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ANTECEDENTES.
1.1 ANTECEDENTES DE EDCOM.

Desde su nacimiento el Programa de Tecnologia en computacion y Disefio
Grafico identificado por muchos afios como PROTCOM, no era unidad
académica de ESPOL, sino parte de una de ellas, la cual podia graduar y
promocionar carreras hasta el nivel de tecnologias, pero lo que no se podia
hacer era ofertar directamente estudios de tercero y cuarto nivel.

Desde 1995 PROTCOM como un programa autofinanciado, en virtud de su
espiritu emprendedor, a demostrado una marcada innovacion y crecimiento
inicialmente en el ambito de la tecnologia de informacién que con visién supo
integrar estratégicamente con el mundo del disefio en todas sus dimensiones,
creando carreras que prometian un futuro profesional a corto y mediano plazo a
nuestra juventud.

Con esta vision y a pesar de sus limitaciones gracias a el aval de otras
facultades que confiaron en el manejo académico y administrativo de sus
directivos, PROTCOM habia logrado ofertar dos licenciaturas y un diplomado
reconocido como estudios de cuarto nivel, lo cual nos proyectd mayormente,
manteniendo entre todas sus carreras una demanda tal que a la fecha tenemos
una poblacion estudiantil promedio que supera los 1800 estudiantes.

1.2 ANTECEDENTES DEL PROYECTO.

La Animacion 3D, viene siendo explotada desde los afos 90, buscando
siempre una manera de crear prospectos futuristas que ayuden a mejorar la
Animacion, y teniendo siempre en cuenta que ante cualquiera, que sea la
técnica de animacion utilizada, el o los argumentos con que contribuya el
personaje, son los destinados a convencer al publico en general.
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SITUACION ACTUAL Y JUSTIFICACION.
2.1 SITUACION ACTUAL.

La creacion, desarrollo y animaciéon de este personaje en 3D, representan un
objetivo alcanzado, después de haber aplicado varios de los conocimientos que
me fueran impartidos a lo largo de la carrera, y aquellos recientemente
adquiridos mediante tutorias e investigacion durante el Tépico de graduacion.

2.1.1 PRESENTACION DEL PROYECTO.

La animacion realizada en Cinema 4D R10.0, tiene como objetivo
principal presentar el Desarrollo de Rig, esto comprende todo lo que es
orden jerarquico en un personaje.

2.1.2 DELIMITACION.

Como tema de fondo, se quiere mostrar las situaciones o0 momentos que
suceden en el dia a dia. Que hace que la animaciéon se muestre mas
llamativa, pero a la vez proyecta lo que es la realidad.

2.1.3 MOTIVACION.

Durante el tépico se hizo hincapié en la importancia que tiene la creacion
de un personaje, haciendo un estudio previo del mismo, analizandolo a
partir del 2D ya que este no hay que dejarlo a un lado, sino que nos
sirve de ayuda. Ademas se quiso obtener y trasmitir las caracteristicas y
cualidades de movimientos reales en los modelos en 3D tomando en
cuenta que la animacién sea clara y creible.

No hay que olvidarnos estar en un constante autoaprendizaje siguiendo
con los avances tecnoldgicos que se vengan pero sin olvidar los
primeros pasos de la animaciéon que siempre nos van a ayudar para un
mejor trabajo.

2.2 JUSTIFICACION.

Este proyecto se llevd a cabo para demostrar nuestras destrezas al animar un
personaje 3D en el programa Cinema 4D.
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PROPUESTA

El proyecto planteado propone la ejecuciéon y desarrollo de rig de un personaje
en 3D y lograr una animacion de excelsa calidad. Para lograrlo se necesita
tener un buen orden de todos los elementos del mismo, ser fluida y convincente
para asemejarse a la realidad.

3.1 OBJETIVOS GENERALES.

Realizar y mostrar los pasos a seguir para hacer una correcta estructura de
muestro personaje para su mejor desenvolvimiento a la hora de animarlo, y no
tener ningun contratiempo.

3.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS.

La concepcion de un personaje, el cual posee caracteristicas unicas y
especificas, poniendo a prueba todos mis conocimientos adquiridos a lo largo
de la carrera.

3.3 MARCO CONCEPTUAL.

En las animaciones anteriormente mencionadas, se observa que las mismas
poseen los 12 principios basicos de la animacién, ademas del uso psicolégico
de una croma de color adecuada para dicho personaje.
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REQUERIMIENTOS E INFRAESTRUCTURA.

