'évaluation non valide

Erreqgistrer la licence | |

Se connecter & une licence rézeau | | Fermer |

Cliquez sur le bouton « Enregistrer la licence ».

Virtual Universe
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Enregistrer cu moedifier une protection

Waus étes sur le paint d'enreadiztrer ou de madifier vatre licence d'utilization [aprés acquitement des draitz d'utilization =i
néceszzaire]. Watre code ubilizateur daoit &tre fourni & la société [RAL qui wous fourmira en retour le code de walidation.

YWous pouvez communiguer vobre code ubilizateur
- par T&léphone : 04 66 54 91 30,

-par Fax: 04 66 54 91 33

- ol par email : francaize. zaut.irai@arange. fr

Les informations survantes dorvent Etre communigquées | voz coordonnées complétes ef, le cas échéant, une référence
de cormmande ou de bon de livraizon,

Code utilisateur,. attention = *B* est un ZERO et ‘0' la lettre
|1@123 |2(}E4B |BBGEG |31512 |EZ4B4 |BEBGE |BTHHH |HEI4H |0463J |OE

Lire un code de Copier le code Coller un code

Sauvegarder e liclati i e validat Dbtenir un

code utilizateur weal gtn:un ubhzateur vers -] val_atlnn hoLveaL code

danz un fichier depm; un le . depuis IE. Litilizateur
fichier presse-papiers presse-papiers

Code de validation

| | | | | | | | | | |
Annuler

Envoyez le code utilisateur ainsi généré par email a l'adresse
francoise.saut.irai@orange.fr

Vous recevrez par email un code de validation que vous saisirez dans
les zones « code de validation », puis vous cliquerez sur « Valider » pour
valider la licence. Vous disposez de 20 jours entre la génération d'un
code utilisateur et la saisie du code de validation.

Installation en réseau

Les fichiers de Virtual Universe peuvent étre installés sur un serveur de
fichiers. Les licences peuvent également étre gérées par un gestionnaire
de licences réseau (voir le manuel spécifique du gestionnaire de licences
réseau).

Virtual Universe

11



Environnement

Au lancement de Virtual Universe apparait la fenétre de rendu du monde
3D:

_iBix)

Le bouton RUN/STOP permet de lancer ou de stopper la simulation.

Le bouton CONFIGURATION ouvre ou ferme la fenétre de
configuration :

Virtual Universe 12



Configuration Wirtual Universe

Les différents
éléments
composant
une

simulation :
caméra,
objets,
lumiéres, eic.

Quvre une zone de
stockage intégrée au
projet pour les fichiers
medias : fichiers 3D,
fichiers bitmaps et

B Connexion
Driver None
+ @m Mode du drrver M0 Sirmilat
MNom du serveur ou ac localhost
Dptions

Pourchaque
élément, sont
affichées ici
ses
propriétes,

Affiche ou
masgue les
propriétés

« avancees »

fichiers sons. /"‘ /j des objets.
st bouton
Saver | oumr | e RUN/STOPde
"= |l . la fenétre de
s.uw’“ | ”r-“ pu'nbllti " par propriétés ‘ rondk.
Gestion des V2 7\
fichiers \
projets. / : _
Bascule la représentation Accésala
du mode liste d'objet au gestiondela
mode liste de propriétés licencel(umr
d'un groupe d'objet (voir ci- le chapitre
apres) licence).

Virtual Universe
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Configuration ¥irtual Universe B

M
E Univers E Nom
Maonde Maonde
----- @ Monde

[=1- Monde
El Mom
- Affichage
- Cameéra
- Lumigre
- Sprite 3d
- iZomporkerment

vrir le manager de médias I I™ Mode expert

Projet
Sauver I UriE | Run
I Parcourir
Sauver sous. .. Moyean I . o
’Vr' pat objets ¥ par proprigtés Licence
P

La méme fenétre en mode « par propriétés » permet d’obtenir pour un
groupe d'objets la liste des valeurs d’'une méme propriété. Dans ce
mode, en haut a gauche doit étre sélectionné le parent des objets et en
bas a gauche la propriété.

Virtual Universe



Navigation et interactions
Les commandes suivantes permettent de naviguer et dans le Monde 3D
ou d’interagir avec celui-ci :

Molette de la souris ou touches Haut et Bas du clavier : Zoom
Bouton droit de la souris enfoncé et déplacement de la souris:
orbite autour de I'objet sélectionné.

Déplacement de la souris dans la fenétre de rendu : sélection
automatique de I'objet survolé pour orbiter autour.

Clic gauche de la souris sur un objet en mode STOP : sélection de
I'objet.

Bouton gauche de la souris enfoncé sur un objet et déplacement
de la souris en mode RUN : interaction avec I'objet sélectionné :
pousser, tirer, déplacer.

Virtual Universe
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Les différents types d’objets
Les objets sont organisés de facon hiérarchique enfant/parent.

Univers

C’est I'objet parent de tout projet Virtual Universe, il contient un ou
plusieurs Mondes, ses propriétés définissent notamment avec quel
logiciel d'automatisme dialoguera Virtual Universe. L'objet Univers est
toujours le parent de la hiérarchie.

Monde

C’est un sous ensemble de I'Univers. Ses propriétés définissent entre
autre I'aspect de la fenétre de rendu. Les objets Mondes sont toujours
enfants de I'Univers.

Caméra

Les Caméras représentent un point de vue de [l'utilisateur dans un
monde 3D. Les objets caméras sont enfants des objets Mondes ou
Sprites 3d.

Lumiere

Les Lumiéres sont nécessaires, comme dans le Monde réel pour pouvoir
observer les objets. Les objets Lumiéres sont enfants des objets Mondes
ou Sprites 3d.

Sprites 3D
Ce sont les objets et leurs multiples caractéristiques physiques et
visuelles. Les objets Sprites 3D sont enfants des objets Mondes ou
Sprites 3D.

Comportements

Associés a un Sprite 3D ou une Lumiere, ils vont pouvoir modifier
dynamiquement leurs propriétés: modifier leurs positions ou leurs
couleurs par exemple ou encore exécuter un script qui pourra agir sur
ces objets. Un Comportement pourra agir comme un moteur pour
transmettre une force a un Sprite 3D. Les objets Comportements sont
enfants des objets Lumieres ou Sprites 3D.
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Concepts fondamentaux

Rendu 3D et sons

Le moteur de rendu utilisé par Virtual Universe est Irrlicht qui s’appuie
lui-méme sur DIRECTX 8 ou 9 ou OPENGL (en fonction de ce qui est
disponible sur le PC). Le role du moteur de rendu 3D est I'affichage des
objets du monde 3D éclairés par les Lumieres en fonction du point de
vue défini par une caméra. Des coordonnées cartésiennes X/Y/Z
régissent le monde 3D.

Virtual Universe
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Un repérage des axes est affiché dans la fenétre de rendu lorsque la
fenétre de configuration est ouverte.

=0 !

Les sons 3D augmentent le réalisme des simulations. Les sons sont
émis dans le monde virtuel a la position des objets et sont donc percus
en fonction de la position de la caméra.

Moteur physique

Newton Physic Engine est le moteur physique utilisé par Virtual Universe
pour la gestion physique des objets : la gravité par exemple, mais aussi
beaucoup plus que cela.

Pour tirer pleinement partie du moteur physique, il est important d’étre
familier avec les concepts de bases de la physique, tels que forces,
vitesses, frictions, masse, etc.

Les parametres du moteur physique sont associés a chaque Sprite 3d.
Un Sprite 3d peut étre géré ou pas par le moteur physique. Un objet

Virtual Universe
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servant uniguement visuellement par exemple pourra ne pas étre géré
par le moteur physique.

Dialogue

Le dialogue avec un logiciel externe est un des éléments essentiel
permettant de piloter les simulations. Le type du logiciel externe et le
paramétrage de la connexion se trouvent dans les propriétés de
I'Univers. Les liens sont ensuite définis dans les Comportements. Le
type du Comportement déterminera le sens du dialogue (lecture depuis
ou écriture vers le logiciel externe).

Script
Des scripts écrits en langage basic peuvent étre associés a chaque objet
par I'intermédiaire d’'un Comportement.

Mode RUN/STOP

Virtual Universe peut étre en mode STOP (simulation stoppée et
initialisée) ou RUN (simulation en cours). En mode RUN, le moteur
physique et le dialogue avec le logiciel externe sont activés. Les
Comportements et les scripts sont actifs.

En mode RUN, le rendu est effectué aussi vite que possible par rapport
aux performances du PC, le moteur physique et les scripts sont appelés
toutes les 10ms.

Virtual Universe
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Les objets possedent un doublon pour certains parameétres (leurs
positions par exemple). Le premier jeu de parameétre correspond aux
valeurs initiales, le deuxieme jeu aux valeurs courantes. En mode STOP,
les valeurs initiales sont recopiées dans les valeurs courantes.

Manager de medias

Il permet de stocker les fichiers médias (fichiers 3D, fichiers bitmaps et
fichiers sons) utilisés dans un projet. Les objets peuvent utiliser des
fichiers se trouvant dans le manager de médias ou en dehors. Les
fichiers se trouvant dans le manager de médias seront sauvegardés
dans le fichier projet. Cette derniere méthode est conseillée si le projet
doit étre échangé ou exécuté sur un autre PC.

Propriétés
Univers
Connexion

Driver
Détermine la connexion avec un logiciel externe®

Cas de la connexion avec AUTOMGEN ou AUTOSIM

Nom du serveur ou adresse IP

Utilisez « localhost » si le logiciel externe est lancé sur le méme PC. Sile
logiciel est lancé sur un autre PC du réseau, entrez son adresse IP ou
son nom tel que vu sur le réseau.

Port

Doit étre le méme que celui sélectionné dans les propriétés du projet
AUTOMGEN / AUTOSIM dans l'onglet Exécution Connexion TCP/IP,
serveur, port.

Cas de la connexion a UNITY (PLC simulateur ou APl M340)

! Logiciel externe est le terme générique utilisé pour définir le logiciel avec lequel dialogue Virtual
Universe
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Mode du driver M34.0

Simulateur local : PLC simulateur lancé sur le méme PC, API connecté
par USB : un APl M340 connecté a un port USB, API ou simulateur sur
IP : un API connecté par Ethernet ou un simulateur lancé sur un autre
PC connecté au réseau. Dans ce cas, documentez I'adresse IP de 'API
ou du PC.

