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1 Smile

SMILE README

Smile 0.7.5-pre

-> Pour toutes questions vous pouvez me contacter chavent@imerir.com.
Vos remarques et suggestions sont bienvenues. Merci.

Rpertoires :

Jsrc/smileCORE : c’est smile =) .

Jsrc/smileTEST : permet de tester le core.

Jsrc/smileGUI : ce sera la gui avance (pas encore utilisable svp).
Jsrc/smileMAF : c’est le module d'affichage.

Jsrc/smileMOP : c’est le module de traduction.

Jdoc/html 1 vous trouverez la doc qui dcrit les classes.
b . rpertoire o est install la librairie smile.
./bin . rpertoire o sont installs les excutables.
Jinclude . rpertoire 0 sont places les enttes necessaire

au dveloppement.

Avertissement :

* Cette version n'est pas totalement stable.

* Les essais ont t effectus sur Debian 3.0 et Slackware 9.0.
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1 Smile

Prrequis

make, g++ (test avec le 2.95),

ode pour le core ( fonctionne avec la version cvs de ode du 08/05/2003),
opengl et glut pour la gui de base,

gtk+-2.0 pour la gui avance (pas encore au point).

Construction/Installation :

>cd src
>make clean CORE TEST MAF

Utilisation :

>cd bin

>export LD_LIBRARY_PATH=../lib:$LD_LIBRARY_PATH
> /testPerfCom &

>./smileMAF

Doc :

* Accessible dans ./doc/html.

Pour les dveloppeurs :

La doc est gnre par doxygen. Un fichier d’exemple
permet de rappeler les bases de son utilisation
(doc/exemple.h).

SMILE CHANGELOG

0.7.5

19/05/2003 Paul
* Makefile : ajout d'un fichier de config (pour ajuster dbug/release)
15/05/2003 Paul
* Joint.cpp :
ajout de la methode lier.

* Ccylindre.cpp :
remplacement du parametre rayon par le parametre diametre.

0.7.4

12/05/2003 Paul
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2 Smile =) Index hiérarchique

* Univers.cpp :

Correction du bug lors de la destruction d'un Univers.
* Client.cpp Serveur.cpp :

Corrig le bug qui empechait une bonne communication

en localhost sur les machines qui compilaient avec g++-2.95.

11/05/2003 Paul

* Serveur.cpp :
Mise en place des itrateurs.

10/05/2003 Paul

* Client.cpp :
Intgration du client au CORE.

09/05/2003 Paul
* Affinage du protocole de communication.
xx/05/2003 Paul

* Container.cpp :

inversion des paramtres de la methode getListOfPropertyOfObjetsin

ajout de la methode getListOfObjetsin.

* GD_Objet.cpp :
ajout des methodes de srialisation/dsrialisation.

* Frustum.cpp :

spar du fichier common.h pour ajouter les methodes (srialisation)

la structure.

0.7.3

Rorganisation des rpertoires.
Mise en place du serveur/client.

2 Smile =) Index hierarchique

2.1 Smile =) Hérarchie des classes

Cette liste d'leritage est, autant que possible, ckespar ordre alph&ique

Client
Frustum
GD_Objet
Collider
Plan
Container

Groupe
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3 Smile =) Index des composants

Univers
Joint
Glissiere
Pivot
Solide
Boite
Ccylindre
Serveur
structPlan

structProperty

48
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3 Smile =) Index des composants

3.1 Smile =) Liste des composants

Liste des classes, des strutures et des unions avec évedscription :

Boite (Classe de boites)
Ccylindre (Classe de ccylindres)
Client (Réseau)

Collider (Classe de colliders)
Container (Classe de containers)
Frustum (Volume défini par six plans)
GD_Objet (Classe de base)
Glissiere(Classe de glissieres)
Groupe (Classe de Groupes)
Joint (Classe de joints)

Pivot (Classe de pivots)

Plan (Classe de plans)

Serveur (Réseau)

Solide(Classe de solides)

structPlan (Un plan)
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4 Smile =) Index des fichiers

structProperty

Univers (Classe d’Univers)

4 Smile =) Index des fichiers

4.1 Smile =) Liste des fichiers

Liste de tous les fichiers documéstavec une Bve description :

Boite.h
Ccylindre.h
Client.h
Collider.h
common.h
Container.h
Frustum.h
GD_Objet.h
Glissiere.h
Groupe.h
Joint.h
Pivot.h
Plan.h
Serveur.h
smile.h
Solide.h

Univers.h

5 Smile =) Index des pages

5.1 Smile =) Pages assdam®s

Liste de toutes les pages de documentation asssci
Liste obsokte

Liste des choses faire
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6 Smile =) Documentation de la classe

6 Smile =) Documentation de la classe

6.1 Reference de la classe Boite

#include <Boite.h >

Graphe d'leritage de la classe Boite

GD_Objet

A

Solide

Diagramme de collaboration de Boite :

GD_Objet

\

container

| Solide | | Container |

6.1.1 Description cetaillée

Cette classe permet de fabriquer une boite.

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Boite (Containerx_container, double Ix=1.0, double ly=1.0, double 1z=1.0, douténsite=1.0)
Constructeur par 8faut.

— ~Boite (void)
Destructeur.

Positionement

Fonctions relatives au positionement dans I'espace.
— void getEchellgdoublexechelle)
Donne les dimensions.

— void setEchellddoublexechelle)
Ajuste les dimensions.
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6.2 Reféerence de la classe Ccylindre

6.1.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.1.2.1 Boite Container x _container, doublelx = 1.0, doublely = 1.0, doublelz = 1.0, double_densite
=1.0)

Instancie une Boite.

Paramtres :
_container est un pointeur vers le conteneur de ce solide.

Ix estla cote de la boite selon x.
ly estla cote de la boite selony.
Iz est la cote de la boite selon z.
_densite est la densé de la boite.

6.1.2.2 ~Boite (void)

Destructeur

6.1.3 Documentation des rathodes
6.1.3.1 void getEchelle (double echell§ [virtual]
Fonction permettant d&cugerer les dimensions d@3D_Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Attention :
Cette methode donne pagéfdut une matrice remplie de 1 (donc une nadéechelle sans effet). Elle
devra donc imperativemegtre re@finie dans la descendance.

Recefiniea partir deGD_Objet

6.1.3.2 void setEchelle (double echell§ [virtual]

Fonction permettant d’ajuster les dimensions3id Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Reckfiniea partir deGD_Objet

La documentation ass@ga cette classe @te gereréea partir du fichier suivant :
— Boite.h

6.2 Réference de la classe Ccylindre

#include  <Ccylindre.h >

Graphe d'leritage de la classe Ccylindre
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6.2 Reféerence de la classe Ccylindre

GD_Objet

A

Solide

Ccylindre

)

Diagramme de collaboration de Ccylindre :

GD_Objet

3

container
\

|Solide | Container |

Ccylindre

6.2.1 Description cetaillee

Cette classe permet de fabriquer un ccylindre (Caped Cylinder ou capsule).

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Ccylindre(Containert_container, doublediametre=1.0, doubldz=1.0, doubledensite=1.0)
Constructeur par dfaut.

— ~Ccylindre(void)
Destructeur.

Positionement

Fonctions relatives au positionement dans I'espace.
— void getEchellgdoublexechelle)
Donne les dimensions.

— void setEchellddoublexechelle)
Ajuste les dimensions.

6.2.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.2.2.1 Ccylindre Container x _container, double _diametre= 1.0, double_lz = 1.0, double_densite
=1.0)

Instancie un Ccylindre.
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6.3 Reférence de la classe Client

Paramtres :
_container est un pointeur vers le conteneur de ce solide.

_diametre est le diametre du ccylindre.
_Iz est la hauteur du ccylindre.
_densite est la densé du ccylindre.

6.2.2.2 ~Ccylindre (void)

Destructeur

6.2.3 Documentation des rathodes
6.2.3.1 void getEchelle (double echell§ [virtual]
Fonction permettant dé&cugerer les dimensions daD_Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Attention :
Cette methode donne pagfdut une matrice remplie de 1 (donc une néd&echelle sans effet). Elle
devra donc imperativemegtre re@finie dans la descendance.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.2.3.2 void setEchelle (double echell§ [virtual]

Fonction permettant d'ajuster les dimensions du Ccylindre.

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles (echelle[O]=rayon, echelle[1]=rayon,
echelle[2]=hauteur).