4.1 REQUERIMIENTOS DE HARDWARE.

1 Laptop Toshiba

Procesador Intel Pentium (R) Dual Corel CPU T4200 2.00GHz
Memoria RAM 2 GB

Disco Duro de 320 GB HDD

Display de15.4”

DVD — SuperMulti

Impresora EPSON CX5600

Pen Drive 2 Gb

4.2 REQUERIMIENTOS DE SOFTWARE.

¢ Maxon Cinema 4D R10
e Adobe Premiere Pro CS3
*  Microsoft Word 2003

4.3 EQUIPO DE TRABAJO.

4.3.1 GRUPO DE TRABAJO.

En la realizacion de este proyecto el Lic. Pedro Marmol fue quién
impartid sus conocimientos, para el desarrollo de nuestras respectivas
animaciones.

4.3.2 ORGANIGRAMA.

Lcdo. Pedro Marmol
Director del Topico

l

Jeanine E. Campoverde Villamar
Estudiante
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Manual de Disefio Desarrollo de Rigs

DESARROLLO DEL PRODUCTO
5.1 ANTECEDENTES

Rig: Conjunto jerarquico de joints utilizados para la animacion.
Joints: Es una articulacién, donde dos o mas huesos tienen contacto.

IK: Inverse Kinematics, forma de animacion de personajes en que una
cadena de huesos se guia a través del movimiento de un solo objeto
hacia el cual apunta dicha cadena. (Usamos controladores).

FK: Forward Kinematics, forma de animacion de personajes en que cada
articulaciéon de huesos es movida de forma individual para crear las
poses del personaje.

5.2 ESTRUCTURA IK

5.2.1 COLUMNA

El primer joint es el centro de nuestro mufieco que vendria a ser pelvis. El cual
lo creamos desde el menu Character / Joint Tool. (Fig. 1).

Fig. 1: Character / Joint Tool.
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En la vista right, manteniendo presionada la tecla Control hacemos Clic en
cualquier lugar de la pantalla y comenzamos a realizar los joints, de abajo hacia
arriba.

Se nos crea un Null Object llamado Root, con el primer joint al cual llamaremos
Pelvis. De la misma manera seguiremos haciendo los demas joints,
recordando seguir la estructura real de una columna. (Fig. 2).

Fig. 2: Estructura de la columna.

De tal forma que la jerarquia nos queda de la siguiente manera. (Fig. 3).

Objects
%% File Edt View Objects Tag: »
=19 Root

EFN Pelvis

EF A\ Espalda Baja
EF A\ Espalda Media
EF N\ Espalda Alta

A\ Cuello

Fig. 3: Jerarquia de la columna.

Dentro de la columna el animador decide si utiliza o no los controladores,
dependiendo como se sienta mas comodo a la hora de animarlo.

Controladores
Seleccionamos desde Espalda Baja, hasta Espalda Alta, dentro de la
jerarquia que esta en Ventana Objects. (Fig. 4).



Edt View Objects Tag »

Espalda Baja
Espalda Media
EF A\ Espalda Alta

A\

Fig. 4: Controlador espalda.

Vamos al menu Character / IK Chain y se nos crea un controlador Espalda
Alta.Goal, al cual lamaremos Control Espalda.

NOTA: No olvidar poner este controlador en Rotacion 0 tantoen X, Y , Z.

Seleccionamos Control Espalda en la Ventana Attributes / Object, Display:
Rectangle. (Fig. 5).

Objects
File Edit “iew Objects Tag: »
" 1.9 Control Espalda
=19 Root
EF A Pelvis
=M\ Espalda Baja
EF A\ Espalda Media
EF A Espalda Alta

A\ Cuello

Attributes
Mode Edit UserData
Lq Null Object [Control Espalda]
Basic Coord. (]3]

Object Prope

Display Rectangle
Radius '

&spect Ratio

Orientation

Fig. 5: Control Espalda.

Seleccionamos el Tag de Espalda Baja, en Attributes / Tag, clic en el botén
Add Pole. (Fig. 6).



|:| b|r§'|:: t
File Edit VYiew Objects

— 1.0 Control Espalda
50

Espalda Baja

Attributes
ode Edit UserData
IK [IK]

Basic Display ~ Advanced
Tag Properties

Use |k v

End

Goal

IKAFK

Strength

Preferred Rot

Stretch

Goal Offset

Pole

Add Goal ‘ Add Pole

Fig. 6: Tag Control Espalda.