Options

RUN automatique
Provoquera le passage en RUN a I'ouverture du projet.

Affiche les variables et les états

Affichera dans la fenétre de rendu les noms de variables ainsi que les
états pour les Comportements faisant référence a une variable du
logiciel externe.

Fil de fer
L’ensemble des Sprites 3D du projet seront affichés en mode « fil de
fer » si vrai.

Mode Debug pour le moteur physique

Si vrai, les volumes utilisés par le moteur physique sont affichés dans la
fenétre de rendu (lignes de couleurs jaunes). Ceci est tres utile en phase
de développement d’un projet utilisant le moteur physique pour visualiser
les volumes pris en compte par le moteur physique.

Monde

Nom
Permet de désigner un Monde par son nom.

Affichage

Taille de la fenétre
Détermine la taille de la fenétre de rendu en pixels.

Taille modifiable
Si vrai, la taille de la fenétre peut étre modifiée par I'utilisateur.
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Couleur du fond
Détermine la couleur affichée comme fond sur la fenétre de rendu.

Lumiere ambiante

Détermine la couleur et lintensité de la lumiere ambiante (lumiere
illuminant 'ensemble des objets quel que soit leurs positions et leurs
orientations).

Montrer les ombres

Si vrai, gere I'affichage des ombres, nécessite que les propriétés des
objets relatives aux ombres soit également positionnées. L’affichage des
ombres peut ralentir de fagon significative le rendu.

Nombre d’'images affichées par seconde (lecture seule)
Indique le nombre d’images affichées en une seconde dans la fenétre de
rendu.

Utiliser le shader
Technique d’affichage 3D évolué réservée aux spécialistes.

Nombre maximum d’images par seconde
Si différent de 0, limite le nombre d'images affichées par seconde a la
valeur indiquée. Permet de préserver le temps processeur.

Caméra

Nom
Permet de désigner une Cameéra par son hom.

Position

Détermine la position initiale de la Cameéra par les coordonnées de la
cible (ce que regarde la Caméra) ainsi qu’une rotation sur les axes X et
Y et un zoom

Position courante
Idem mais pour la position courante.

La position courante peut étre recopiée dans la position initiale en
cliqguant sur les fleches descendantes apparaissant a droite des

Virtual Universe
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éléments de positions initiales et en choisissant « Copier depuis les
valeurs courantes ».

Lumiere

Nom
Permet de désigner une Lumiére par son nom

Position

Permet de définir les coordonnées et la direction de la Lumiére (la
direction n’est utilisée que pour les Lumieres de type Spot et
Directionnel.

Couleur, type, etc.
Détermine les caractéristiques de la Lumiere.

Sprite 3d

Nom
Permet de désigner un Sprite 3d par son hom

Dessin
Détermine le fichier 3D utilisé pour définir la géométrie du Sprite 3D ainsi
gue d’éventuels fichiers de texture.

Position et taille
Définit la position, la rotation (ainsi que I'axe) et I'échelle initiale du Sprite
3D. Les rotations sont exprimées en degrés (de -180 a +180 degrés).

Position et taille (valeurs courantes)

Idem mais pour les valeurs courantes, avec en plus : la translation et la
rotation relative (par rapport au Sprite 3D parent), ainsi que la position du
centre de I'objet et |a rotation absolue par rapport au Monde.

Materiel

Ces propriétés regroupent les caractéristigues du matériel utilisé pour
afficher I'objet. Ces caractéristiques sont directement liées au moteur de
rendu Irrlicht.

Materiel (valeurs courantes)
Idem pour les valeurs courantes.

Virtual Universe
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Navigation

Non sélectionnable
Si vrai, le Sprite 3D n’influe pas sur la navigation lorsqu'il est survolé par
le curseur de la souris.

Physique
Regroupe les propriétés de I'objet concernant le moteur physique.

Utilise la physique

Si vrai, le Sprite 3D sera pris en compte par le moteur physique, dans le
cas contraire, I'objet sera complétement ignoré par le moteur physique,
en d’autres termes, I'objet sera uniquement affiché dans le monde 3D
mais n'aura aucune interaction physique avec les autres objets.

Utilise la gravité
Si vrai, le Sprite 3D sera soumis a la gravité. Sa masse devra également
étre non nulle.

L’utilisateur peut appliquer une force a l'objet

Si vrai, l'utilisateur peut, en mode RUN, agir sur I'objet en maintenant le
bouton droit de la souris enfoncé lorsque le curseur est sur le Sprite 3D
et en déplacant le curseur.

Type de corps
Détermine pour le moteur physique le type de géométrie du Sprite 3D

- Quelconque : une forme convexe déduite de la géométrie du Sprite
3D,

- Boite : un parallélépipéde rectangle,

- Sphére : une sphére,

- Capsule : une capsule.

Attention, le type « Quelconque », s'il est utilisé avec un Sprite 3D
complexe (possédant de tres nombreuses faces), peut consommer
beaucoup de ressources pour la simulation physique. Privilégiez, lorsque
ceci est possible un des autres types.
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Il est possible et souvent utile dans les phases de mise au point de
visualiser les géométries manipulées par le moteur physique en activant
I'option « Mode debug pour le moteur physique » dans les propriétés de
I'Univers. Exemple :

%* Yirtual Universe

Les volumes pris en compte par le moteur physique apparaissent en
jaune.

Solution dans le cas d'un Sprite 3D complexe nécessitant une forme
guelconque :

- définir une forme simplifiée du Sprite 3D (avec moins de facettes),
lui donner les attributs «invisible » et « géré par le moteur
physique »,

- conserver la forme complexe du Sprite 3D et I'ajouter comme
enfant avec les attributs « visible » et « non géré par le moteur
physique ».

Cette solution est exploitée dans I'exemple « Convoyeur ».

Virtual Universe

25



Solution dans le cas d'un Sprite 3D nécessitant une forme physique
concave :

deéfinir plusieurs formes convexes et les lier par des joints.

Masse
La masse de I'objet. Une masse de 0 fige I'objet.

Moment d’inertie
Détermine la quantité d’énergie nécessaire pour faire tourner I'objet sur
chacun des axes.

Ajuster automatiquement le centre de masse

Si vrai, le centre de masse de l'objet est automatiquement recalculé en
fonction de la géométrie du Sprite 3D. Sinon, le centre de masse est le
point de coordonnées 0/0/0 du Sprite 3D.

Coefficients...

Déterminent la friction, I'élasticité et la souplesse des objets. Une valeur
de O utilise les parametres par défaut du moteur physique. Le coefficient
utilisé par le moteur physique entre un objet A et un objet B est une
combinaison (le produit) des coefficients de I'objet A et de I'objet B.

Vitesse

Permet d’accéder aux valeurs de vitesses globales et locales de I'objet.
Ces valeurs ne sont disponibles que pour les objets gérés par le moteur
physique.

Pénétration

Si vrai, les collisions de I'objet ne sont pas gérées. Dans le cas d’objets
liés par des joints (voir ci-apres) les collisions sont automatiquement
désactivées entre deux objets liés par un joint.

Joint physique avec le parent

Détermine le type de joint entre un Sprite 3D enfant et un son parent.
Les deux Sprites 3D doivent étre gérés par le moteur physique. lls
peuvent étre soumis ou non a la gravité.

Joint
Détermine le type du joint :

- Pivot,
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- Glissiere
- Fixe.

Position du pivot
Détermine la position x/y/z de la liaison avec I'objet parent pour les
liaisons pivot.

Ligne d’action
Détermine la ligne d’action du joint pour les joints Glissiere (axe de
translation) et Pivot (axe de rotation).

Limites...

Détermine les limites minimales et maximales du joint. Si ces deux
valeurs sont égales, alors le joint n’a pas de limite (rotation ou translation
sans borne).

Puissance du joint
Détermine la rigidité du joint.

Force du joint
Donne la valeur de la force supportée par le joint.

Force de cassure du joint

Force au-dela de laquelle le joint sera automatiquement détruit. Si O,
cette fonction est désactivée. Ceci permet de simuler la destruction
d’'une liaison entre deux objets (voir 'exemple « NXT »).

Virtual Universe

27



Joint physique avec un autre Sprite 3D

Jeux de parameétres identiques mais le lien est réalisé entre le Sprite 3D
et un autre Sprite 3D que le Sprite 3D parent. L'autre Sprite 3D est
désigné par son nom. Ce deuxieme joint permet de créer des modéles
circulaires (voir la simulation « Robot ABB ») :

Sprite 2D
Permet d’afficher un bitmap 2D a la position du Sprite 3D. Voir la gestion
de la poussiere dans I'exemple du robot aspirateur.
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Comportements
Les Comportements sont les éléments qui vont « donner vie » a la
simulation. Ils vont aussi définir les liens entre la simulation et les
logiciels externes.

lIs sont intimement liés au moteur physique et vont pouvoir communiquer
des forces aux Sprites 3D par son intermédiaire et aussi manipuler les
données physiques en retour (la vitesse d’'un objet par exemple).

Pour une simulation réaliste, des actions par application de forces
doivent étre privilégiées a des actions modifiant directement la position
ou l'orientation des Sprites 3D.

Un Comportement peut aussi étre utilisé simplement pour stocker une
valeur pendant la simulation. Les scripts pourront accéder a cette valeur
en lecture et en écriture. On peut considérer ces Comportements comme
« variables globales » de 'application.

Nom
Permet de désigner le Comportement.

Type, etc.

Type de Comportement
Un des types suivants pour les Comportements associés a une
Lumiere :

- Aucun, le Comportement ne fait rien,
- Ecrit I'intensité de la Lumiere,
o La valeur du Comportement détermine l'intensité lumineuse
de la Lumiere associée.

Un des types suivants pour les Comportements associés a un Sprite
3D:

- Aucun, le Comportement ne fait rien,
- Applique une force ou un couple,

o Cet ensemble de types de Comportement permet d'appliquer
une force ou un couple a l'objet. Le paramétre Force
détermine la direction de la force, le repere peut étre global
ou local (en fonction du type). La force sera appliquée en
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fonction de la valeur courante du Comportement. La force
appliquée sera la force paramétrée multipliee par la valeur
courante du Comportement.