Redefiniea partir deGD_Objet

La documentation ass@a cette classe @te geréreea partir du fichier suivant :
— Ccylindre.h

6.3 Reference de la classe Client

#include <Client.h >

Diagramme de collaboration de Client ;
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6.3 Reférence de la classe Client

10

| plans
far_plan
| top_plan
right_plan
I bottom_plan
| left_plan
| near_plan

| frustum

6.3.1 Description cetaillee

Cette classe permet d’acceder au contenu d’une sceneg@agagun serveur travers unéseau TCP/IP.

\oir galement :
Serveur

Membres publics

Constructeur/Destructeur.

— Client(charxserveur=SERVEUR, unsigned short port=PORT)
Constructeur par éfaut.

— ~Client(void)
Destructeur.

Accesseurs.

— void getFrustum (frustumt =_frustum)
— void setFrustum (frustumt «_frustum)

Amis (friends)

— classGIRenderer

Thread
— void x clientDialogThreadqvoid xarg)

6.3.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.3.2.1 Client (charx serveur= SERVEUR, unsigned shortport = PORT)
Instancie un Client.

Paramtres :
serveur est le serveur auquel se connecter..

port est le port decoute du serveur.
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6.4 Reféerence de la classe Collider

6.3.3 Documentation des fonctions amies et assees

6.3.3.1 friend class GIRenderer [friend]

Obsolete
Classe amie pour que le renderer puiss@&@decaux objets repairs depuis le serveur.

A Faire

Trouver mieux que cela pour le rendre ép@ndant.

6.3.3.2 void clientDialogThread (void x arg) [friend]
Thread de dialogue avec le serveur.

La documentation ass@sa cette classe @te geréréea partir du fichier suivant ;
— Client.h

6.4 Reference de la classe Collider

#include <Collider.h >

Graphe d’leritage de la classe Collider

|

GD_Objet
Collider

[Pian |

Diagramme de collaboration de Collider :

GD_Objet

\ .
container
\
A

Collider

6.4.1 Description cktaillee

Cette classe permet de faire des surfaces fixes.

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Collider (Containercontainer0)
Constructeur par dfaut.
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6.4 Reféerence de la classe Collider

12

— virtual ~Collider (void)
Destructeur.

Accesseurs

— dGeomlDgetGeomID(void)
Renvoi le dGeomID.

Positionement

Fonctions relatives au positionement dans I'espace.
— void getAABB (doublexaabb)
Donne I'AABB.

Attributs Prot eges

— dGeomIDgeom
Référence vers le "geom” de ODE (qui sert aux calculs de collision).

6.4.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.4.2.1 Collider Container x container=0)
Instancie un Collider.

Paramtres :
container est un pointeur vers le conteneur de ce collider.

6.4.2.2 virtual ~Collider (void) [virtual]

Le destructeur s’occupe défuire le "geom”.

6.4.3 Documentation des rathodes

6.4.3.1 void getAABB (doublex aabh [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la boite englobante digavec les axes (Axis Aligned Bounding Box) du
GD_Objet

Paramtres :
aabb matrice (1 ligne)(6 colonnes) que la fonction rempliera avec les coémtode 'aabb dGD .-
Objet
Reckfiniea partir deGD_Objet

La documentation ass@ga cette classe @te gereréea partir du fichier suivant :
— Collider.h
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6.5 Reférence de la classe Container

13

6.5 Reference de la classe Container

#include <Container.h >

Graphe d'leritage de la classe Container

GD_Objet

Container

| Groupe | | Univers |

Diagramme de collaboration de Container :

Container

\

container

N

GD_Objet

6.5.1 Description cetaillee

Cette classe permet de faire des groupe&DeObjetpour acélérer les calculs de collision et faciliter les
déplacements pour tout un ensembleGia Objet

Membres publics

Constructeur/Destructeur
— Container(Containerxcontainer0)
Constructeur par dfaut.
Attention :
Seul un univers peut prendre en pargaiine un container null.

— virtual ~Container(void)
Destructeur.
Attention :
Tout le contenu seraécursivement&truit.

Accesseurs

— dSpacelDgetSpacelvoid)
Renvoi le SpacelD.

— dWorldID getWorldID (void)
Renvoi le WorldID.

— Container : :iteratobegin(void)
Retourne un iterateur sur les GDbjets.
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6.5 Reférence de la classe Container

14

Container : :iteratoend(void)
Retourne un iterateur sur les GDbjets.

void getListOfPropertyOfObjetslflist< propertyt > xpropertiesfrustumt «frustum=0)
Donne des propété des GDObjets dans le frustum.

void getListOfObjetsIn(list< GD_Objet* > x_gdobjetsfrustumt «frustum=0)
Donne une liste de pointeur vers lee gdobjets contenus dans le frustum.

void addGDObje{GD_Objetxgdobjet)
Ajoute unGD_Objeta gdobjets.

void remGDODbjet GD_Objetxgdobjet)
Enleve unGD_Objeta gdobjets.

Positionement

Fonctions relatives au positionement dans I'espace.
void setPositior(doublexposition)
Ajuste la position.

void getPosition(doublexposition)
Donne la position.

void setRotatior{doublexrotation)
Ajuste I'orientation.

void getRotation(doublexrotation)
Donne l'orientation.

void setEchellgdoublexechelle)
Ajuste les dimensions.

void getEchellgdoublexechelle)
Donne les dimensions.

void getAABB (doublexaabb)
Donne I'AABB.

Attributs Prot éges

— list< GD_Objetx > gdobjets
Liste du contenu.

— dWorldID monde
Réference vers le "world” de ODE (qui sert aux calculs de dynamique).

— dSpacelDespace
Référence vers le "space” de ODE (qui sert aux calculs de collision).

— dJointGrouplDcontactjointgroup

6.5.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.5.2.1 Container (Containerx container= 0)

Instancie un Container.
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6.5 Reférence de la classe Container

Paramtres :
container est un pointeur vers le conteneur de ce conteneur.

6.5.2.2 virtual ~Container (void) [virtual]

Le destructeur s’occupe défuire le monde et le space.

6.5.3 Documentation des rathodes

6.5.3.1 dSpacelD getSpacelD (void)

Renvoi le SpacelD

6.5.3.2 dWorldID getWorldID (void)
Renvoi le WorldID

6.5.3.3 Container : :iterator begin (void)

Retourne un #rateur de type Container : :iterator. Par exemple :

for( Container::iterator from=leContainer.begin() ; from!=leContainer.end() ; ++from )

{
}

GD_Objet *leGdobjet=(*from);

Voir galement :
end(void)

6.5.3.4 Container : :iterator end (void)
Retourne un #&rateur de type Container : :iterator.

Voir galement :
begin(void)

6.5.3.5 void getListOfPropertyOfObjetsin (list< property t > x properties frustum _t x frustum =
0)

Donne des propéie des GDObjets dans le frustum.

Paramtres :
properties un pointeur vers o stocker le esutat.

frustum un pointeur vers le volma tester. Par &faut il vaut 0, ce qui aura pour effet de renvoyer
TOUT les GDObjets.

6.5.3.6 void getListOfObjetsin (listc GD_Objet x > *x _gdobjetsfrustum _t  frustum = 0)
Donne la liste de gdobjets.

Paramtres :
_gdobjetsest un poiteur vers la listelestocker le gsutat.

frustum un pointeur vers le volma tester. Par&faut il vaut 0, ce qui aura pour effet de renvoyer
TOUT les GDObjets.

Geénéré le Sat May 24 23:50:47 2003 pour Smile =) par Doxygen



6.5 Reférence de la classe Container
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6.5.3.7 void addGDObjet GD_Objet x gdobje)
Ajoute unGD_Objeta gdobjets.

Paramtres :
gdobjet est un pointeur vers I&D_Objeta ajouter

A Faire
implémenter le dSpaceAdd (dSpacelD, dGeomID);

6.5.3.8 void remGDObjet GD_Objet x gdobje}
Enleve unGD_Objeta gdobjets.