Se crea otro controlador Espalda Baja.Pole, al cual llamaremos Control
Columna.

NOTA: No olvidar ponerlo en Rotacion 0 tantoen X, Y , Z.

Seleccionamos el Tag de Espalda Baja, en Attributes / Display, Pole Vector:
Joint. Para que salga desde el joint de en medio no del primero. (Fig. 7).



Objects

File Edit Wiew Objects

1 Q Control Espalda
B

= \
EFN\ Espalda Baja
EF A\ Espalda Media
EF A\ Espalda Alta
A\ Cuello

~1 Q Control Columna

Attributes
dode Edit UserData

Root

None

Fig. 7: Display.

Seleccionamos Control Columna y en la Ventana Attributes / Object, Display:
Triangle. Y lo movemos detras de la columna. (Fig. 8).

Obijects
\ | A L= Mhisrte -
File Edit “iew Objects Tag: »

1.9 Control Espalda

Triangle

Camera

Fig. 8: Control Columna.

Ya terminado el seteo nos queda de la siguiente manera. (Fig. 9).



G CINEMA 4D - [Untitled 2 %]
File Edit Objects Tools Selection Struct

19 Cor

Espalda Alta

0 Con

= Espalda Media

Attribute

Espalda Baja ‘

Display Triangle
fiu

Fig. 9: Columna.

5.2.2 PIERNAS

Empezamos a partir de Pelvis hacia abajo. Al igual que con la columna vamos
al menu Character / Joint Tool. Y manteniendo presionada la tecla Control, en
la vista right, creamos los Joints, haciendo clic en donde queremos que vayan
ubicados, recordando seguir la estructura real de las piernas. (Fig. 10).

Fig. 10: Estructura de la pierna
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Se nos crea un nuevo Null Object llamado Root, al cual llamaremos Pierna y
procedemos a cambiar el nombre de los Joints, que vienen numerados Joint1,
Joint2, etc. De tal forma que la jerarquia nos queda de la siguiente manera.
(Fig. 11).

Objects

C
C

Fig. 11: Jerarquia de la pierna.

Controladores

Seleccionamos desde Muslo, hasta Talén, dentro de la jerarquia que esta en
Ventana Objects (Fig. 12).

Objects

0
10 Root
Pelvis
10 Pierna
Muslo
Rodilla

Talén
Pie

Punta Pie

Fig. 12: Controlador pierna.

Vamos al menu Character / IK Chain y se nos crea un controlador Talén.Goal,
al cual llamaremos Control Pierna.

NOTA: No olvidar poner este controlador en Rotacién 0 tantoen X, Y, Z.
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Seleccionamos Control Pierna y en la Ventana Attributes / Object, Display:
Rectangle. (Fig. 13).

Objects

1 2 Control Pierna
[ 0
I 0

ic

Attributes

1

Basic Coord. m

Object Properties

Rectangle

Fig. 13: Control Pierna.

Seleccionamos el Tag de Muslo, y en la Ventana Attributes / Tag, clic en el
boton Add Pole. Y se nos crea otro controlador Muslo.Pole, al cual llamaremos
Control Rodilla. (Fig. 14).

NOTA: No olvidar ponerlo en Rotacion O tantoen X, Y , Z.
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Objects

119

119

1Y

Attributes

Basic Display Advanced

Tag Properties
v
Talén
Control Pierna
0%

100 %

100 %

Muslo.Pole

Add Goa

Fig. 14: Tag Control Pierna.

a Add Pole

Seleccionamos el Tag de Muslo, en Attributes / Display, Pole Vector: Joint.
Para que salga desde el joint de en medio no del primero.

Luego vamos a Control Rodilla y en la Ventana Attributes / Object, Display:
Triangle. Y lo movemos hacia delante de la pierna. (Fig. 15).

Fig. 15: Control Rodilla

EDCOM Capitulo 5 — Pagina 9
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El Control Rodilla nos permite controlar la direccion en la que se doblara la
rodilla.

Para la pierna creamos un segundo controlador desde Talén, hasta Punta Pie,
dentro de la jerarquia que esta en Ventana Objects. (Fig. 16).

Objects

iC
119
10 Root

Pelvis

19 Pierna

Muslo
Rodilla
Talén
Pie
Punta Pie

Fig. 16: Controlador Pie.