Appligue une force locale au Sprites 3D en contact,

o Appligue une force a I'ensemble des Sprites 3D en collision
avec le Sprite 3D associé. L’application typique est la
simulation d’un tapis roulant. Voir I'exemple « Robot ABB »
pour une illustration. « Nom(s) des autres Sprites 3D »
permet de limiter I'action de ce Comportement a un groupe
de Sprites 3D (voir plus loin). Il est conseillé de limiter les
tests de collision au strict nécessaire.

Applique une force ou un couple de frein,
o ldentique mais la force appliquée agira comme frein.
Définit la force d’attraction du Sprite 3D,

o Le Sprite 3D attire les autres Sprites 3D. . « Nom(s) des
autres Sprites 3D » permet de limiter l'action de ce
Comportement a un groupe de Sprites 3D (voir plus loin).
« Attraction » permet de définir la force dattraction,
« Distance d'attraction » modifie la zone d’action de cette
attraction (infinie si 0). La force d’attraction est aussi
proportionnelle au carré de la distance. L'exemple
« Manipulateur avec vérins et ventouses » illustre ceci.

Ecrit la position et la rotation du Sprite 3D,

o Modifie la position ou l'orientation d’'un Sprite 3D. Utilisable
par exemple pour ramener un objet en position initiale (voir
I'exemple « Convoyeur »).

Ecrit la position et la rotation des Sprites 3D en collision,

o ldentique mais écrit la position et la rotation de I'ensemble
des Sprites 3D en collision avec le Sprite 3D parent. Le
parametre « Nom(s) des autres Sprites 3D » permet de
limiter I'action de ce Comportement a un groupe de Sprites
3D (voir plus loin). Il est conseillé de limiter les tests de
collision au strict nécessaire. Voir 'exemple « Robot ABB »
pour une illustration de ce Comportement.

Ecrit la couleur ambiante du Sprite 3D,

o0 Modifie la couleur ambiante du Sprite 3D parent si la valeur

courante du Comportement est différente de 0. La valeur a
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appliquer est un des parametres du Comportement (voir plus
loin). Voir I'exemple « Convoyeur » pour une illustration.
Exécute un script,

o Exécute un script si la valeur courante du Comportement est

différente de 0. Voir le chapitre consacreé au Scripts.
Joue un son,

o Permet de jouer un fichier son en boucle ou une seule fois.
Le son 3D sera pergcu comme provenant du Sprite 3D parent.
Le son est joué si la valeur courante du Comportement est
différente de 0. De plus, la valeur courante du Comportement
peut moduler le volume ou la vitesse du son joué. Les
exemples illustrent ceci en modulant la vitesse du son joué
pour simuler le son des moteurs en fonction de la vitesse de
rotation.

Lecture générique,

o Le Comportement ne fera que lire une variable du logiciel
externe. Cette valeur pourra par exemple étre utilisée dans
un script.

Reset,

o Remet la simulation dans son état initial si la valeur courante
du Comportement est différente de 0. L'exemple « Robot et
bouteilles » illustre ce type de Comportement.

Teste la collision avec d’autres Sprites 3D,

o0 Permet d'obtenir nombre de collisions entre le Sprite 3D
parent et les autres Sprites 3D du Monde courant. Le
parametre « Nom(s) des autres Sprites 3D » permet de
limiter I'action de ce Comportement a un groupe de Sprites
3D (voir plus loin). Il est conseillé de limiter les tests de
collision au strict nécessaire. Voir I'exemple « Convoyeur »
pour une illustration de ce Comportement.

Teste si le joint est détruit,
o Permet d’obtenir I'état du joint entre le Sprite 3D associé au
Comportement et son parent.
- Obtient la pénétration avec d’autres Sprites 3D,
o Donne la profondeur de pénétration entre le Sprite 3D
associé au Comportement et les autres Sprites 3D.
L'utilisation est typiquement le capteur de proximité. Le
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parametre « Nom(s) des autres Sprites 3D » permet de
limiter I'action de ce Comportement a un groupe de Sprites
3D (voir plus loin). Il est conseillé de limiter les tests de
pénétration au strict nécessaire. Voir I'exemple « NXT » pour
une illustration de ce Comportement.

- Obtient des informations sur un Sprite 3D,

o Permet d’accéder aux valeurs dynamiques d’un Sprite 3D. Le
parametre « Sélectionne l'information a lire... » détermine la
valeur.

- Teste la position du joint,

0 Permet de tester si la valeur d’'un joint est comprise entre
deux bornes. L'utilisation typique est la simulation d'un
capteur de position sur un actionneur. « Position min » et
« Position max » sont les bornes. L'exemple « Manipulateur
avec veérins et ventouses » illustre ceci.

- Ecriture générique,

o Le Comportement ne fera qu’écrire une variable du logiciel
externe. Cette valeur pourra par exemple étre calculée dans
un script.

Force
Définit la valeur de la force sur chacun des axes pour les types de
Comportements concernés.

Appliquer aux freres

Si vrai, le Comportement est appliqué au Sprite 3D concerné et a
I'ensemble des freres. Voir 'exemple « Convoyeur » pour une illustration
de ce parameétre.

Position / Rotation / Couleur
Valeurs utilisés pour les Comportements les nécessitant.

Liens

Suivant le driver sélectionné dans les propriétés de I'Univers, apparaitra
la définition d’'un nom de variable externe spécifique a chaque logiciel
externe.

Valeur initiale
Sera recopiée dans la valeur courante au passage en mode RUN de la
simulation. Peut étre utilisé pour activer de facon permanente un
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Comportement. Par exemple, un script pourra étre exécuté de facon
inconditionnelle dés le lancement de la simulation en mettant cette
propriété a 1.

Valeur courante, valeur courante interne, conversion des données, mode
d’écriture

Les valeurs du Comportement et le mode de conversion, voir le chapitre
« Liens externes » pour plus d’'informations.

Noms des autres Sprites 3D

Certains Comportements peuvent utiliser un ensemble de Sprites 3D.
Par défaut, si ce paramétre est vide, I'ensemble des Sprites 3D du
Monde courant sont concernés. En documentant ce paramétre, la portée
du Comportement est réduite aux Sprites 3D dont le nom commence par
le texte contenu dans celui-ci. Par exemple, « DUST » réduira les Sprites
a ceux dont le nom commence par « DUST ». Voir I'exemple du « Robot
aspirateur » pour une illustration de ceci.

Utilise la valeur de ce Comportement

Si non vide, cette zone donne le nom d’'un Comportement dont la valeur
sera lue et recopiée dans la valeur interne courante. Voir le chapitre
« Script » pour plus d’'informations sur les conventions de nom pour les
Comportements.

Lien externe
Si vrai, le Comportement sera listé dans la liste des liens externes (voir
le chapitre « Liens externes »).

Sons

Distance minimale
Permet de modifier le rapport entre le son du volume et la distance de
I'objet générant le son et la caméra.

Script
Voir le chapitre suivant
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Script

Le concept de Script est un des plus puissants outils de Virtual Universe.
Il permet d’intégrer a la simulation des traitements trés sophistiqués. Les
scripts sont actives par l'intermédiaire des Comportements. Chaque
Comportement peut activer un script qui sera une tache entierement
autonome. Le Script s’exécute tant que la valeur courante du
Comportement associé est difféerente de 0 et que le script n’est pas
terminé. Un script se termine si la derniére ligne d’exécution est atteinte
ou que le linstruction END est exécutée. Le langage utilisé est le Basic.
Des instructions spécifiques sont utilisables pour accéder en lecture et
en écriture aux valeurs associées aux objets.

La priorité d’exécution des scripts peut étre modifiée dans les propriétés
du Comportement associé. La priorité « Normale » correspond a
I'exécution d’'un élément du script toutes les 10ms., la priorité haute
correspond a I'exécution de I'ensemble du script toutes les 10ms.
D’autres priorités plus faibles sont également accessibles. Sauf
nécessité (ou script court), il est conseillé de ne pas utiliser la priorité
haute : plus consommatrice de temps processeur.

Le Script est basé sur le logiciel BeeBasic.

Pour plus dinformation, consultez le fichier d’aide basic_api.chm se
trouvant dans le répertoire d'installation de Virtual Universe, ou cliquez
sur le bouton « Aide Basic ».

Virtual Universe

34



Ecrire un script
Les scripts sont écrits dans le paramétre « Script » des Comportements.
Une fenétre d’édition de script s’ouvre.

Editeur de script |

Scripk

n o

ojo

Aide sur les Fonctions

GethalSpritesd] <parametername =) return a sprite3d value ﬂ
In
parametername: string
can be ... F=optionnal
{[«3d sprite name =], - <parameker =
if no sprite name is used, the parent 3d sprite of

<3d sprite name = is the name of the 3d sprite._lll
4| | b

A

Une zone d'édition ainsi qu'une aide sur les fonctions spécifiques est
affichée. L’élément « Erreur de Script» du Comportement permet
d’obtenir une éventuelle erreur rencontrée dans l'analyse du script (le
script en question n’est pas exécuté dans ce cas mais la simulation peut
guand méme passer en mode RUN). Si une erreur est détectée, le
numeéro de ligne est affiché permettant de localiser I'erreur dans I'éditeur
(les numéros de lignes et de colonnes sont affichés en bas de la zone
d’édition).
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L’élément « Sortie de Script » du Comportement affiche les sorties
générées par la fonction basic PRINT. Ces sorties sont également
affichées dans la fenétre de rendu a 'emplacement du Sprite 3D associé
au Comportement.

Fonctions spécifiques
Les fonctions spécifiques permettent d’accéder en lecture et en écriture
aux valeurs associées aux objets de Virtual Universe.

Syntaxe des noms de Sprites 3D
Le nom pour la référence aux Sprites 3D doit respecter la syntaxe
suivante :

- un nom sans chemin d’acces : cherchera le premier Sprite 3D dont
le nom commence par ce texte dans I'ensemble des Sprites 3D du
Monde courant

- .\<nom> : un Sprite 3D nommé, frére du Sprite 3D parent du
Comportement,

- <nom 1>\**\<nom2> : un Sprite 3D nhommeé nom2, descendant d’'un
Sprite 3D nommeé noml1.