Paramtres :
gdobjet est un pointeur vers I&D_Objeta enlever

A Faire
implémenter le dSpaceRemove (dSpacelD, dGeomID);

6.5.3.9 void setPosition (double position) [virtual]

Fonction permettant d'ajuster la position @ID_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)X(3 colonnes) gpifiant les nouvelles coordo@es cagésiennes diD . -
Objet

Redefiniea partir deGD_Objet

6.5.3.10 void getPosition (double position) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la position GD_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec les cooedsnraésiennes du
GD_Objet

Attention :
Cette methode donne paefdut une position sifea I'origine. Elle devra donc imperativemegtre
recéfinie dans la descendance.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.5.3.11 void setRotation (double rotation) [virtual]

Fonction permettant d'ajuster I'orientation GD_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 lignes)(4 colonnes)&gfiant la matrice de rotation dBD_Objet

Redefiniea partir deGD_Objet
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6.5 Reférence de la classe Container 17

6.5.3.12 void getRotation (double: rotation) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir I'orientation @D_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 ligne3)(4 colonnes) que la fonction rempliera avec la matrice de rotat@®du
Objet
Attention :

Cette methode donne pagfdut une matrice idenée (donc une rotation nulle). Elle devra donc impe-
rativementtre re@finie dans la descendance.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.5.3.13 void setEchelle (double echellg [virtual]

Fonction permettant d’ajuster les dimensionsGid Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Redefiniea partir deGD_Objet

6.5.3.14 void getEchelle (double echellg [virtual]

Fonction permettant dé&cugerer les dimensions d@aD_Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Attention :
Cette methode donne paefdut une matrice remplie de 1 (donc une néd&echelle sans effet). Elle
devra donc imperativemeégtre re@finie dans la descendance.

Redkfiniea partir deGD_Objet

6.5.3.15 void getAABB (doublex aabl [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la boite englobante @igavec les axes (Axis Aligned Bounding Box) du
GD_Objet

Paramtres :
aabb matrice (1 ligne)(6 colonnes) que la fonction rempliera avec les coémtode I'aabb dGD -
Objet

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.5.4 Documentation des donges imbriquées

6.5.4.1 dJointGrouplD contactjointgroup [protected]
Réference vers un groupe qui sarstocker les contacts lors des tours de simulation.

La documentation ass@ga cette classe @& gerereea partir du fichier suivant :
— Container.h
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6.6 Reféerence de la structure Frustum
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6.6 Reference de la structure Frustum

#include <Frustum.h >

Diagramme de collaboration de Frustum :

| plans
far_plan
| top_plan
right_plan
I bottom_plan
| left_plan
| near_plan

Frustum

6.6.1 Description cetaillee

Cette structure permet dégr un volume dfini par six plans.

\oir galement :
structPlan

Membres publics

— Frustum(void)
Constructeur..

— boolisValide (void)
Indique si le frustum est valide.

— bool serialisg(charxchaine=0, int taille=0)
Serialise.

— boolunSerialisgchar«chaine=0, int taille=0)
Désrialise.

Attributs Publics

— plant left_plan
plan de gauche.

— plant right_plan
plan de droite.

— plant bottomplan
plan du bas.

— planttop_plan
plan du haut.

— plant nearplan
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6.7 Reference de la classe GIDbjet
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plan proche.

— plant far_plan
planéloigré.

— plant x plans[6]
Tableau des pointeurs vers chacun des plans.

6.6.2 Documentation des rathodes
6.6.2.1 bool isValide (void)
Fonction permettant de savoir si le frustum est valide

Renvoie :
"true” si le frustum est valide, "false” sinon.

La documentation ass@ga cette structure ate geréréea partir du fichier suivant :

— Frustum.h

6.7 Réference de la classe GIDbjet

#include  <GDObjet.h >
Graphe d'leritage de la classe GDbjet

GD_Objet

[ cottider | [ Container | :’lm\:l -ISO“de
| Groupe | | Univers | | Glissiere | | Pivot | | Boite | | Ccylindre |

Diagramme de collaboration de GDbjet :

GD_Objet

container

Container

6.7.1 Description cbtaillée

Cette classe estla base de toutes les autres.

Accesseurs

— void setContaine(Containerx_container)
Ajuste le container.
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6.7 Reference de la classe GIDbjet
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void getContainef{Container«x_container)
Donne le container.

virtual void getTopLevelContaingiContainer«_container)
Donne le container le plus haut dans la hierarchie.

void setUserDat#void x_userData)
Ajuste I'attribut userData.

void x getUserDatdvoid)
Renvoi I'attribut userData.

void setType(type.t type)
Ajuste le type.

type.t getType(void)
Renvoi le type.

— unsigned shongetld (void)
Renvoie I'id.

void getPropertypropertyt «_property)
Donne les propiétes.

— bool serialise{charxchaine=0, int taille=0)
Serialise le GDODbjet.

— boolunSerialisgcharxchaine=0, int taille=0, map GD_Objet*, GD_Objet+ > xgdobjetMap=0)
Désrialize.

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— GD_Objet(Containercontainer0)
Constructeur par dfaut.
Attention :
Seul les GDObjet de typéJniverspeuvengétre instande sans parametre. Tous les autres doivent fournir
un container non-nul ;.

— virtual ~GD_Objet(void)
Destructeur.

Positionement
Fonctions relatives au positionement dans I'espace.

A Faire
Proposer des fonctions utilisan les quaternions.

— void moveOf(double x, double y, double z)
Déplace le GDObjet.

— virtual void setPositior(doublexposition)
Ajuste la position.

— virtual void getPositiondoublexposition)
Donne la position.
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void rotateOf(double angle, double axeX, double axeY, double axeZz)
Tourne le GDODbjet.

virtual void setRotatior(doublexrotation)
Ajuste I'orientation.

void setRotatior{double angleRadian, doublaxe)
Ajuste I'orientation.

void setRotatior(double angleRadian, double ax, double ay, double az)
Ajuste I'orientation.

void setRotatior(int angleDegre, doubleaxe)
Ajuste I'orientation.

void setRotatior(int angleDegre, double ax, double ay, double az)
Ajuste I'orientation.

virtual void getRotationdoublexrotation)
Donne l'orientation.

virtual void setEchellgdoublexechelle)
Ajuste les dimensions.

virtual void getEchellg/doublexechelle)
Donne les dimensions.

void scaleOf(double x=1, double y=1, double z=1)
Redimensionne.

virtual void getAABB (doublexaabb)
Donne ’AABB.

boolisIn (frustumt «frustum)
Indique la situation.

Apparence
Fonctions relatives I'apparence.

boolisVisible (void)
Teste si le GDObjet est visible.

void setVisible(void)
Rend visible.

void setlnvisible(void)
Rend invisible.

boolisSelectedvoid)
Teste la selection.

void setSelecte@void)
Selectionne.

void setNotSelecteoid)
Déselectionne.

void setCouleufunsigned char r, unsigned char v, unsigned char b)
Ajuste la couleur.

void setCouleufunsigned chaxcouleul)
Ajuste la couleur.

Geénéré le Sat May 24 23:50:47 2003 pour Smile =) par Doxygen



6.7 Reference de la classe GIDbjet

22

— void getCouleurunsigned chaxcouleu)
Donne la couleur.

Attributs Prot éges

— Container« container
C’est un pointeur vers le container.

— unsigned shoritd
C’est un entier identifiant de maniere unique le Gibjet.

— typettype
C’est le type du GDObjet.

— void x userData
C’est un pointeur vers une doée quelconque.

— boolvisible
Indique si le GDObjet est visible.

— boolselected
Indique si le GDObjet est selectidgn

— unsigned chacouleur[3]
C’est un tableau avec les composantes r v b duGiijet (0-255).

Attributs Prot eges Statiques

— unsigned shomumGDObjets
C’est le compteur de GIDbjets instand@s.

6.7.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.7.2.1 GDObjet (Container % container= 0)
Instancie un GDObjet.
A Faire

ameliorer le controle du parasre.

Paramtres :

container est un pointeur vers le conteneur du @bjet instana.

6.7.3 Documentation des rathodes

6.7.3.1 void setContainer Container x _container)

Fonction permettant d’ajuster le container du Gbjet.

Paramtres :
_container nouveau container
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6.7.3.2 void getContainer Container sx _container)

Fonction permettant d’obtenir le container du @Ibjet.

Paramtres :
_container pointeur vers un pointeur de container

6.7.3.3 virtual void getTopLevelContainer Container xx _container) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir le container du @mjet le plus haut dans la hierarchie.Ce container sera
un univers. D'ailleur cette fonction est refihie dans la clasdgnivers

Paramtres :
_container pointeur vers un pointeur de container

Redefinie dandJnivers

6.7.3.4 void setUserData (voig _userDatg

Fonction permettant d'associaiun GDObjet des donges personnelles.