Vamos al menu Character / IK Chain y se nos crea un controlador Punta
Pie.Goal, al cual llamaremos Control Pie.

NOTA: No olvidar poner este controlador en Rotacién 0 tantoen X, Y, Z.

Seleccionamos Control Pie y en la Ventana Attributes / Object, Display:
Rectangle.

Luego ponemos Control Pie dentro de Control Pierna, para crear una
jerarquia y el pie se mueva hacia donde vaya la pierna.

Si al hacer la pierna nos queda en la misma diraccion que la pelvis,
selecionamos el Null Object que nombramos Pierna y Control Pierna, y los
movemos hacia la izquierda o derecha. Para que este a nivel una pierna real.

Podemos realizar esto desde la vista top para ver bien la distancia a la que la
dejamos.

Ya terminado el seteo nos queda de la siguiente manera. (Fig. 17).
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*2, | Objects

00:00:00 4

8+ = o =

Fig. 17: Pierna.

Mirror Tool
Para hacer la otra pierna no es necesario repetir todo el proceso anterior si no
que lo podemos hacer con la herramienta Mirror Tool del menu Character.

Seleccionamos Pierna, vamos al menu Character / Mirror Tool. (Fig. 18).

Fig. 18: Character / Mirror Tool.
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Se nos abre en la ventana Attributes los atributos del mirror y hacemos los
siguientes cambios, en Origin: Parent y en Prefix: 1zg. Y damos clic en Mirror.
(Fig. 19).

Attributes

Options

Local YZ Parent

v v
v
v v

Distance

Izq.

Mirror

Fig. 19: Attributes Mirror.

Y se crea automaticamente la otra pierna. (Fig. 20).

Objects

12 Root
Pelvis
19 Pierna
Muslo
Rodilla
Talén
Pie
Punta Pie
19 Control Rodilla
0

Options

local YZ ~ Parent

v

Fig. 20: Piernas vista Front.
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Al usar el Mirror surge un pequefio error ya que el lzq. Control Pie de la pierna
que se acaba de clonar se queda dentro del Control Pierna de la primera
pierna, asi que cogemos el lzq. Control Pie y lo ponemos dentro de lzq.
Control Pierna, para asi tener bien nuestras jerarquias. (Fig. 21).

90
1y

)+ ] o N

00:00:00 #%

Fig. 21: Piernas.

5.2.3 BRAZOS

Empezamos a partir de Espalda Alta hacia un lado sea izquierda o derecha. Al
igual que con los anteriores vamos al menu Character / Joint Tool.
Manteniendo presionada la tecla Control, en la vista top, creamos los Joints,
haciendo clic en donde queremos que vayan ubicados, recordando seguir la
estructura real de los brazos. (Fig. 22).

Fig. 22: Estructura del brazo.
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Se nos crea un nuevo Null Object llamado Root, al cual llamaremos BRAZO y
procedemos a cambiar el nombre de los Joints, de tal forma que la jerarquia
nos queda de la siguiente manera (Fig. 23).

Objects

C

Fig. 23: Jerarquia del brazo.

Controladores

Seleccionamos desde Brazo, hasta Muiheca, dentro de la jerarquia que esta en
Ventana Objects (Fig. 24).

Objects

Espalda Alta
12 BRAZO

Brazo

Antebrazo

Murfeca

Punta

Fig. 24: Controlador brazo.
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Vamos al menu Character / IK Chain y se nos crea un controlador
Murieca.Goal, al cual llamaremos Control Brazo.

NOTA: No olvidar poner este controlador en Rotacién 0 tantoen X, Y, Z.
Seleccionamos Control Brazo y en la Ventana Attributes / Object, Display:

Rectangle. (Fig. 25).

Objects

12 Control Brazo
1 0

C
i
18

1

1

1

Attributes

I

Basic Coord. m

Object Properties

Rectangle

Fig. 25: Control Brazo.

Seleccionamos el Tag de Brazo, y en la Ventana Attributes / Tag damos clic
en el Add Pole. Se nos crea otro controlador Brazo.Pole, al cual llamaremos
Control Codo.

NOTA: No olvidar ponerlo en Rotacion 0 tantoen X, Y , Z.
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Seleccionamos el Tag de Muslo, en Attributes / Display, Pole Vector: Joint.
Para que salga desde el joint de en medio no del primero.

