






















































































Modélisation de tissus mou

Modeles précis

chirurgie cranio-faciale
calculs "off-line"

Modéles "temps-réel’
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Simulation réaliste en temps-rée
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Radial displacement in LINEAR theory



échantillon de tissus mous

support




Simulated results on a cylinder
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Calcul de 'accélération = Somme des forces
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Mémoire partagée
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Protocole UDP
X v,z Fi,f g ,dx dy,dz ki, k2, k3}

Fréquence de transmission minimale requise : 25Hz
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