Paramtres :
_userData pointeur vers les donnérenregistrer.

6.7.3.5 void getUserData (void)

Fonction permettant d&cugerer les donees personnelles.

Renvoie :
un pointeur vers un type quelconque.

6.7.3.6 void setTypetfype_t type

Fonction permettant d’ajuster le type du Glibjet.

Paramtres :
type est le nouveau type.

6.7.3.7 type_t getType (void)
Fonction permettant dé&cugerer le type du GDObjet.

Renvoie :
une valeur correspondante au type de type type

6.7.3.8 unsigned short getld (void)
Fonction permettant d&cugerer I'id du GD.Objet.

Renvoie :
I'id du GD_Objet.
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6.7.3.9 void getProperty property _t x _property)
Fonction permettant dé&cugerer les propétes du GDODbjet.

Paramtres :
_property un pointeur dans lequel la fonction stockeradsuitat.

6.7.3.10 bool serialise (chax chaine= 0, int taille = 0)

Fonction permettant de ranger dans une chaine de 256 ohi@®mdes propétes du GDObjet afin de
I'envoera travers le&seau par exemple.

Renvoie :
true si la €rialisation a&ussie, false sinon.

Paramtres :
chaine est un pointeur vers la chaidecrire.

taille estlalongeur de la chaine vers laquelle chaine pointe.

Attention :
La taille doit etre correctement fe.

6.7.3.11 bool unSerialise (chak chaine = 0, int taille = 0, map< GD_Objet *, GD_Objet * > %
gdobjetMap=0) [static]

Fonction permettant d’ajuster les pragi@ du GDObjet en fonction d’'une chain de charaet. Le premier
champ (type) n’est pas pris en compte.

Renvoie :
true si la @<rialisation a éussie, false sinon.

Paramtres :
chaine est un pointeur vers la chaiadire.

taille estla longeur de la chaine vers laquelle chaine.
gdobjetMap est une liste de correspondance entre pointeur deOBJets.

Attention :
La taille doit etre correctement fe.

6.7.3.12 void moveOf (double, doubley, double 2)
Fonction permettant degghlacer le GDObjet suivant x, y et z.

Paramtres :
X déplacement selon x.

y déplacement selony.
z déplacement selon z.

6.7.3.13 virtual void setPosition (doublex position) [virtual]
Fonction permettant d'ajuster la position du GIbjet.

Paramtres :
position matrice (1 ligne)X(3 colonnes) épifiant les nouvelles coordoaes cagsiennes du GD
Objet

Redefinie dan<Containey Glissiere Pivot, Plan et Solide
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6.7.3.14 virtual void getPosition (doublex position) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la position du GIibjet.

Paramtres :
position matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec les cooegmraésiennes du
GD_Objet.

Attention :
Cette methode donne paefdut une position sifea I'origine. Elle devra donc imperativemegtre
recéfinie dans la descendance.

Redefinie danLContainey Glissiere Pivot, Plan etSolide

6.7.3.15 void rotateOf (doubleangle, double axeX double axeY, double axe2)

Fonction permettant de tourner le GDbjet autour de son centre de gréwselon un axe et un angle dén

Paramtres :
angle angle en radian.

axeX orientation de I'axe de rotation selon x
axeY orientation de I'axe de rotation selon y
axeZ orientation de I'axe de rotation selon z

6.7.3.16 virtual void setRotation (doublex rotation) [virtual]

Fonction permettant d’ajuster I'orientation du GIibjet.

Paramtres :
rotation matrice (3 lignes)(4 colonnes)&gifiant la matrice de rotation du GObjet

Redefinie dan<ontainey Glissiere Pivot, Plan et Solide

6.7.3.17 void setRotation (doubl@ngleRadian double x axe)

Fonction permettant d'ajuster 'orientation du GIibjet en fonction de I'axe de rotation et de I'angle en
radian.

Paramtres :
angleRadian est I'angle de rotation en radian
axe est le vecteur éfinissant I'axe de rotation.

6.7.3.18 void setRotation (doubl@ngleRadian double ax, double ay, double a2)

Fonction permettant d'ajuster 'orientation du GIibjet en fonction de I'axe de rotation et de I'angle en
radian.

Paramtres :
angleRadian est I'angle de rotation en radian
ax estla composant x du vecteur de rotation.
ay est la composant y du vecteur de rotation.
az estla composant z du vecteur de rotation.
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6.7.3.19 void setRotation (intangleDegre double x axe)

Fonction permettant d'ajuster 'orientation du GIibjet en fonction de I'axe de rotation et de I'angle en
radian.

Paramtres :
angleDegre est I'angle de rotation en degr

axe est le vecteur éfinissant I'axe de rotation.

6.7.3.20 void setRotation (intangleDegre double ax, double ay, double a2

Fonction permettant d’ajuster I'orientation du GIbjet en fonction de I'axe de rotation et de I'angle en
radian.

Paramtres :
angleDegre est I'angle de rotation en degr

ax estla composant x du vecteur de rotation.
ay est la composanty du vecteur de rotation.
az est la composant z du vecteur de rotation.

6.7.3.21 virtual void getRotation (doublex rotation) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir I'orientation du GDbjet.

Paramtres :
rotation matrice (3 ligne3)(4 colonnes) que la fonction rempliera avec la matrice de rotation du GD
Objet.

Attention :
Cette methode donne pagfdut une matrice idenée (donc une rotation nulle). Elle devra donc impe-
rativementtre re@finie dans la descendance.

Redefinie dan<Containey Glissiere Pivot, Plan etSolide

6.7.3.22 virtual void setEchelle (double: echellg [virtual]

Fonction permettant d'ajuster les dimensions du Gbjet.

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Reckfinie danBoite, Ccylindre Container Glissiere Pivot, etPlan

6.7.3.23 virtual void getEchelle (double: echellg [virtual]

Fonction permettant dé&cugerer les dimensions du GDbjet.

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Attention :
Cette methode donne pagéfdut une matrice remplie de 1 (donc une nid&echelle sans effet). Elle
devra donc imperativemegtre re@finie dans la descendance.

Reckfinie danBoite, Ccylindre Container Glissiere Pivot, etPlan
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6.7.3.24 void scaleOf (doubl& = 1, doubley = 1, doublez= 1)

Fonction permettant de redimensionner le_ Gbjet.

Paramtres :
X proportion du redimensionnement selon x.

y proportion du redimensionnement selon y.
z proportion du redimensionnement selon z.

6.7.3.25 virtual void getAABB (doublex aabl [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la boite englobante @gavec les axes (Axis Aligned Bounding Box) du
GD_Objet.

Paramtres :
aabb matrice (1 ligne)(6 colonnes) que la fonction rempliera avec les coémtode I'aabb du GD
Objet.

Redefinie dan<Collider, Containey Joint etSolide

6.7.3.26 bool isIn frustum _t x frustum)

Fonction permettant de savoir si le GDbjet est dans le volumeetimité par le frustum.

Paramtres :
frustum corresponant au volunietester.

Renvoie :
"true” si le GD_Objet esta I'interieur du frustum, "false” sinon.

6.7.3.27 bool isVisible (void)

Fonction permettant de savoir si le GDbjet est visible.

Renvoie :
"true” si le GD_Obijet est visible, "false” sinon.

6.7.3.28 void setVisible (void)

Fonction permettant de rendre visible le &bjet.

6.7.3.29 void setlnvisible (void)

Fonction permettant de rendre invisible le @bjet.

6.7.3.30 bool isSelected (void)

Fonction permettant de savoir si le GDbjet est selectionne ou pas.

Renvoie :
"true” si le GD_Obijet est selectior#) "false” sinon.
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6.7.3.31 void setSelected (void)

Fonction permettant de selectionner le @bjet.

6.7.3.32 void setNotSelected (void)

Fonction permettant de deselectionner le_ Gbjet.

6.7.3.33 void setCouleur (unsigned char, unsigned charv, unsigned charb)

Fonction permettant d’ajuster la couleur du @ibjet.
Paramtres :
r composante rouge (0-255).

v composante verte (0-255).
b composante bleue (0-255).

6.7.3.34 void setCouleur (unsigned chaf couleur)

Fonction permettant d’ajuster la couleur du @Ibjet.
Paramtres :
couleur tableau de composantes rvb (0-255).