Luego vamos a Control Codo y en la Ventana Attributes / Object, Display:
Triangle. Y lo movemos hacia atras del brazo. (Fig. 26).

Fig. 26: Control Codo.

El Control Codo nos permite controlar la direccidon en la que se doblara el
codo.

Mirror Tool
Para hacer el otro brazo no es necesario repetir todo el proceso anterior si no
que lo podemos hacer con la herramienta Mirror Tool del menu Character.

Seleccionamos BRAZO, vamos al menu Character / Mirror Tool. (Fig. 18).

Q
3}

Fig. 18: Character / Mirror Tool.
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Se nos abre en la ventana Attributes los atributos del mirror y hacemos los
siguientes cambios, en Origin: Parent y en Prefix: Der. Y damos clic en Mirror.
(Fig. 27).

Attributes

Options

Local YZ Parent

v v
v
v v
Distance

Der. |

Mirror

Fig. 27: Attributes Mirror.

Y se crea automaticamente el otro brazo. (Fig. 28)

Objects

Fig. 28: Brazos vista Front.

Ya terminado el seteo nos queda de la siguiente manera. (Fig. 29).
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I
8%
fiQ
12 Control Brazo
I

Fig. 29: Brazos.

5.2.4 MANOS
Para hacer la mano mejor empezamos en un documento nuevo para poder ver

mejor nuestra mano desde las diferentes vistas sin que nos molesten los joints
anteriores. Y luego la juntamos con el resto del cuerpo.
Primero hacemos los joints del dedo medio para de ahi hacer los demas.

Vamos a menu Character / Joint Tool. (Fig. 1).
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Character

Fig. 1: Character / Joint Tool.

En la vista top, manteniendo presionada la tecla Control hacemos clic en
cualquier lugar de la pantalla y comenzamos a realizar los joints, de abajo hacia
arriba.

Se nos crea un Null Object llamado Root, con el primer joint al cual llamaremos
Medio. De la misma manera seguiremos haciendo los demas joints,
recordando seguir la estructura real de la mano (Fig. 30).

Fig. 30: Estructura del dedo.

NOTA: Recuerda hacer la mano en posicion abierta.

De tal forma que la jerarquia nos queda de la siguiente manera (Fig. 31).
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Objects

Fig. 31: Jerarquia del dedo.

Luego para hacer mas rapido copiamos el dedo Medio tres veces, los
movemos y modificamos segun corresponda a cada dedo, cambiandole de
nombre Anular, Indice, Mehique. (Fig. 32, 33, 34)

Fig. 33: Modificar tamanos.
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Fig. 34: Modificar rotacion.

A continuacion hacemos el Pulgar, siguiendo los mismos pasos que con el
Medio.
(Fig. 35).

Fig. 35: Pulgar.

Para las manos no usamos controladores pero lo podemos animarla de dos
maneras:

5.2.4.1 POSEMIXER

Ya teniendo todos los joints de la mano los agrupamos en un solo Null Object al
cual llamaremos MANO.
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Copiamos la mano con todos los joins tres veces, la primera la llamaremos
Mano Base, a la segunda Mano Cerrada y a la tercera Mano Abierta.
(Fig. 36).

Objects

C

Fig. 36: Manos PoseMixer.

Apagamos MANO, Mano Base y Mano Abierta, para trabajar solo con Mano
Cerrada.

NOTA: Para apagar la vista de algun elemento damos dos clic en los circulitos
pequenos que aparecen a lado de dicho elemento. El primero es para apagarlo
solo en lo que estamos trabajando y el segundo es para apagarlo en el render.

Procedemos a mover cada uno de los joins de la Mano Cerrada, hasta darle la
forma de estar cerrada. (Fig. 37).
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Fig. 37: Mano Cerrada.

Luego apagamos Mano Cerrada y encendemos Mano Abierta.

Procedemos a mover cada uno de los joins de la Mano Abierta, hasta darle la
forma de estar abierta. (Fig. 38).

Fig. 38: Mano Abierta.

Para crear el PoseMixer apagamos Mano Abierta y encendemos MANO.

Seleccionando MANO damos clic derecho Character Tags / PoseMixer.
(Fig. 39).
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Objects

. ](-.I Keaw~

c
N

12

-

Fig. 39: PoseMixer.

Se nos abre en la ventana Attributes los atributos del PoseMixer y en las
propiedades en Tag hacemos los siguientes cambios. (Fig. 40).