- <chemin d’acces\nom> : un Sprite 3D correspondant au chemin
d’acces.

Il 'y a pas de différenciation majuscules/minuscules dans les noms.
Exemples :

mon sprite : désigne le premier Sprite 3D dont le hom commence par le
texte « mon sprite ».

.\un autre sprite : désigne le Sprite 3D nommé « un autre sprite » frére
du Sprite 3D parent du Comportement.

robot1\**\level3 : désigne le Sprite 3D nommé « level3 » descendant du
Sprites 3D robot1.

.\..\encore un sprite : désigne le Sprite 3D nommé « encore un sprite »
frere du parent du Sprite 3D parent du Comportement.

Remarque : faire référence a des noms relatifs (utilisant des chemins
relatifs) plutét qu'a des noms absolus permet davoir des objets
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facilement duplicables sans nécessité de modifier les liens. L’exemple
« Robot ABB » illustre ceci.

Fonctions d’acces aux valeurs associées a un Sprite 3D

GetValSprite3d(<parametre>) retourne une valeur associée a un Sprite 3D

<parametre> désigne le parametre. Il peut désigner un Sprite 3D par son
nom. Si ce n'est pas le cas, c'est le Sprite 3D parent du Comportement
qui est utilisé.

La syntaxe est [<nom du Sprite 3D>].<nom du parametre>
Exemples:

POSX: position X du Sprite 3D parent

[BOX3].SPEEDZ vitesse sur I'axe Z du Sprite 3D nommé BOX3
Liste des parametres possibles :

POSX, POXY, POSZ : position absolue dans le Monde 3D.
ROTX, ROTY, ROTZ : rotation absolue dans le Monde 3D.
RELPOSX, RELPOSY, RELPOSZ : position relative par rapport au
Sprite 3D parent. Valide uniguement si I'objet est géré par le moteur
physigue et est lié a un Sprite 3D parent par un joint.
RELROTX, RELROTY, RELROTZ : rotation relative par rapport au Sprite
3D parent. Valide uniquement si I'objet est géré par le moteur physique
et est lié & un Sprite 3D parent par un joint.

SCALEX,SCALEY, SCALEZ : échelle.
FORCEX, FORCEY, FORCEZ : force appliquée.
TORQUEX, TORQUEY, TORQUEZ : couple appliqué.

FORCEBRAKEX, FORCEBRAKEY, FORCEBRAKEZ : force frein
appliquée.

TORQUEBRAKEX, TORQUEBRAKEY, TORQUEBRAKEZ : couple frein
appliqué.

SPEEDX, SPEEDY, SPEEDZ : Vitesse
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ROTSPEEDX, ROTSPEEDY, ROTSPEEDZ : Vitesse angulaire
RELSPEEDX, RELSPEEDY, RELSPEEDZ : Vitesse relative

RELROTSPEEDX, RELROTSPEEDY, RELROTSPEEDZ: Vitesse
angulaire relative (au parent)

TRANSPARENCY : Transparence (de O=opaque a l1=invisible)

SetValSprite3d(<parametre>,<valeur>) modifie une valeur associée a un
Sprite 3D

<parametre> est identique a GetValSprite3d avec en plus :

JOINTMIN, JOINTMAX : valeur minimale et maximale du joint avec le
parent

JOINTMIN2, JOINTMAX2 : valeur minimale et maximale du deuxieme
joint

Syntaxe des noms de Comportements

Le nom pour la référence aux Comportements doit respecter la syntaxe
suivante :

- un nom sans chemin d’acces : cherchera le premier Comportement
dont le nom commence par ce texte dans |'ensemble
Comportements du Monde courant

- .\<nom>: un Comportement nommé frere du Comportement
courant,

- <nom de sprite>\<nom de Comportement>: un Comportement
nommé enfant d’'un Sprite 3D. Le nom du Sprite 3D doit répondre
aux criteres définis au chapitre « Syntaxe des noms de Sprites
3D »

Fonctions d’acces aux valeurs associées a un Comportement

GetBehavior(<parametre>) retourne une valeur associée a un
Comportement

<paramétre> peut étre un nom de Comportement ou un nom de
Comportement et le type de valeur.
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La syntaxe est :

[<nom du Comportement>].<type de valeur>

Ou

[<nom du Comportement>]

Si le type de valeur est omis, c’est la valeur courante qui est référenceée.

Le type de valeur possible est « internalvalue » pour accéder a la valeur
courante interne.

Exemples :

[MON COMPORTEMENT] : valeur courante du Comportement nommeé
« MON COMPORTEMENT ».

[MON CHIEN].internalvalue : valeur courante interne du Comportement
nommé « MON CHIEN ».

[robot1\**\level2\position] : valeur courante du Comportement nommé
« position » enfant du Sprite 3D nommé « level2 » descendant du Sprite
3D nommé « robotl ».

[..\..\.\request].internalvalue : valeur courante interne du grand parent du
parent du Comportement.

SetBehavior(<parametre>,<valeur>) écrit la valeur d'un Comportement
<parametre> est identique a GetBehavior.

Fonctions d’acces aux valeurs associées a I’'Univers

GetUniverse(<parametre>) retourne une valeur associée a I'Univers
<parametre> peut étre :

- RUNNINGDURING : retourne la durée en ms depuis le dernier
passage en RUN de la simulation

- MOUSEBUTTONS : retourne I'état des boutons de la souris : bit O
pour le bouton gauche, bit 1 pour le bouton droit, bit 2 pour le
bouton du milieu.
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- MOUSEX, MOUSEY : retourne la position du curseur de la souris
relative au coin supérieur gauche de la fenétre de rendu.

SetUniverse(<parametre>,<valeur>) écrit une valeur associée a I'Univers
<parameter> peut étre

PLEASEQUIT : force la terminaison de Virtual Universe
Autres fonctions

GetFirstSprite3D(<name>) retourne le premier numéro d’un Sprite 3D

Le nom doit respecter la syntaxe des noms de Sprites 3D. La valeur
numeérique retournée peut directement étre passée en parametre aux
fonctions d’acces aux valeurs associées aux Sprites 3D sous la forme
« #numéro ». Si la valeur retournée est inférieure a 0, aucun Sprite 3D
n'a été trouvé. Voir I'exemple « Robot Aspirateur » pour une illustration.

GetNextSprite3D(<numéro>,<name>) retourne le numéro du Sprite 3D
suivant.
<numéro> est la valeur retournée par GetFirstSPrite3d.

Si la valeur retournée est inférieure a 0, aucun Sprite 3D n’a été trouve.

Rand() : retourne une valeur aléatoire comprise entre 0 et 1
Voir 'exemple « Robot aspirateur ».

ComputelK(<ndof>,<x>,<y><z><a><b><c> <tx> <ty><tz><b1>,<b2>,<b3
>,<b4>,<b5,<b6>) calcul la résolution cinématique inverse d’'un robot

Le Comportement associé doit étre enfant du Sprite 3D composant le
dernier élément du robot.

Voir 'exemple « Robot ABB ».

<ndof> : nombre de degrés de liberté (doit étre 6),
<X,y,Z> . position & atteindre,

<a,b,c> : angle souhaité pour le dernier élément,

<tx,ty,tz>: déplacement de I'outil,
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<bl> a <b6>: nom de 6 Comportements qui recevront les valeurs pour
chacun des 6 axes.

La valeur de retour est :
0 : pas d’erreur, les valeurs ont été calculées,
-7 : la position ne peut pas étre atteinte,

Autre valeur <a 0 : erreur.
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Bibliotheque d'objets
Il est possible d'importer et d’exporter des objets « complexes »
composées de Sprites 3D, de Lumiéres et de Comportements.

L’importation d’objets complexes est réalisée en cliquant sur un Monde
ou un Sprite 3D avec le bouton droit de la souris et en choisissant

« Importer ». Des exemples d’objets se trouvent dans le sous-répertoire
« library » du répertoire d’installation de Virtual Universe.

L’exportation est réalisée en cliquant avec le bouton droit de la souris sur
un Sprite 3D et en choisissant « Exporter ». L’ensemble des éléments
« Enfants » sont exporteés.

Liens externes

Les liens externes permettent le pilotage des simulations créés dans
Virtual Universe par un logiciel externe (AUTOMGEN par exemple).

Le type de la connexion est défini dans les propriétés de I'Univers.

Les échanges sont activés dés que Virtual Universe est en mode RUN et
gue le logiciel externe est capable d’effectuer ces échanges.

L’état de la connexion est affiché dans les propriétés de I'Univers.
Un lien est établi entre le logiciel externe et un Comportement.

Suivant le logiciel externe sélectionné, un nom de variable spécifique
peut étre documenté dans chaque Comportement.

Valeur courante et valeur courante interne

Chague Comportement posséde deux états : un état courant et un état
courant interne. Ces deux états sont utilisés d’une maniére difféerente et
inverse suivant le sens de I'information : du logiciel externe vers Virtual
Universe ou de Virtual Universe vers le logiciel externe.
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Lecture d’une valeur de Virtual Universe depuis le logiciel externe
Cette action peut étre décrite comme « lecture d’'une entrée » du point
de vue du logiciel externe.

Le cheminement des données est le suivant :

Le type de conversion peut étre une simple recopie de la valeur ou une
inversion (pour les variables booléennes complémentées).

En complément, un « mode d’écriture vers le logiciel externe » peut étre
spécifié. Trois modes sont disponibles :

« Normal » : la valeur est écrite a chaque échange,

« Seulement sur changement » : la valeur n’est écrite vers le
logiciel externe que si elle a changée (I'écriture vers certains
logiciels externes peut étre consommatrice de ressources, cette
option a pour but d’amoindrir I'impact des écritures en terme de
ressources) ;

« Sécurisé » : la valeur est écrite a chaque changement. Chaque
écriture est vérifiée (lecture de la valeur apres écriture). Ce mode
garantit qu’'un changement fugitif d’état (typiguement un capteur vu
vrai pendant une durée trés courte — inférieur au temps d’échange
des données entre Virtual Universe et le logiciel externe - sera
«vu» par le logiciel externe. Ceci est exploité dans I'exemple
« Convoyeur ».
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Ecriture d’'une valeur du logiciel externe vers Virt ual Universe
Cette action peut étre décrite comme « écriture d’'une sortie » du point de

vue du logiciel externe.