6.7.3.35 void getCouleur (unsigned cha« couleur)

Fonction permettant d’obtenir la couleur du Glibjet.
Paramtres :
couleur matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec la couleur diDGjBt.

La documentation ass@ga cette classe @te gereréea partir du fichier suivant :
— GD_Objet.h

6.8 Reference de la classe Glissiere

#include <Glissiere.h >

Graphe d’leritage de la classe Glissiere

GD_Objet

A

Joint

|

Glissiere

Diagramme de collaboration de Glissiere :
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4

/

N

objetl container

/ objet2
/ Y

|

Glissiere

6.8.1 Description cbtaillée

Cette classe permet de fabriquer une glissiere.

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Glissiere(Containert_containerGD_Objet x_objet1=0,GD_Objet*_objet2=0)
Constructeur par dfaut.

— ~Glissiere(void)
Destructeur.

Positionement

Fonctions relatives au positionement dans I'espace
void setPositior(doublexposition)
Ajuste la position.

void getPosition(doublexposition)
Donne la position.

void setRotatior{doublexrotation)
Ajuste I'orientation.

void getRotationdoublexrotation)
Donne l'orientation.

void setEchellgdoublexechelle)
Ajuste les dimensions.

— void getEchellgdoublexechelle)
Donne les dimensions.

Spécificites des glissieres
Fonctions spcifiqgues au fonctionement des glissieres

— void setAnchor(doublexposition)
N’a pas d’effet.

— void getAnchor(doublexposition, bool voisins=false) const
Donne le centre de la glisiie.

— void setAxis(doublexaxis)
Ajuste I'axe de la glissiere.
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void getAxis (doublexaxis) const
Donne l'axe de la glissiere.

void setForcgdouble force)
Impose une force.

void setVel(double vel)
Impose une vitesse.

void getExtensior{doublexextension) const
Donne I'extension.

void getExtensionRatédoublexrate) const
Donne la variation de I'extension.

6.8.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.8.2.1 Glissiere Container x _container, GD_Objet x _objetl= 0, GD_Objet x _objet2=0)

Instancie une glissiere.

Paramtres :
_container est un pointeur vers le conteneur de cette glissiere.

_objetl est le premier objea lier.
_objet2 est le second objét lier.

6.8.2.2 ~Glissiere (void)

Destructeur

6.8.3 Documentation des rathodes

6.8.3.1 void setPosition (double position) [virtual]

Fonction permettant d'ajuster la position @D_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)X(3 colonnes) épifiant les nouvelles coordoaes caksiennes dGD._-
Objet

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.8.3.2 void getPosition (double position) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la position @D_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec les cooadsraésiennes du
GD_Objet

Attention :
Cette methode donne pagfdut une position sieea I'origine. Elle devra donc imperativemegire
recefinie dans la descendance.

Reckfiniea partir deGD_Objet
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6.8.3.3 void setRotation (double: rotation) [virtual]

Fonction permettant d’ajuster I'orientation GD_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 lignes)(4 colonnes)&gfiant la matrice de rotation dBaD_Objet

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.8.3.4 void getRotation (doublex rotation) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir I'orientation @&D_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 ligne3)(4 colonnes) que la fonction rempliera avec la matrice de rotati@®du
Objet
Attention :

Cette methode donne pagfdut une matrice idenée (donc une rotation nulle). Elle devra donc impe-
rativementtre re@finie dans la descendance.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.8.3.5 void setEchelle (double echell§ [virtual]

Fonction permettant d’'ajuster les dimension<aid Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.8.3.6 void getEchelle (double echell§ [virtual]

Fonction permettant dé&cugerer les dimensions daD_Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Attention :
Cette methode donne pagfdut une matrice remplie de 1 (donc une niid&echelle sans effet). Elle
devra donc imperativemegtre re@finie dans la descendance.

Redefiniea partir deGD_Objet

6.8.3.7 void setAnchor (doublex position)

Cette methode n’a pas d’effet sur une gkssi

6.8.3.8 void getAnchor (doublex position bool voisins= false) const

Cette methode s'utilise de la meme ninei que getPosition. Cependant elle offre en plus la possibilit
d’obtenir les coordonges relatives des objets ki

Paramtres :
position matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec les cooegmraésiennes du
centre de la glisgre.
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voisins si cette valeur vaut true il faut passer une matrieé€l3igne)(3 colonnes) en premier pa-
rametre.

6.8.3.9 void setAxis (double: axis)

Cette methode permet d’ajuster I'axe de la glissiere.

Paramtres :
axis matrice (1 ligne)(3 colonneskgdinissant I'axe.

6.8.3.10 void getAxis (double: axis) const

Cette methode permet d’obtenir I'axe de la glissiere.

Paramtres :
axis matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec un vectdimsbkant I'axe.

6.8.3.11 void setForce (doubléorce)

Cette methode permet d'imposer une force, et ainsi d’activer le "moteur” de la glissiere. Si la vitesse est
misea zero ( setVel(0) ), &finir la force revient cefinir un coefficient de friction sur I'axe. Sinon, la force
correspondra au couple maximum que le "moteur” utilisera pour atteindre la vitefisie dSi la force est

nulle, le "moteur” eséteint.

Paramtres :
force force applig&e par le "moteur” sur la liaison.

\oir galement :
setVel

6.8.3.12 void setVel (doubleel)

Cette methode permet d’imposer une vitessedire pour le "moteur”.

Paramtres :
vel vitesse impo&e au moteur.

Voir galement :
setForce

6.8.3.13 void getExtension (double extensior) const

Cette methode donne I'extension entre les deux objetssrphr la glissiere. Cette longueur vaut zero dans
la configuration initiale des deux objets. Lorsque I'axe de la glissiere est iddifposition courante des
objets relés est prise en compte pour remeéreero la longueur.

Paramtres :
extension est un pointeur vers la variabéeaffecter.

Voir galement :
getExtensionRate
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6.8.3.14 void getExtensionRate (double rate) const

Cette methode donne la variation de I'extension par rapport au temps.

Paramtres :
rate est un pointeur vers la variabdeaffecter.

Voir galement :
getExtension

La documentation ass@ga cette classe @ gereréea partir du fichier suivant :
— Glissiere.h

6.9 Réference de la classe Groupe

#include  <Groupe.h >

Graphe d’leritage de la classe Groupe

GD_Objet

A

Container

|

Groupe

Diagramme de collaboration de Groupe :

Container

\ container
N

GD_Objet

6.9.1 Description cktaillee

Cette classe permet de faire des groupe&DeObjetpour acélérer les calculs de collision et faciliter les
déplacements pour tout un ensembleGia Objet

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Groupe(Containerxcontainer0)
Constructeur par dfaut.

— ~Groupe(void)
Destructeur.
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6.9.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.9.2.1 Groupe Container x container= 0)

Instancie un Groupe.
Paramtres :
container est un pointeur vers le conteneur du groupe ins@nci

La documentation ass@®a cette classe @te geréreea partir du fichier suivant :
— Groupe.h

6.10 Reference de la classe Joint

#include <Joint.h >

Graphe d’leritage de la classe Joint

GD_Objet

/N

Diagramme de collaboration de Joint :

GD_Objet
/ <
N
/ objet] \ container
/ objet2
/ Y

6.10.1 Description ctaillee

Cette classe permet de lier deux &Ibjets et de leur imposer des contraintes. Attention, certaines
précautions sord prendre pour bien utiliser les joints.

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Joint(Containercontainer0, GD_Objetx_objet1=0,GD_Objet*_objet2=0)
Constructeur par 8faut.

— virtual ~Joint (void)
Destructeur.

Accesseurs
— dJointIDgetJointID(void)
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Renvoi le dJointlD.

— void getAABB (doublexaabb)
Donne I'AABB.

Outils
— void relie (GD_Objet*_objetl,GD_Objetx_objet2=0)

Attributs Prot eges

— dJointIDjoint
Réference vers le "joint” de ODE (qui sert aux calculs de dynamique).

6.10.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.10.2.1 Joint Container * container= 0, GD_Objet * _objetl= 0, GD_Objet x _objet2= 0)

Instancie un Joint.

Paramtres :
container est un pointeur vers le conteneur de ce joint.

_objetl pointeur vers le premier objet.
_objet2 pointeur vers le deugme objet.

