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Cinematica con Verlet (orden 2):
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POSIBLES APLICACION

1. PRECISION. No hay ningtin error de colisién y cilculo de posiciones exacto.
2. RENDIMIENTO. Promedio del 60 % en ahorro de CPU manteniendo 60 FPS.

RT-DESK puede aportar importantes me-
joras en el campo de la simulaciéon en tiem-
po real. Se pretende, como futuros trabajos,
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Objeto rapido — [Frecuencia de actualizacion alta para deteccion de colision
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