Attributes
A
Basic

Tag Properties
Record All Add Pose Reset Sliders

Mano Base

Mano Cerrada

Mano Abierta

Fig. 40: Attributes PoseMixer.

NOTA: Para crear cuadro para la pose damos clic en Add Pose.

En cada cuadro ponemos el nombre de lo que nos indica 0 cogemos cada
mano correspondiente y la arrastramos hasta el cuadro en blanco.
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Para animar la mano solo movemos los porcentajes de cada mano. (Fig. 41).

Fig. 41: Animar mano.

5.2.4.2 XPRESSO
Agrupamos todos los joints en un solo Null Object al cual lamaremos MANO.

Tomamos cualquiera de los dedos y damos clic en Joint, y en la Ventana
Attributes / Coord. En el casillero de la coordenada que vamos a rotar, en este
caso R.P; damos clic derecho Animation / Set Driver. (Fig. 42).

EDCOM Capitulo 5 — Pagina 25 ESPOL



Manual de Disefio Desarrollo de Rigs

Attributes

Fig. 42: Animation / Set Driver.

Luego dando clic en Joint.1 y Joint.2, en la Ventana Attributes / Coord. En el
casillero de R.P damos clic derecho Animation / Set Driver (Relative).
(Fig. 43).

Attributes

Basic m Object Kinematics Symmetry
Coordinates
<<Multipl¢ & <<Multipl¢ % <<Multipl¢ ¢

A 7 A 0 ° -
<<Multi Animation b

Fig. 43: Animation / Set Driver (Relative).

Al hacer esto se crean un Tags junto a cada Joint que incida que esta puesto el
XPresso. (Fig. 44).
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Objects

120 MANO
C
12 Indice
Joint
Joint.1
Joint.2
Joint.3

Fig. 44: XPresso.

Con el resto de los dedos hacemos el mismo procedimiento a excepcion del
pulgar, porque la coordenada cambia no va a ser la misma que en los casos
anteriores.

Para animar los dedos escogemos en joint al cual le pusimos Set Driver en este
caso al que se llama Joint y lo rotamos segun nuestra necesidad y los otros
joints se moveran unto con él. (Fig. 45).

*3.  Objects

19 MANO
1
19

19 Medio
Joint
Joint.1
Joint.2

Joint.3

Fig. 45: Movimientos con XPresso.
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5.3 ANIMACION

5.3.1 BIND

Para poder unir los joints a nuestro personaje modelado, debemos usar Bind y
después poder animar a dicho personaje.

Seleccionamos el modelado y todos los joints, vamos al menu Character / Bind.
(Fig. 46).

NOTA: Abrir todos los Null Object para seleccionar todos los joints por
separado, caso contrario no se los podra pintar después.

+ Objects

VA
. HyperNURBS
i, Body
Pelvis
Esp Baja
Esp media
Esp Alta
17 BRAZO
Brazo
Antebrazo
Punta
12 MANO
Mufieca
19 DEDOS
19 Pulgar
Joint
Joint.1
Joint.2
10 Mefique
Joint.1
Joint.2
Joint.3
Joint.4
10 Anular
Joint.1
Joint.2
Joint.3
Joint.4
19 Mayor
Joint.1
Joint.2

Tz
| Basic [&

> | Basic Properties

<Multiple Values>>

Visible in Editor Default
Visible in Renderer  Default

Fig. 46: Character / Bind.

Luego podemos proseguir pintando con Weight Tool cada uno de los joints con
su respectiva parte del cuerpo que va a mover.

NOTA: No olvidar quitar el Hipernurbs antes de empezar a usar el Weight Tool

Seleccionamos un joint y vamos al menu Character / Weight Tool y
procedemos a pintar la parte que corresponda. (Fig. 47).
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Fig. 47: Weight Tool.

Al pintar se debe tener en cuenta que las partes de blanco, son aquellas en que
el joint tiene incidencia, y si no lo esta, se procede a pintar de color blanco con
la tecla Shift presionada sobre lo que no se quiera que incida y se lo
deselecciona o pinta de negro con la tecla Control.

5.3.2 MORPH

Una vez terminado el modelado de nuestro rostro, procedemos a animarlo,

mediante el Tag Corp., que nos permite controlar expresiones sin el mayor
esfuerzo. (Fig. 48).

Fig. 48: Rostro.
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Seleccionamos el modelado y realizamos distintas selecciones del rostro, con
puntos, lineas o por poligonos, segun necesitemos.