Attention :
Les joints ne relient que dé&olidepour l'instant.

A Faire
Résoudre le prokime de relie : il faudrait que la methode soit ageadans le constructeur, or ce n'est
pas possible puisque le joint n'a pas encdatieciee par ODE.

6.10.2.2 virtual ~Joint (void) [virtual]

Le destructeur.

6.10.3 Documentation des @thodes

6.10.3.1 void getAABB (doublex aabh [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la boite englobante d@gavec les axes (Axis Aligned Bounding Box) du
GD_Objet

Paramtres :
aabb matrice (1 ligne)(6 colonnes) que la fonction rempliera avec les coémdode I'aabb dGD -
Objet

Reckfiniea partir deGD_Objet
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6.10.3.2 void relie GD_Objet * _objetl, GD_Objet * _objet2= 0)

Permet de relier deux objets entre eux.
Paramtres :
_objet1 pointeur vers le premier objet qui ne peut etre nul.

_objet2 pointeur vers le deugime objet.

Attention :
Cette methode ne fonctionne qu’avec &edideen parametre.

La documentation ass@®a cette classe @te geréreea partir du fichier suivant :
— Joint.h

6.11 Reference de la classe Pivot

#include <Pivot.h >

Graphe d’leritage de la classe Pivot

GD_Objet

A

Joint

|

Pivot

Diagramme de collaboration de Pivot :

/

/ objetl
/ objet2

N

container

6.11.1 Description ctaillee

Cette classe permet de fabriquer un pivot.

Spécificités des pivots
Fonctions spcifiques au fonctionement des pivots.

— void setAxis(doublexaxis)
Ajuste I'axe de rotation du pivot.
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void getAxis (doublexaxis)
Donne I'axe de rotation du pivot.

void setForcgdouble force)
Impose une force.

void setVel(double vel)
Impose une vitesse.

void getAngle(doublexangle)
Donne I'angle d’ouverture en radian.

void getAngleRatddoublexrate)
Donne la variation de I'angle d’ouverture.

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Pivot (Containerx_containerGD_Objet*_objet1=0,GD_Objet«_objet2=0)
Constructeur par dfaut.

— ~Pivot (void)
Destructeur.

Positionement

Fonctions relatives au positionement dans I'espace
void setPosition{doublexposition)
Ajuste la position.

void getPositiondoublexposition)
Donne la position.

void setRotatior(doublexrotation)
Ajuste I'orientation.

void getRotation(doublexrotation)
Donne 'orientation.

void setEchellddoublexechelle)
Ajuste les dimensions.

void getEchellgdoublexechelle)
Donne les dimensions.

6.11.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.11.2.1 Pivot Container = _container, GD_Objet « _objetl= 0, GD_Objet x _objet2= 0)

Instancie un pivot.

Attention :
Le pivot a par éfaut son axe de rotation selon I'axe des x et son positioneinkorigine. Les me-
thodes de parametrage (set/get Position...) devraient etrecapagdes avoir rele lesGD_Objet(sinon
elles n'ont pas d’effet).
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Paramtres :
_container est un pointeur vers le conteneur de ce pivot.

_objetl est le premier objea lier.
_objet2 est le second objét lier.

\oir galement :
manuel de ODEhttp ://opende.sourceforge.net/ode-latest-userguide.html#ref54

6.11.2.2 ~Pivot (void)

Destructeur

6.11.3 Documentation des mthodes
6.11.3.1 void setPosition (double position) [virtual]
Fonction permettant d'ajuster la position @D_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)X(3 colonnes) épifiant les nouvelles coordoaes cagésiennes dGD_-
Objet

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.11.3.2 void getPosition (double position) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la position @D_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec les cooedmraksiennes du
GD_Objet

Attention :
Cette methode donne pagfdut une position siea I'origine. Elle devra donc imperativemegitre
redefinie dans la descendance.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.11.3.3 void setRotation (double rotation) [virtual]

Fonction permettant d’ajuster I'orientation @D_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 lignes)(4 colonnes)&gifiant la matrice de rotation dBD_Objet

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.11.3.4 void getRotation (double: rotation) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir I'orientation @D_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 ligne3)(4 colonnes) que la fonction rempliera avec la matrice de rotat@®du
Objet
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Attention :
Cette methode donne pagfdut une matrice idenée (donc une rotation nulle). Elle devra donc impe-
rativementtre re@finie dans la descendance.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.11.3.5 void setEchelle (double echell§ [virtual]

Fonction permettant d’ajuster les dimensionsGid Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Recefiniea partir deGD_Objet

6.11.3.6 void getEchelle (double echellg [virtual]

Fonction permettant dé&cugerer les dimensions daD_Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Attention :
Cette methode donne pagéfdut une matrice remplie de 1 (donc une nad&chelle sans effet). Elle
devra donc imperativemegtre re@finie dans la descendance.

Redkfiniea partir deGD_Objet

6.11.3.7 void setAxis (double axis)

Cette methode permet d’ajuster I'axe de rotation du pivot. Il faut que I'axe ai une longeur unitaire.

Paramtres :

axis matrice (1 ligne)(3 colonneskdinissant I'axe de rotation du pivot.
A Faire

assouplir la methode en acceptant un axe de longeur quelconque.

6.11.3.8 void getAxis (double: axis)

Cette methode permet d’'obtenir I'axe de rotation du pivot.

Paramtres :
axis matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec un vectdimsbsant I'axe de rota-
tion du pivot.

6.11.3.9 void setForce (doubléorce)

Cette methode permet d'imposer une force, et ainsi d’activer le "moteur” du pivot. Si la vitesse est mise
a zero ( setVel(0) ), &finir la force revient definir un coefficient de friction sur I'axe. Sinon, la force
correspondra au couple maximum que le "moteur” utilisera pour atteindre la vitefsie dSi la force est

nulle, le "moteur” eséteint.

Paramtres :
force force applig&e par le "moteur” sur la liaison.
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Voir galement :
setVel

6.11.3.10 void setVel (doubleel)

Cette methode permet d'imposer une vitesse angulaire pour le "moteur”.

Paramtres :
vel vitesse impo&e au moteur.

\oir galement :
setForce

6.11.3.11 void getAngle (double angle)

Cette methode donne I'angle entre les deux objetégqdar le pivot. Ce angle vaut zero dans la configu-
ration initiale des deux objets I'un par rappartautre. Lorsque le centre ou I'axe du pivot est madifa
position courante des objets &diest prise en compte pour remettreero I'angle.La valeur retouee est

en radian. Elle vaut entre -pi et pi.

Paramtres :
angle est un pointeur vers la variabdeaffecter.

Voir galement :
getAngleRate

6.11.3.12 void getAngleRate (double rate)

Cette methode donne la variation de I'angle par rapport au temps.

Paramtres :
rate est un pointeur vers la variabdeaffecter.

\oir galement :
getAngle

La documentation ass@ga cette classe @ gereréea partir du fichier suivant :
— Pivot.h

6.12 Reference de la classe Plan

#include <Plan.h >

Graphe d'leritage de la classe Plan

GD_Objet

A

Collider
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Diagramme de collaboration de Plan :

GD_Objet

\

container

1

| Container |

[ coltider

|

6.12.1 Description ctaillee

Cette classe permet de fabriquer un pléfirdt par sa normale et une constante.

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Plan(Container«container double a=0, double b=0, double c=1, double d=0)
Constructeur par 8faut.

— ~Plan(void)
Destructeur.

Positionement

Fonctions relatives au positionement dans I'espace.
void setPositior(doublexposition)
Ajuste la position.

void getPositiondoublexposition)
Donne la position.

void setRotatior(doublexrotation)
Ajuste I'orientation.

void getRotationdoublexrotation)
Donne l'orientation.

void setEchellgddoublexechelle)
Ajuste les dimensions.

void getEchellgdoublexechelle)
Donne les dimensions.

6.12.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.12.2.1 Plan Container x container, doublea = 0, doubleb = 0, doublec = 1, doubled = 0)

Instancie un Plan.

Paramtres :
container est un pointeur vers le conteneur de ce conteneur.
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a estla composante en x de la normale.
b estla composante eny de la normale.
c estla composante en z de la normale.
d estla constante du plan.