Le cheminement des données est le suivant :

Le type de conversion peut étre une simple recopie de la valeur ou une
inversion (pour les variables booléennes complémentées).
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Acces aux liens externes d’'un groupe d’objets

Il est possible d’accéder facilement a la totalité des entrées sorties
associées a un groupe d'objets en cliquant avec le bouton droit de la
souris sur le parent (cliquez sur le Monde pour avoir la totalité des liens
des objets se trouvant dans un Monde) et en sélectionnant « Liens
externes ». Exemples :

|
—Entrées
B Sensor 2'Bottom sensor
Tvpe de wariable AUTOMGEN au AUTOSIM Entrée .1
Muméro de wariable AUTOMGEN ou ALUTOSIM 0
Conversion des données Booléen (Faux si 0,vrai autrement)
E Sensor 3% Top sensor
Tvpe de wariable AUTOMGEMN ou ALUTOSIM Entrée %I
Murméro de wariable AUTOMGEN ou ALTOSIM 1
Conversion des données Booléen (Faux si 0,vrai autrement)
—Sorties

B physic 2\Roller 1'.Conveyor 1 Rotates rollers sens 1

| v

Tvpe de wariable AUTOMGEN ou AUTOSIM Sorkie %)
Muméro de wariable AUTOMGEN ou ALTOSIM a0
Conversion des données Copie (pas de conversion)
B physic 24Roller 1 ,Conveyor 1 Rotates rollers sens 2
Twpe de wariable AUTOMGEN ou AUTOSIM Sorkie %40
Murméro de wariable AUTOMGEN ou ALTOSIM 1
Conversion des données Copie (pas de conversion)
B physic 2\Roller 1'.Conveyor 1 Rollers brake
Tvpe de variable AUTOMGEM ou ALUTOSIM Sorkie %0 —
Murméro de variable AUTOMGEN ou ATOSIM z
Conversion des données Copie (pas de conwversion)
B box 1'red\switch on/off red light
Twpe de wariable AUTOMGEN ou AUTOSIM Sorkie %R0
Murméro de wariable AUTOMGEN ou ALTOSIM 3
Conversion des données Conie (nas de conversion il

Fermer

P

L’application typique de ceci est de modifier I'attribution des entrées
sorties d'un objet aprés importation ou duplication. Les variables
associés aux entrées sorties dépendent du type de driver (type de
logiciel externe) sélectionné dans les propriétés de I'Univers.
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Exemples

Convoyeur

Le projet convoyeur se trouve dans le sous-répertoire
« samples\conveyor » du répertoire d’installation de Virtual Universe. |l
est accompagné d'un projet .AGN pour les logiciel AUTOMGEN ou
AUTOSIM et d’un projet .XEF pour le logiciel Unity Pro.

% ¥irtual Universe

Cet exemple illustre notamment les fonctionnalités suivantes :

- Gestion des ombres : ici des Sprites 3D « allégés » (avec moins de
faces) ont été utilisés pour le rendu des ombres afin de ne pas trop
ralentir le rendu.
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Position et Laille {valeurs courantes) -

= o Guides
o Physic 1
0 Phyysic 2

g ﬁ Sensor 2

EEEEEEEED

i r -0

E) Matérie
& W Ught Column Couleur ambiante oo
Couleur Emissive oo

” Misc physic and shadow

Couleur diffuse
= Couleur spéculaire

B 112 112; 112
[ 229; 229; 229
ﬁ Misc physic and shadow

Transparence o
Invisible: True

0 Misc physic and shadowz Posséde une ombre True
Recoit les ombres False

ﬁ RT60E Sppart Fil de Fer False
Ecrase le matériel numero 1 False

@B sersor ppont 2 i it e L s

& G Sensor 3
BB ey Switch =l

- Gestion physique : le méme principe a été utilisé
« physique ».

pour la gestion

: Utilise la physique True
u phyysic 1 Utilise la gravité False
L'utilisateur peut appliquer une force & l'objet False
» physic 2 Type de corps Boite:
Masse 10
En Guides Pénétration False
» Physic B Joint physique avec le parent
Joink Aucun
» Physic Fosition du pivat 0;0; 0
Ligne d'action 0;0; 0
—_— [ -

- Applications d'un Comportement a un groupe d’objets : le couple
appliqué aux rouleaux de chaque convoyeur est généré par un
seul Comportement avec l'attribut « appliquer aux objets freres ».

n DhYSIE 2 L =
- o Caonveyar 1 Rotates rollers sens 1
E‘ D roller 1 Bl Type, etc.
T Type de comportement Applique un couple au sprite 3d
[ @ : Farce 4000; 0; 0
Appliquer aux fréres True
----- {6.:3 Caonweyor 1 Rotates rollers sens 2 Fasition 0; 0; 0
Raotation o;0;0
----- @ Canveyar 1 Rollers brake Coulsur - oo H
B Lien
» Roller 2 Type de varisble AUTOMGEM ou AUTOSIM Sortie %)
Muméro de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM 1}

Simulation marche
convoyeurs.

Virtual Universe

avant,

—

E ﬂ Roller 1

Conveyor 1 Rollers brake

e R Ollar 5

marche arriere et

{é; Conveyor 1 Rotates rollers sens 1

Conveyor 1 Rotates rollers sens 2

frein pour

les

a7



Simulation d’'une colonne lumineuse.

5P| S =ensor 2 Type de variable AUTOMGEN ou ALTOSIM Sortie %)
Muméra de variable AUTOMGEM ou AUTOSIM 3
E' . ” Light Column Walewr initiale 0
H Waleur courante 0
En red Conversion des données Copie (pas de conversion)
: Waleur courante interne 0
E a Momis) des autres sprices 3d
i switch onyaff red light Made diciture Horral
Utilise la waleur de ce compartement
n Mom de wvariable M340 “ml0s
0 mranae Waleur externe il

La gestion des capteurs a été réalisée avec des Comportements
« Test de collision ». La gestion de la « furtivité » de I'information
provenant des capteurs a été traitée avec un mode d’écriture
« sécurisé » pour que le logiciel externe puisse « Vvoir »
I'information de facon certaine.

 world
My light

S My camera
| mliitd

Bottom sensar

Teste la colision aver d'autres sprites 3d

» baox 1
g
B floor Type de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM Entrée %l
Muméra de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM o

» Conveyor 1

Walewr iniitiale o
Waleur courarte o
0 shedows Conversion des données Booléen (Faux si 0,wrai autrement)
Waleur courante interne o
0 physic 1 =
Momis) des autres sprites 3d b
Mode d'écriture Sécurise
£ ‘» physic 2
Utilise la waleur de ce comportement
&= 0 Guides 1
= W sensor 2
sensar light 1
True

sensor light 2

Lien externe

B s

- Le retour des boites a la position de départ est géré par des
couples de Comportements « Test de collision » et « Ecriture de la

position ».
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E‘de return From departure 2

@ collision test For sound box 1

@ collision sound

o roor

W conveyor1

WO conveyor Switch

W box (layout)

o Arival

W Departure |
o itemt
o item2
P iten 3
) itend
W items

= WP tens

ey

FE

F“B"i deoarture 1 collision 2

word
My light
- My camera

bbaxl

@ return Fram departure 2
@ collision test For sound bosx 1
@ collision sound

b Floor

b Conveyor 1

b Conveyor Switch
b bax (ayout)

b Artival

A

| »

Mo departure 1 collision 1
Bl Type, el

Type de comportement Teste la collision avec d'autres sprites 3d
0o
] 000
= 0; 0; 0

(=]

B Lie

Type de varisble AUTOMGEN ou AUTOSIM AUCUN

Muméro de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM 1]

Waleur initiale a

Waleur courante o

Conwersion des données Capie (pas de conversian)

Waleur courante interne )

Momis} des autres sprites 3d box 1

Mode d'écriture Mormal

Utjlise la valeur de ce comportement

1234

Lien externe False

Plus d'options
=R

El No
Ham
B Type, et

Type de comportement

Appliquer aux fréres
Position
Ratation

Type de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM
Nurnéro de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM
‘aleur initiale

Walsur courante

Conwersion des données

‘aleur courante interne

Ltilise la valeur de ce comportement

Lien externe
o

& so

15 d'options

return from departure 1

Ecrit la position et la rotation du sprite 3d
]

False:

0; 7; -84

;0

Copie {pas de corversion)
o

Valeur

departure 1 callision 1

False

Les noms et états des variables sont affichables sur la fenétre
rendu (choix de I'utilisateur sélectionné dans les propriétés de

I'Univers).

=/ 9 My weorld
My light
ot
- My camera
= 0 box 1

return from departure |

return from departure 2

TELELY

Virtual Universe

collision test For sound box 1

3
m

Driver

Mo du serveur ou adresse 1P

IRAT AUTOMGEN

localhost

Muméero du port 5000
E Opticns
RUMN automatique True
Affiche les variables ef les états Selon le choix de Futilisateur
Fil de Fer False
Made debug pour le moteur physique False

de
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- Modulation de la vitesse des sons en fonction de la vitesse de

rotation des rouleaux. Calcul réalisé dans un script.

