Simulation de robots avec AUTOMGEN?®




Geénéralités

La version 8.012 dAUTOMGEN permet de simuler des robots. Cette version integre
un nouveau moteur physique (Bullet) qui rend cette simulation possible. Le moteur
physique Tokamak reste utilisable pour des raisons de compatibilités avec les
applications déja développées. Le choix du moteur physique est effectué dans la

fenétre de configuration d’IRIS3D.
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L’implémentation des robots est réalisée « naturellement » dans IRIS3D en utilisant

des objets « standard » pour le corps du robot et pour les roues.

Le corps et les roues sont a définir comme « Objet soumis a la gravité ».