6.12.3 Documentation des rethodes
6.12.3.1 void setPosition (double position) [virtual]
Fonction permettant d'ajuster la position @ID_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)X(3 colonnes) épifiant les nouvelles coordoaes cagsiennes dGD_-
Objet

Recefiniea partir deGD_Objet

6.12.3.2 void getPosition (double position) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la position GD_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec les cooedsraésiennes du
GD_Objet

Attention :
Cette methode donne paefdut une position sifea I'origine. Elle devra donc imperativemegtre
recéfinie dans la descendance.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.12.3.3 void setRotation (double rotation) [virtual]

Fonction permettant d'ajuster I'orientation GD_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 lignes)(4 colonnes)&gfiant la matrice de rotation dBD_Objet

Redefiniea partir deGD_Objet

6.12.3.4 void getRotation (double: rotation) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir I'orientation @&D_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 ligne3)(4 colonnes) que la fonction rempliera avec la matrice de rotat@®du
Objet

Attention :
Cette methode donne pagfdut une matrice idenée (donc une rotation nulle). Elle devra donc impe-
rativementtre re@finie dans la descendance.

Recefiniea partir deGD_Objet
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6.12.3.5 void setEchelle (double echell§ [virtual]

Fonction permettant d'ajuster les dimensionsGid Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.12.3.6 void getEchelle (double echellg [virtual]

Fonction permettant dé&cugerer les dimensions d@3D_Objet

Paramtres :
echelle est un pointeur vers un tableau de 3 doubles.

Attention :
Cette methode donne pagéfdut une matrice remplie de 1 (donc une nid&chelle sans effet). Elle
devra donc imperativemegtre re@finie dans la descendance.

Recefiniea partir deGD_Objet

La documentation ass@®a cette classe @te geréreea partir du fichier suivant :
— Plan.h

6.13 Reference de la classe Serveur

#include <Serveur.h >

Diagramme de collaboration de Serveur :

-~
P f
/ leContainer \ container
/ N
GD_Objet

6.13.1 Description ctaillee

Cette classe permet de partager le contenu de la sceaeers unéseau TCP/IP.

\oir galement :
Client.

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Serveur(Container<leContainer, unsigned short port=PORT)
Constructeur par dfaut.

— ~Serveur(void)
Destructeur.
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Amis (friends)

Thread
— void * serveurDialogThreafloid *xarg)

6.13.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.13.2.1 Serveur Container x leContainer, unsigned shortport = PORT)

Instancie un Serveur.

Paramtres :
leContainer est geréralement I'univers: partager.

port est le port découte.
6.13.3 Documentation des fonctions amies et assees

6.13.3.1 void serveurDialogThread (voidx arg) [friend]
Thread de dialogue avec les clients.

La documentation ass@a cette classe @te geréreea partir du fichier suivant :
— Serveur.h

6.14 Reference de la classe Solide

#include <Solide.h >

Graphe d’leritage de la classe Solide

GD_Objet

Diagramme de collaboration de Solide :

GD_Objet
\

container

1

6.14.1 Description ctaillee

Cette classe permet de faire des solides (boites, cylindres...).
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Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Solide(Containerx_container=0)
Constructeur par dfaut.

— virtual ~Solide(void)
Destructeur.

Accesseurs

— dGeomlIDgetGeomID(void)
Renvoi le dGeomID.

— dBodyID getBodyID(void)
Renvoi le dBodylID.

Positionement

Fonctions relatives au positionement dans I'espace.
void setPositior(doublexposition)
Ajuste la position.

void getPositiondoublexposition)
Donne la position.

void setRotatior{doublexrotation)
Ajuste I'orientation.

void getRotation(doublexrotation)
Donne l'orientation.

void getAABB (doublexaabb)
Donne ’AABB.

Attributs Prot egés

— dGeomIDgeom
Réference vers le "geom” de ODE (qui sert aux calculs de collision).

— dBodyID body

Référence vers le "body” de ODE (qui sert aux calculs de dynamique).

— dMassmasse
Reéference vers la masse du "body” de ODE.

6.14.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.14.2.1 SolideContainer x _container= 0)
Instancie un Solide.

Paramtres :
_container est un pointeur vers le conteneur de ce solide.
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6.14.2.2 virtual ~Solide (void) [virtual]

Le destructeur s’occupe détuire le "geom” et le "body” ainsi que de se retirer du container.

6.14.3 Documentation des mthodes
6.14.3.1 void setPosition (double position) [virtual]
Fonction permettant d'ajuster la position @D_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)X(3 colonnes) gpifiant les nouvelles coordo@es cagésiennes dD. -
Objet

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.14.3.2 void getPosition (double position) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la position @D_Objet

Paramtres :
position matrice (1 ligne)(3 colonnes) que la fonction rempliera avec les cooadmraésiennes du
GD_Objet

Attention :
Cette methode donne pagfdut une position siea I'origine. Elle devra donc imperativemegitre
recéfinie dans la descendance.

Reckfiniea partir deGD_Objet

6.14.3.3 void setRotation (double rotation) [virtual]

Fonction permettant d'ajuster I'orientation GD_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 lignes)(4 colonnes)&gifiant la matrice de rotation dBD_Objet

Recefiniea partir deGD_Objet

6.14.3.4 void getRotation (double: rotation) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir I'orientation @D_Objet

Paramtres :
rotation matrice (3 ligne3)(4 colonnes) que la fonction rempliera avec la matrice de rotat@®du
Objet
Attention :

Cette methode donne pagfdut une matrice idenée (donc une rotation nulle). Elle devra donc impe-
rativementtre re@finie dans la descendance.

Recdkfiniea partir deGD_Objet
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6.14.3.5 void getAABB (doublex aabl) [virtual]

Fonction permettant d’obtenir la boite englobante @gavec les axes (Axis Aligned Bounding Box) du
GD_Objet

Paramtres :
aabb matrice (1 ligne)(6 colonnes) que la fonction rempliera avec les coéegode I'aabb dGD -
Objet

Recefiniea partir deGD_Objet

La documentation ass@@a cette classe @te geréreea partir du fichier suivant :
— Solide.h

6.15 Reference de la structure structPlan

#include <Frustum.h >

6.15.1 Description ctaillee

Cette structure permet défihir un plan par son equation.
\oir galement :
Frustum

Attributs Publics

— doublea
Composante x de la normale.

— doubleb
Composante y de la normale.

— doublec
Composante z de la normale.

— doubled
Constante #finissant la position du plan.

La documentation ass@sa cette structure @te geréreea partir du fichier suivant :
— Frustum.h

6.16 Reference de la structure structProperty

#include <common.h >

6.16.1 Description ctaillee

Définit une structure comportant les prdgieies necessair@sa representation graphique d’Gi_Objet
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Attributs Publics

— typettype
Définit le type duGD_Objet

— unsigned chacouleur[3]
Définit la couleur (rouge, vert, bleu [0-255]).

— doubleposition[3]
Définit la matrice de transformation d@aD_Objet(3lignes x 4colones).

— doublerotation[12]
Définit la matrice de rotation dGD_Objet(3x4).

— doubleechelle[3]
Définit les dimensions d@D_Objet(3).

La documentation ass@ga cette structure @& geréréea partir du fichier suivant :
— common.h

6.17 Reference de la classe Univers

#include <Univers.h >

Graphe d’leritage de la classe Univers

GD_Objet

A

nivers

Diagramme de collaboration de Univers :

Container

\ container
N

Univers

6.17.1 Description ctaillee

Cette classe permet de creer un Univers.

Accesseurs

— void getTopLevelContaingiContainer«x_container)
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Donne le container le plus haut dans la hierarchie.

— void setGravitgdouble gx=0, double gy=0, double gz=-9.81)
Ajuste la graviée (par éfauta la gravitee terrestre).

— void simLoops(double step=0.05, int repeat=1)
Avance la simulation de un ou plusieurs pas.

— void nearCallback (void xdata, dGeomID geom1, dGeomID geom?2)

Membres publics

Constructeur/Destructeur

— Univers(double gx=0, double gy=0, double gz=-9.81, bool hashed=0)
Constructeur par 8faut.

— ~Univers(void)
Destructeur.

6.17.2 Documentation des contructeurs et destructeurs

6.17.2.1 Univers (doubleggx = 0, doublegy = 0, doublegz=-9.81, boolhashed= 0)
Instancie un Univers.

Paramtres :
gx gravitee selon x

gy gravitte selony
gz gravitee selon z

hashed valeur bookenne permettant d'utiliser une structure de hashage prer tgs entites de
'espace.