=)W prysic £

Marm sound corveyor 1
B Type, etc
o= 0 Raller 1
Type de comportement Joue un son {en boucle)
0 Roller 2 | 50
Appliquer aux fréres False
WP roller 0; 0; 0
0: 03 0
0 Roller 4 ! i)
B Lien
0 Raller § Type de wariable AUTOMGEN ou AUTOSIM ALCLIN
Murngro de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM 0
W rolers Waleur initiale i
Waleur courante 0
0 Roller 7 Conversion des données Copie (pas de conwversion)
“aleur courante interne 0
0 Roller &
0 Roller 9
Ukilise la valeur de ce comportement
|= 0 Roller 10
{é’; sound conveyar 1 brake
False

{6:3 calculate sound speed

WP Roler 11
0 Raller 12

T — LtilisE par le mode sécurisé

us d'oplions
E Son

Mom du fichier son
Options du son
Distance minimale

electric motor mp3
Module la vitesse (1 est la vitesse normale)
£

=]
0 Roller 13
SR Nom calculate sound speed
& W roler 1 B v
Type de comportement Exécute Ln script
& roler 2 B
Appliquer aux fréres False
D Roler 3 0
;
& Roller 4 -
5]
0 Roller Type de varisble AUTOMGEN ou AUTOSIM AUCUN
Numéro de wariable AUTOMGEN ou AUTOSIM o
D rolers valeur il 0
Valeur cowrante o
S Roler 7 Corwerson des dorndes Cope ipas de o o
‘aleur courante interne o
D roler 8
D roller 3
Utilise Ja valeur de ce comportement 1
= WP roler 10 t
@ d conveyor 1 brake
{é’? Lien exts Fal:
-
& Roler 11
D roler 12
b roller 13 e
o, vem cakeulate sound speed From roler speed
spesd=GetvalSprite3d"ROTSPEEDR");
o roler 14 IF speed <0 then speed=-speed
if speed <001 then speed=0
& roler 15 Seript SetBehavior("sound conveyor 1.internalvalue” speed/10);

Fonctionnement
Les boites sont de deux tailles différentes, le but est de les évacuer
vers deux destinations différentes en fonction de leur taille. Deux
capteurs (un capteur bas et un capteur haut) permettent d’identifier la
taille des boites. Capteur bas seul = petite boite, capteur bas et
capteur haut = grande boite.
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Liste des références de variables AUTOMGEN / AUTOSI M

Symbole Variable | Commentaire

before switch low sensor %I0 capteur bas avant le
convoyeur de tri

before switch high sensor %il capteur haut avant le
convoyeur de tri

departure sensor backward | %i2 capteur départ arriére
convoyeur de tri

departure sensor forward %i3 capteur départ avant
convoyeur de tri

arrival sensor %i4 capteur convoyeur d’'arrivée

middle conveyor forward %q0 | moteur convoyeur du milieu en
avant

middle conveyor backward %0l | moteur convoyeur du milieu en
arriere

middle conveyor brake %¢@2 | frein convoyeur du milieu

middle conveyor red light %3 | lumiere rouge colonne
lumineuse convoyeur du milieu

middle conveyor orange light | %qg4 | lumiére orange colonne
lumineuse convoyeur du milieu

middle conveyor green light | %qg5 | lumiére verte colonne
lumineuse convoyeur du milieu

switch conveyor forward %6 | moteur convoyeur de tri en
avant

switch conveyor backward %q7 | moteur convoyeur de tri en
arriere

switch conveyor brake %08 | frein convoyeur de tri

arrival conveyor forward %9 | moteur convoyeur d’arrivée en
avant

arrival conveyor backward %010 | moteur convoyeur d’arrivée en
arriere

arrival conveyor brake %q@11 | frein moteur convoyeur

arrival conveyor orange light | %ql12 | lumiére orange colonne
lumineuse convoyeur d’arrivée

arrival conveyor red light %q13 | lumiere rouge colonne
lumineuse convoyeur d’arrivée

arrival conveyor green light | %qgl14 | lumiére verte colonne

lumineuse convoyeur d’arrivée

Entrée

Sortie
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Liste des références de variables UNITY PRO

- before_switch_low_sensor EBOOL E0.1.0

-4 before_switch_high_sensar EBOOL 1011

-4 departure_sensor_backward EBOOL 012

-0 departure_sensor_forward EBOOL %1013

-0 amival_sensor EBOCL %10.1.4

- 4% middle_conveyor_forward EBOOL w2020
- middle_conveyor_backward EBOOL w021

- middle_conveyor_brake EBOOL wA022
-4 middle_conveyor_red_light EBOOL wA023
- %% middle_conveyor_orange_light EBOOL %2024
- middle_conveyor_green_light EBOOL %2025
-4 switch_conveyor_forward EBOOL Q026
- switch_conveyor_backoward EBOOL wA027T
-0 switch_conveyor_brake EBOOL %2028
- 4% amival_conveyor_forward EBOOL %2029
- 4% amival_conveyor_backward EBOOL w0210
- 4% amival_conveyor_brake EBOOL w21
- 4% amival_conveyor_red_light EBOOL w212
-4 amival_conveyor_orange_light EBOOL wa0213
-4 amival_conveyor_green_light EBOOL wa0214
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Robot et bouteilles

Ce projet se trouve dans le sous-répertoire « samples\robot and bottles »
du répertoire d’installation de Virtual Universe. Il est accompagné d'un
fichier . AGN.

% Yirtual Universe

Ce projet illustre notamment les fonctionnalités suivantes :

- Modification de I'échelle et de la position pour la simulation du
ressort,
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univers
9 World
Light #1
Light #2
S5 Camera
= WP table
=| S base
& W levelt
=| W spring
e
W0 bottie
W bottiet
W bottlez
W botties
W bottied
&/ W bottles

- Définition

de joints,

Mo
Type d= comportement

Appliquer aux fréres

Type de varishle AUTOMGEN ou AUTOSIM
Muméro de variable AUTOMGEN ou ALTOSIM
Walewr initiale

Waleur courante

Conwersion des données

Waleur courante interne

Utlise la valeur de ce compartement

Lien exkerne
Plus doptio

Serit

nera

e
B base
| -

W rolert
s rolerz
W roer

+ o -

el

{E}i set rallers rotation

m

otor levell

@ current posiion

- Simulation des moteurs du robot par modification des
joints. Pilotage par variables numériques (une variable
chaque axe) géré par un script

o=

= &

- Préhension : rien de particulier a faire, la fermeture de la pince est

suffisante.

Virtual Universe

WO rollerz
o rolers
o levelz

set rollers rotation
requested position
current position
sensor levell
calculate sound

sound

process spring size and position

3 1 EHSBSHSHBES

| Typedecorps
Masse
[ Moment dinestie
Ajuster automatiquement le centre de masse
Cosfficient de Friction statique
Coefficient de friction dynamique
Coefficient d8lasticité
Cosfficient de souplesse

EpEe

Pénétration
iqu

Juirk

Fostion du pivot

Ligne daction
Limite minimale du joint
Lirne maimale du joint
Fuissance du joint

Force de cassure du joint
B Tnink nbusions auar

Utilise la valeur de ce compartement

Lien externe

Seript

process spring size and position
Exécube Ln seript

False

Copie (pas de conversian)
1

False

levell pos=getvalspritedd(' . llevel1 ] RELPESZ")
setvalsprite3d("SCALET", [(levell pos+600)*0. 001 B46)4+0.1)
setvalspritead{"POSZ", ((level 1pos-+E00340 65)-320)

Quelconque
0.5

150; 150; 150
False

a

a
o
]

False:

Glissiére
00,0
0;0;1
]

0,01

4

o

pour chaque moteur.

False

min=-600
max=80
minspeed=0.01
maxspead=0.3
acrellen=20
darcelen=100
accel=0.001
speed=minspeed
_len=max-min
Flan—t AAOA

limites des
associée a
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- RAZ de la simulation aprés le déplacement de la derniére bouteille.

-~ bottled LIBfTIIErE YAIEUF BCHS VErs I8 IDQICIE) exierne (U
Dok £kre gorit ]
E» bottleS Sélectionne linformation & lire depuis le sprite 2d Position X
Lien externe False
{?t:ﬂ reset simulation Plus d'options
B Son
@ Mom du fichier son
Options du son Pas d'option
Distance minimals ]
& Script

if getvalsprite3d({"POSZ") =500 then
setbehavior("reset simulatio.internalealus”, 1)

endif
Scripk
A Marm reset simulstion
9 i £ Type, ete
Type de comportement Reset (STOP puis RUN)
Light #1 y i 0
Appliquer aux fréres False
Light #2 F o
= ) O
o .
- Camera -
3 Lien
i 0 table Type de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM ALCUN
= Muméra de variable AUTOMGEM ou AUTOSIM 0
T+ ” base Waleur initiale a
Waleur courante 0
0 bottle Conversion des données Copie (pas de canversion)
0 Gkl Waleur courante interne 0
e
P botilez -
Utilise la valeur de ce comportement
Wl bottles st }
WP bottled
|=| W bottles électionn : sitior
Lien externe False

@ reset if hottle is moved Far
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Fonctionnement

Pour chacun des axes, deux variables numériques sont utilisées. Une
donne la position courante, l'autre permet de définir la position a
atteindre. Si la position courante est proche de la position demandée,
alors le mouvement a été effectué.

Liste des références de variables AUTOMGEN / AUTOSI M

Symbole Variable | Commentaire

request level 1 %mw200 | Position demandée pour I'axe 1

position level 1 %mw201 | Position courante pour I'axe 1

request level 5 %mw208 | Position demandé pour I'axe 5

position level 5 %mw209 | Position courante pour I'axe 5

request finger 1 | %omw210 | Position demandée pour le doigt 1 de
la pince

position finger 1 | %omw211 | Position courante pour le doigt 1 de la
pince

request finger 2 | %omw212 | Position demandée pour le doigt 2 de
la pince

position finger 2 | %omw213 | Position courante pour le doigt 2 de la

pince

Entrée

Sortie
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Robot NXT
Ce projet se trouve dans le sous-répertoire « samples\nxt » du répertoire
d’installation de Virtual Universe. Il est accompagné d’un fichier .AGN.
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Ce projet illustre notamment les fonctionnalités suivantes :

