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1. SOFA et les Soft 
Robots
Qu’est ce que SOFA?

Les Soft Robots

Defrost Soft Robotic Plugin



Qu’est ce que SOFA

Simulation Open Framework Architecture

◎ Logiciel de simulation pour le médical

◎ Moteur Physique

◎ Large domaine de recherche et d’application :
mécanique des solides

Thermodynamique

dynamique des fluides 

...

◎ Communauté Open Source
Neurosurgery Simulator



les Soft Robots

◎ Nouvelles conceptions : structures souples, élastiques ou déformables

◎ Domaine émergeant 

◎ Avantages et perspectives par 

rapport à la robotique “classique” :

Réduction des coûts, 

robuste, 

efficacité

et sécurité

Starfish robot

https://www.theverge.com/2011/11/29/2594656/harvard-starfish-soft-robot


 
Defrost  

Soft 
Robotic 
Plugin



Exemple: Pince PneuNets



2. Integration
Le but

La réalisation



Le but

◎ Visibilité dans le monde de la 
robotique

◎ Comunauté ROS

◎ Boîte à outils ROS

◎ Partage

Réalisation

◎ Composant SOFA ROS Master

◎ Threads séparées

◎ Buffer circulair

◎ Topic publication et abonnement

En cours

◎ Compatibilité avec tous les types ROS

◎ Intégration des services

◎ Et autres !



3. Cas concret

https://docs.google.com/file/d/0Bw7zPK9CnSNQMDVjY2dpQVpTTEU/preview


Merci pour votre attention

Des questions ?