6.17.2.2 ~Univers (void)

Destructeur.

6.17.3 Documentation des @thodes

6.17.3.1 void getTopLevelContainerContainer * _container [virtual]

Fonction permettant d’obtenir le container @D_Objetle plus haut dans la hierarchie.Ce container sera
un univers. D’ailleur cette fonction est r&fthie dans la classe Univers.

Paramtres :
_container pointeur vers un pointeur de container

Recefiniea partir deGD_Objet

6.17.3.2 void setGravite (doublgx = 0, doublegy = 0, doublegz=-9.81)

Ajuste la graviee

Paramtres :
gx gravitee selon x
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gy gravitee selony
gz gravitee selon z

6.17.3.3 void simLoops (doublstep= 0.05, intrepeat= 1)

Permet d’effectuer un ou plusieurs pas de simulation.

Paramtres :
step Définit en ms l'intervalle de tempisécouler entre chaque pas

repeat Définit le nombre de pas effectuer.

La documentation ass@@a cette classe @te geréreea partir du fichier suivant :
— Univers.h

7 Smile =) Documentation du fichier

7.1 Reference du fichier common.h
7.1.1 Description cktaillée

Cette engte rassemble lesdlarations communestoutes les parties de smile.

Espaces de nommage (namespaces)

— namespacstd

Composants

— structstructProperty

Types utilitaires.

Déclarations des types et structures standards.

— typedef doublevecteur3_1 [4
— typedef doublevecteur4_1 |4
— typedef doublenatrice 3_3 [4 %3
— typedef doublenatrice4_3 [4 %3

Propri étés.

Déclarations des types et structures utitela cefinition des propétes.

— typedef enungdobjetTypesype.t
— typedefstruct ropert)'gropertyt
— enumgdobjetTypes RIEN = 0xffff, CONTAINER = 0, UNIVERS, GROUPE, COLLIDER = 10,

PLAN, SOLIDE = 20,BOITE, CCYLINDRE , SPHERE, JOINT = 30, PIVOT, ROTULE, GLIS-
SIERE, RESSORT}
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7.1.2 Documentation du type

7.1.2.1 typedef double vecteuB_1[4]

vecteur ligne permettant d&finir une position, une direction...

7.1.2.2 typedef double vecteund _1[4]

vecteur ligne permettant définir une position, une direction...

7.1.2.3 typedef double matrice3_3[4+3]

matrice permettant degfinir des rotations ...

7.1.2.4 typedef double matriced_3[4x3]

matrice permettant deédinir des rotations ...

7.1.2.5 typedef enungdobjetTypestype._t
Déclaration du type gdobijet (alias enum gdobjetTypes).

7.1.2.6 typedef structstructProperty property _t
Déclaration du type property (alias strsttuctProperty

7.1.3 Documentation du type de Enumeration

7.1.3.1 enum gdobjetTypes
Enumeration des types de GDbjets existant.
8 Smile =) Documentation de la page

8.1 Liste obsoéte

Membre GIRenderer Classe amie pour que le renderer puisseedec aux objets repads depuis le
serveur.

8.2 Liste des choseas faire

Membre GIRenderer Trouver mieux que cela pour le rendre @péndant.

Membre addGDObjet (GD_Obijet xgdobjet) implémenter le dSpaceAdd (dSpacelD, dGeomID);
Membre remGDObjet (GD_Objet xgdobjet) implémenter le dSpaceRemove (dSpacelD, dGeomID);

Membre GD_Objet (Container xcontainer=0) ameliorer le controle du pararre.
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Membre moveOf(double x, double y, double z) Proposer des fonctions utilisan les quaternions.

Membre Joint (Container xcontainer=0, GD_Objet x_objet1=0,GD_Objet x_objet2=0) Résoudre le
probleme de relie : il faudrait que la methode soit agpetians le constructeur, or ce n'est pas
possible puisque le joint n'a pas encété créé par ODE.

Membre setAxis(double xaxis) assouplir la methode en acceptant un axe de longeur quelconque.

Membre plan_t A enlever.
Attention :
Ne plus utiliser. Utiliser plutostructPlarcomme type.

Membre frustum_t A enlever.
Attention :
Ne plus utiliser. Utiliser plutoFrustumcomme type.
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far_plan
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Frustum,17
bottomplan,18
far_plan,18
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isValide,18
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nearplan,18
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right_plan,18
serialise 17
top_plan,18
unSerialise18

GD_Obijet, 18
~GD_Objet, 20
container21
couleur,21
GD_Objet,22
getAABB, 26
getContainer22
getCouleur27
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getPosition24
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getRotation25
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getUserData22
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isSelected27
isVisible, 27
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rotateOf,24
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scaleOf 26
selected21
serialise 23
setContainer22
setCouleur27
setEchelle26
setlnvisible 27
setNotSelecte®7
setPosition24
setRotation24, 25
setSelected7
setType22
setUserData22
setVisible,27
type,21
unSerialise23
userData2l
visible,21
gdobjets
Container13
gdobjetTypes
common.h51
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Collider,11
Solide,45
getAABB
Collider, 12
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GD_Objet, 26
Joint,35
Solide,46
getAnchor
Glissiere 31
getAngle
Pivot, 39
getAngleRate
Pivot, 40
getAxis
Glissiere 31
Pivot, 39
getBodyID
Solide,44
getContainer
GD_Objet, 22
getCouleur
GD_Obijet, 27
getEchelle
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GD_Obijet, 26
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Plan,42
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getExtension
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Client,9
getGeomID
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Solide,44
getld
GD_Objet,23
getJointlD
Joint,34
getListOfObjetsin
Container.15
getListOfPropertyOfObjetsin
Container14
getPosition
Container15
GD_Objet,24
Glissiere,30
Pivot, 38
Plan,41
Solide,45
getProperty
GD_Objet,23
getRotation
Container,16
GD_Objet, 25
Glissiere, 30
Pivot, 38
Plan,42
Solide,46
getSpacelD
Container14
getTopLevelContainer
GD_Objet,22
Univers,49
getType
GD_Objet, 23
getUserData
GD_Objet,22
getWorldID
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getRotation30
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setAnchor31
setAxis,31
setEchelle30
setForce3l
setPosition30
setRotation30
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GIRenderer
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Groupe,32
~Groupe,33
Groupe,33

id
GD_Objet,21
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GD_Obijet, 26
isSelected
GD_Objet, 27
isValide
Frustum,18
isVisible
GD_Obijet,27

Joint,33
~Joint,35
getAABB, 35
getJointlD,34
Joint,35
joint, 34
relie,35

joint
Joint,34

left_plan
Frustum,18

masse
Solide,45
matrice3_3
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matrice4_3
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monde
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moveOf
GD_Objet,24

nearplan
Frustum,18

nearCallback
Univers,48

numGDObjets
GD_Objet,21
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Pivot, 35
~Pivot, 37
getAngle,39
getAngleRate40
getAxis, 39
getEchelle38
getPosition38
getRotation38
Pivot, 37
setAxis,39
setEchelle38
setForce39
setPosition37
setRotation38
setVel,39
Plan,40
~Plan,41
getEchelle4?2
getPosition41
getRotation42
Plan,41
setEchelle42
setPosition41
setRotation42
plans
Frustum,18
position
structProperty47
propertyt
common.h51

relie
Joint,35
remGDObjet
Container15
right_plan
Frustum,18
rotateOf
GD_Objet,24
rotation
structProperty47

scaleOf
GD_Obijet, 26
selected
GD_Objet,21
serialise
Frustum,17
GD_Objet,23
Serveur4d3
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serveurDialogThreadi4
serveurDialogThread
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setNotSelected
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setRotation
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setSelected
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setType
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simLoops
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~Solide,45
body,45
geom 45
getAABB, 46
getBodylD,44
getGeomiD44
getPosition45
getRotation46
masse45
setPosition45
setRotation46
Solide,45
structPlan46
a,a7
b, 47
c, 47
d, 47
structProperty47
couleur47
echelle47
position,47
rotation,47
type,47

top_plan
Frustum,18
type
GD_Objet,21
structProperty47
typert
common.h50

Univers,48
~Univers,49
getTopLevelContaine49
nearCallback48
setGravite49
simLoops49
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unSerialise
Frustum,18
GD_Objet,23

userData
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visible
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