- Simulation d’'un robot mobile,

Light #2 N
Mom cpu
=== o Camera &l Deysin
- Fichiets 30 cpu, 305
-y ” . Fichier texture
Fichier texture
= d suppork wheel3 Fichier texture
Fichier texbure
” wheels Bl Position et t
Coordonnées o-7;0
@ crash sound Ratations 0;0;0
Position de 'axe de rotation o0;0
{C}:; crash test Echelle 511
H Bf wantes)
o= ﬂ supportl o
P F 0,
= ” support2 P
H E 1
gk ﬂ supportd z
@ crash sound ' -
3; 6.
@ crash test Bl Rotal 9 13846
B Matériel
= @ mokarl Couleur ambiante [ 2175217 218
Couleur émissive M ooo
= W wheslt Cauleur diffuse [ zi7 217, 218
Couleur spéculaire - &4, 84; 54
@ motor Lustre 126,720001220703
Type de matériel SOLID
@ clockwise Transparence a
Invisible False
@ arielackimse Passéde une ombre False
{C}} Regoit les ombres False
powEr :
Fil de fer False
@ e~ Ecrase le matériel numéro 1 False
Ecrase le matérisl numéro 2 False
@ bk Ecrase le matériel numéro 3 False
Ecrase le matériel numéro 4 False
{é} sound Ecrase le matériel numéra 5 False
Ecrase le matériel numéro & False
E(E):i compute sound Ecrase le matériel numéra 7 False
Ecrase le matériel numéro 8 False
@ crash sound Ecrase le matérisl numéro 9 False
Ecrase le matériel numéro 10 False
{C:)} crash test Ecrase le matérisl numéra 11 False
Ecrase le matériel numéro 12 False
=+ ” elg Ecrase le materiel numero 13 False
@ PO Ecrase le matériel numéro 14 False
Ecrase le matériel numéro 15 False
@ po— = Ecrase IelnTaté-ricI numéro 16 False

0 floor

e -l
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Simulation de 2 moteurs a vitesse variable modulation de vitesse
et frein piloté par 2 variables

numerique.

amera L nen
o
i B Type, et
Type de comportement
u support wheel3
Appliquer aux fréres
o wheel3 = L
@ crash sound
=}

{é’; crash test

» SUpportl
= 0 supportz
<4 0 support3

{{3’3 crash sound
{CE:S crash kest

= 0 motarl

]
=
2
3
o

mokar

clockwise

anticlockwise

(HSHSHIICHTHEHS

compute sound

Capteur de proximité analogique simulé par un test de pénétration.

e
9 ‘world
Light: #1
Light #2

S~ Camera
= ﬂ opu
= d suppart wheel3
0 wheel3

@ crash sound
@ crash tast

=| WP supportt
[=| W suppartz
=| P supparta
=| W ir sensar
= W sensor

compute IR

SIS

Virtual Universe

Type de varisble AUTOMGEN ou ALTOSIM
Numérn de variable AUTOMGEM ou ALTOSTM
Yaleur initiale

Waleur courante

Conwersion des données

‘aleur courante inkerne

LUtilise la valeur de ce comportement

Lien externe

fus d'option

Script

Plus d"aptions

B Son

booléennes et une variable

compute rotar

Exécute un script

False

Copie {(pas de conversion)
1

False

REM 2 digital inputs For 25 way of the motars
ini=getbehavior{"[ . \CLOCKWISE]")
inZ=gatbehawior("[ ..\ ANTICLOCKWISE]")
REM power from 0 ko 127
power=gethehavior{"[..\POWERT"

IF power =127 then

power=127

endif

brake=1

DFM heala F 2 dinibale innobe aee Fros

Mom R
E Type, et
Type de compartement Obtient |a pénétration avec d'autres sprites 3d
g )
0
F if
|
B Lies
Type de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM AUCUR
Mumeéro de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM o
‘aleur initiale 0
‘aleur courante L]
Conversion des données Copie {pas de conversion)
‘Waleur courante interne o
Momis) des autres sprites 3d
Mode d'écriture Normal
Ukilise la valeur de ce comportement
Lien externe False
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<8 Camera
=] » cpu
=] ” support wheel3
M viesl3
- E:CE crash sound
@ crash test

WP spportt
=] X sumortz
(=] e supports
W i sensor
S s

@ crash hest
& @ crash sound
& {C}} crash kest
< @ crash sound
< @ crash test
@ crash sound
@ crash test
+ ” motorl
+ 0 motorz

. EED} crash sound
- @ crash test

-ﬂﬂuw

- _ e

Destruction de joints.

@ crash test
- o
=] W supportz
= 0 suppork3
'-_=' o it sensar
= » sensar
@ IR
@ compute IR,
@ TRCLIT
@ crash test
@ crash sound
@ crash test
@ crash sound

Virtual Universe

Nam
B Type, etc.
Type de comportement

Appliquer aux fréres
& F

B Lien

Waleur initiale

Waleur courante
Conversion des données
Yaleur courants inkerne

jomis) des autres sprite

Ultilise |a valeur de ce comportement

Jom de varisble M34

Lien externe
Plus d'options
B Son

B Script
Seript

Type de variable AUTOMGEN au AUTOSIM
Numéra de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM 0

cormpute TR,

Exécube un script
o;;0

Copie (pas de corwersion
1

False

if ir>255 then
ir=255

else

if ir=-1then
ir=255

else

Ir=irfz

endif

Erreur de sc

 Sortie de 5¢

— ofi1
Script

e R e

Itilise la gravité
L'utilisateur peut appliquer une force & l'objet
Type de corps
Masse
& Mament dinertie
Ajuster automatiquement le centre de masse
Coefficient de friction statique
Coefficient de Friction dynamique
Coefficient d'élasticité
Coefficient de souplesse

Pénétration
B Joint physique aver le parent
Joint
[ Paosition du pivat
Ligne d'action
Limite minimale du joint
Limite mazxirnale du joink
Puissance du joint
Force de cassure du joink
El Joint physique avec un autre sprite 3d

b s il o

=gethehavior("[. {IR]")

endif
setbehavior("T, \IROUTT"ir)

True

True
Quelconque
0,1

1505 150; 150
True

oo o a

0.0114255; .00,
0.000147402; -0,

0.0001476
False

Fixe
000
0;0;0
a

o

o
23,7795

2400
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Fonctionnement

Les deux roues sont pilotées par des moteurs dont la puissance est
pilotée par des variables numériques. Deux variables numériques
permettent de piloter le moteur dans chaque sens.

Liste des références de variables AUTOMGEN / AUTOSI M

Symbole Variable | Commentaire
motor#1 power %mw200 | Puissance moteur 1
motor#2 power %mw201 | Puissance moteur 2
sensor %mw203 | Capteur de proximité
motor#1 direction 1 | %q0 Direction 1 moteur 1
motor#1 direction 2 | %q1l Direction 2 moteur 1
motor#2 direction 1 | %02 Direction 1 moteur 2
motor#2 direction 2 | %03 Direction 2 moteur 2

Entrée

Sortie

Virtual Universe
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Robot ABB 6 axes

Ce projet se trouve dans le sous-répertoire « samples\abb robot » du
répertoire d’installation de Virtual Universe. Il est accompagné d'un
fichier . AGN.

% Yirtual Universe

Ce projet illustre notamment les fonctionnalités suivantes :

- Simulation d'un robot 6 axes.

AlE vom A
Mo leveld
Bl Dessin _
Fichiers 30 lewel10,305
Fichier bexture
Fichier texture
Fichier texture
Fichier texture
B Position et taille
B Coordonnées 0;0;0
B Rotations o500
B Posttion de ['axe de rotation 0;0;0
B Echelle 1;1;1
B Position et taille {valeurs courantes)
B Coordonnées 00;0
B Rotations no;0
} Pasition de ['axe de rotation LA
Ll
T lation relative -B.67572e-00T; 0; -5.94137e-006
B Rotation relative 0;-0; 0
Ei ‘Zoordonnées du centre 9.85999; 16.21; 0.00994059
Rotation absolue 0;-0; 0
B Matériel
Cauleur ambiants Moo
rulene Amissive e
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- Simulation d’'un moteur par PID.

#orld
Light
Light #2

=2y Camera
[

£ robott
= W el
4+ W vz
P misct
& niscz

makor

THLE

brake
reguest
positian

T3]

sound

(S

soundspeed

(3

n tube
n floor

Scripk

Mo
El Type, et
Type de comportement
Appliquer aux fréres
&

] Lie
Type de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM
Muméro de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM
Walewr initiale

Waleur courante

Conversion des données

‘aleur courante interne

Utilise la valeur de ce comportement

Lien externe

B Son

Seripk

PIC:
Exé&cute un scripk

False

Copie (pas de conversion)
1

False

MIMNOUT=-1000
MAXCUT=1000
KP=20

KD=0.1

KI=0

err=0

olderr=0

integralerr=0
r

1 wbirne— ek i o e i wiee ™

MINOUT=-1000
MAXOUT=1000
KP=2z0

kD=0.1

KI=0

err=0

olderr=0

integralerr=0

curkime=getuniverse! runningduring™

rloop:

dt=getuniverse( runningduring'-curtime
if dr=0 then dt=1

curtime=curtime-+dk
request=getbehavior]"[. .\request]")
rem SetvalSprite3d("jointmin”, request )

olderr=err

err=request-current

P=kKP*err

integralerr=integr alerr+err*dt
I=KI*inteqgralerr

D=kDr*{err-olederrifdt

out=P+I+D

if oub=MAaXDUT then out=MaxoIT

if auk<MINOUT then aut=MINOUT
setbehavior!"[, \motor ].inkernalalug", ouk)

goko myloop|

Virtual Universe

rem SetvalSprice3di"jaintmin®, request+0,0001)

current=getbehavior"[. . \position].inkernalyalue")

rem print "P=";P;" I=";1;" D=";D;" request=";request;"position=";current;" dt=";dt;" curtime="; curtime
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- Calcul de la cinématique inverse du robot.

— —_ e
4= 0 clampl
gk 0 clamp2

Scripk

&k

o dlamp

mokar
brake
request

posikion

=
=

T § 3 § 3 EA
5§ B R B

o
=1
in
o

reqx

T
&
=

reqz

regal

reqa

S S EHSH RS

O 4 teqa3

Mom

& Type, et
Type de comportement
Appliquer aux fréres

=]
Type de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM
Numéro de variable AUTOMGEM ou ALTOSIM
Waleur initiale
‘aleur courante
Conversion des donnees
Valeur courante interne

Utilise la walsur de ce comportement

Lien externe
Pl

=

Script

IK
Exécute un script

False

Mot Sl
200

1

1

Copie {pas de conversion)
1

True

reqx=getbehaviorT. . \regx]"}100
rege=getbehavior'[, \reqy]")100
reqy=getbehavior"]. . \regz]"y100
reqal=-getbehavior("[..\reqal]")
reqad=-getbehavior("[. \reqa2]"
reqaz=-getbehavior("[. .\reqa3]")
ret=getbehawior{"[..\ret]"}

if ret <1 then

ret=computelk(6,reqx,reqy, reqz,reqal reqa, re

if ret=1 then

if ret=0 then

reqx=getbehavior"[,.\reqx]"y 100
regz=qetbehavior("[..\reqy]" 100
regqy=qgetbehavior("[. .\reqz]")100
regal=-getbehavior{"[..\reqal]"
regad=-getbehavior{"[..\reqaz]"
reqaz=-getbehavior("[,.\reqa3]"l
ret=getbehavior("[. .\ret]"

sethehavior"[L \ret], 10

posl=getbehavior"[. \pos1]"
posz=getbehavior("[. \posz]"
pos3=getbehavior"[. \pos3]"
posd=getbehavior!"[. \pos4]"
poss=getbehavior"[, . \pos5]")
post=getbehavior!"[. \posa]"

setbehavior"[L 500 0 0 request ] pos1)
J

setbehavior("[. .\,
sethehavior("[
sethehavior "

A0 request ]t pos2)y
A0 reguest]”, pos3)
AL Arequest]”, posd )

sethehavior("[
sethehavior("[

o
n
o
A

Arequest]”,posS)
reguest]’, posa)

else
sethehavior("[. \ret]",ret)
endif

setbehavior("[. K] internalvalue", 0%

endif

Virtual Universe

ret=computelki(s,reqx, reqy,regz,reqal ,reqaz, reqal, 0,0,0,", \pos1",", ypos2", ", pos3", ", pos4 ™, A posE”, L posE"™
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- Simulation d’un tapis roulant.

- Univers &
Nem mokor
= 9 Werld o
Type de comportement Applique une force locale aux sprites 3d en contact
Light Force ;0;0.001
tppliquer au fréres False
Light #2 3
. I
e Camers -
0 robott AUCUN
0
+ - e £
L
=| S fleor Cople (pas de com )
1
= —— B
—=| W mator
= W motor
W border
Lien ext terme False
S border
a8
W endbox
4| W endbox

Fonctionnement

Six variables numériques permettent de choisir la destination et
I'orientation de la pince du robot. La précision de la position de
destination est également donnée par une variable numérique. Plus la
précision demandée est importante, plus le temps mis pour la fin du
mouvement sera importante, a linverse, une précision moindre
permettra d’enchainer plus rapidement les mouvements au détriment de
la précision. Une variable numérique de commande permet de lancer le
mouvement, une variable numériqgue de compte rendu permet de savoir
si le mouvement a été effectué. Le systeme de coordonnées est celui
réellement utilisé par le robot ABB réel.

Virtual Universe
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Liste des références de variables AUTOMGEN / AUTOSI M

Symbole Variable | Commentaire

xrobotl %mf200 | Coordonnées X de destination

yrobotl %mf201 | Coordonnées Y de destination

zrobotl %mf202 | Coordonnées Z de destination

arobotl %mf203 | Angle A de destination (en degrés)

brobotl %mf204 | Angle B de destination (en degrés)

crobotl %mf205 | Angle C de destination (en degrés)

deltarobotl %mf206 | Précision demandée

cmdrobotl %mw200 | Commande : le passage de 0 a 1
lance le mouvement

statrobotl %mw201 | Résultat: 1=mouvement effectué,
<O=erreur (-7=position impossible a
atteindre)

close clamp %q0 Fermeture de la pince

Entrée

Sortie

Virtual Universe
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Robot aspirateur
Ce projet se trouve dans le sous-répertoire « samples\vacuum robot » du
répertoire d’installation de Virtual Universe. Il est accompagné d'un

fichier .AGN.

% Yirtual Universe

Virtual Universe
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Ce projet illustre notamment les fonctionnalités suivantes :

- Positionnement aléatoire d’objets,

D dustze?
W dustass
W dustasn
O dustano
o dustan
I dustaoz
P dustaa
o dustass
P dustass
o dusiass
o dustanr
W dustans
ok dustane
O dustano
D dustaot

=
Marm
& Type, ete
Type de comportement
Appliquer aux fréres

®

& Lien
Type de variable AUTOMGEM ou AUTCSIM
Murnéro de wariable AUTOMGEN ou ALTOSIM
Valeur initiale

Yaleur courante

Conversion des données

Waleur courante interne

LUtilise |a valeur de ce compartement

Lien externe

& son

& ” table and chairs
o _chair

Virtual Universe

Seript

Scripk

dispatch dust
Exécute un script

False

Copie (pas de conversion)
1

False

rum=getfirstspritedd("dust")
while num>=0
x=rand{)*520-260
z=rand(}*630-600

param="[#"+asstring{num)+"] POSK"

num=gekFfirstsprite3d"dust")

while nurn==0

w=rand{*5z0-2a0

z=tand{F*a30-600
param="[#"+asstringinurm+"]. POSx"
setvalsprite3d{param, )
patam="[#"+asstringnurm+"].POSZ"
sebvalsprite3diparam,z)
nurm=netnextsprite3d{num, "dust™)
wend

setbehavior{"[. \dispatch dust].internalkyalue", 0}
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- Simulation d’'une aspiration.

Fonctionnement

@ Nom

Wom  yaowm
B Type, et

Type de comportement Ecrit la position et |a ratation des sprices 3d en colision
; 0; 0
Appliquer aux fréres False
Position 0;-10000; 0
Ritation 0;0;0

ALCUN

0

1

1

Copie (pas de conversian)
1

dust

Lien externs False

Le robot est piloté par deux moteurs eux-mémes pilotés en tout ou rien
par 2 sorties chacun (une sortie pour chaque sens de marche). Un
capteur de contact détecte les collisions avec les objets, un capteur de
proximité permet d’obtenir I'information de I'absence de sens devant le

robot.

Liste des références de variables AUTOMGEN / AUTOSI M

Symbole Variable | Commentaire

forward motor 1 %q0 Moteur 1 en avant

backward motor 1 %q1 Moteur 1 en arriere

forward motor 2 %02 Moteur 2 en avant

backward motor 2 %03 Moteur 2 en arriere

collision %Ii0 Capteur collision

ir sensor %il Capteur absence de sol devant le robot
Entrée

Sortie

Virtual Universe
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Manipulateur avec vérins et ventouse
Ce projet se trouve dans le sous-répertoire « samples\cylinders » du
répertoire d’installation de Virtual Universe. Il est accompagné d'un

fichier .AGN.

%+ Yirtual Universe

Virtual Universe
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Ce projet illustre notamment les fonctionnalités suivantes :

- Simulation de la ventouse,

iguration ¥irtual Universe -

[=] 9 Monde :I

light+#1
light#2

o=t camera

=] " fioor
4 W conveyort
WP suppart
‘=' ” suppart
[= S cyinder
= o od
[=| W cvinder -

= ” wankuri

E:C}} acuum
{E)‘} sound

Shom
Marn

B Type, ek
Type de compartement.
Abtrackion
Distance d'attraction
Appliquer aux fréres

B Lien
Type de varisble AUTOMGEN ou AUTOSIM
Murnéro de varisble AUTOMGEN ou AUTOSIM
Waleur initials
Waleur courante
Conversion des donnges
Waleur couranke interme

Lien extetne
Plus d'options
8 son

- Capteurs de positions pour les vérins,

= =T
Mom
B Type, etc.

Force

Attraction

Distance d'attraction
Appliquer aux fréres
Position

B Script

Type de comportement:

SENSOF min

Teste |3 position du joint
0;0; 0

WACUU

Cefinit la force d'attraction du sprite 3d
0;0;0

50

0,6

Sortie %)
a
o
o
Copie {pas de conversion)
o

True

Ratation
Cauleur
Position min
Position max
El Lien
Type de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM Entrée %I
Muméro de variable AUTOMGEMN ou ALTOSIM i}
Waleur initiale i}
Waleur courante 0
Conversion des données Copie (pas de conversion)
ylinder Waleur courante interne o
Mom{s) des autres sprites 3d
o rod T Mode décriture SEcurise
Utilise la valeur de ce comportement.
o wenkuri Mo de varisble M340
Sélectionne linformation 4 lire depuis e sprite 3d | Position ¥
{C}:ﬁ Spring Lien externe True
Plus d'options
{é} force B Son
Mom du fichier son
{é‘:i SENE0F Ma Oipkions du son Pas d'option
{é"\h Distance minimale 0
i

Virtual Universe
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arl

-ylinder

» rod
0 cylinder

conveyorl
suppork
suppork
0 cylinder
= o rod
= 0 cylinder
=P o

&b/ 0 venturi

e‘ga SENSOF MAax

Virtual Universe

Force
Attraction
Distance d'attraction
Appliquer aux fréres

Simulation de vérin avec retour de la tige par ressort,

Position
Rotation
Couleur
Fositian min
Fosition max 1}
O Lien
Type de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM ALCUN
Muméro de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM 1}
aleur initiale 1
Valeur courante 1
Conversion des données Copie (pas de conversion)
aleur courante interne 1
Momi{s) des autres sprites 3d
Mode d'écriture Mormal
Ukilise la valeur de ce comportement
Mo de variable M340
Sélectionne information 4 lire depuis le sprite 3d | Position %
Lien externg False
Plus doptions
=
Mo force
E Type, etc.
Type de comportement Applique une force locale au sprite 3d
Force 0; 0; -B0
Appliquer aux fréres False
H Posi ; O;
Rota ; 0;
[
B Lien
Type de variable AUTOMGEN ou AUTOSIM Sartie %G
Muméra de varisble AUTOMGEN ou AUTOSIM i
Yaleur initisle ]
Valeur courante (1]
Conversion des données Copie (pas de conversion)
Yaleur courante interne o
Litilise la valeur de ce comportement
Lien externe True

s d'options

B Sen
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Fonctionnement

Le bras est composé de deux vérins simple effet. Une ventouse permet
la préhension des bouteilles. Deux convoyeurs gerent l'arrivée et le
départ des bouteilles.

Liste des références de variables AUTOMGEN / AUTOSI M

Symbole Variable | Commentaire

vaccum %q0 Active I'aspiration

go down %q1 Fait sortir le vérin vertical
go out %02 Fait sortir le vérin horizontal
top %i0 Veérin vertical rentré

bottom %il Vérin vertical sorti

in %i2 Vérin horizontal rentré

out %i3 Vérin horizontal sorti
Entrée

Sortie

Virtual Universe
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