NOTA: En lo personal es mejor trabajar con la seleccion de puntos ya que nos
permite un mejor control de movimientos.

Guardamos estas selecciones para luego utilizarlas al momento de modificar el
rostro. En el menu Selection / Set Selection. (Fig. 49).

Fig. 49: Set Selection.

Se nos crea un Tag a lado del modelado y en Attibutes podemos ponerle
nombre a nuestra seleccion. (Fig. 50).

NOTA: Cada vez que vallamos a guardar una nueva seleccion debemos
recordar soltar la anterior ya que si no lo hacemos se guardara encima de la
que tengamos seleccionada.
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Objects

Basic Properties

Labio Derecho

Restore Selection
Select and Hide Others
Select Points
Deselect Points
Hide Points
Unhide Points

Fig. 50: Tag Set Selection.

Guardando todas las selecciones requeridas, aplicamos el Morph, dando un
clic derecho al modelado Character Tags / Morph, (Fig. 51).

Objects

Fig. 51: Character Tags / Morph.

Se nos abre en la ventana Attributes los atributos del morph en la que podemos
ir editando los diferentes gestos que queramos ayudandonos con las
selecciones guardadas. (Fig. 52 y 53).
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Basic

Tag Properties
Mode ©

Morph Target

Freeze State

Export to Obj...

Fig. 52: Attributes Morph.

Basic
Tag Properties
Mode ©

Base

Add Morph Target Freeze State

To Mesh Export to Obj...

Fig. 53: Attributes Morph (edit).

NOTA: Aumentamos mas gestos dando clic en el botén Add Morph Target y le

ponemos el nombre que queramos.

Una vez terminada las expresiones seleccionamos el tag Morph de nuestro
modelado y en Attributes, cambiamos la opcién de Edit a Animate, y la
modificamos por porcentajes segun nuestra necesidad y las podemos ir

mezclando. (Fig. 54).
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50, ii Objects
&

# HyperNURBS
., Sphere

Full Refresh Mode

Fig. 54: Attributes Morph (animate).

5.3.3 DRIVER

Teniendo todos los Morph, creamos un Null Object y lo llamamos Control
Rostro. (Fig. 55).

*2, Objects

Fig. 55: Crear Null Object.
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Seleccionando el Null Object que acabamos de crear, vamos a la ventana
Attributes / User Data, escogemos Add User Data. (Fig. 56).

Objects

| 9 Control Rostro

Attributes

1O

Coord. [

Fig. 56: Attributes / User Data.

Nos aparece una ventanita flotante donde modificaremos lo siguiente.
(Fig. 57).

Edit User Data
Expresiones

Vector

2D Vector Field

Percent

Cancel

Fig. 57: Edit User Data.
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Ponemos un nombre, en Data Type escogemos Vector, en Interface: 2D Vector
Field y en Unit: Percent y OK.

Luego seleccinando Control Rostro, damos clic derecho Character Tags /
Driver. (Fig. 58).

Objects

1Y Control Rostr~

Fig. 58: Character Tags / Driver.

En la ventana Attributes vemos los atributos del driver. En la opcién Driven
Object arrastramos el morph del modelado. (Fig. 59).
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Objects

| 9 Control Rostro l__—l

Basic
Tag Properties
Driving Parameter None

Driven Object Sphere Morphs » = Mode

Method ' Replace ~

Fig. 59: Attributes / Driver Tag.

En la opcion Driving Parameter escogemos el nombre que le pusimos a nuestro
User Data. (Fig. 60).
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Attributes

Basic
Tag Properties

Driving Parameter None

T~
3
>

O Expresiones

Driven Object Sp

Method ' Replace

Fig. 60: Driving Parameter.

Luego en cada punto que vemos referencial le colocamos un Morph.
(Fig. 61).

Attributes

Tag Properties
Driving Parameter Expresiones
3 E

N

Driven Object  Sphere Morphs ", * [/Mode ' Single Absolute ~

Fig. 61: Parameter.
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En el cuadro del centro es recomendable poner Mix para poder combinar dos

expresiones. (Fig. 62).

Attributes

Basic

Tag Properties

Driving Parameter

3
>

Driven Object Sph

Off

]
‘ %

100 %

Expresiones

A
»

ere Morg

Method Replace

Fig. 62: Mix.

Single Absolute ~

Para poder ver como se anima, vamos al Null Object que creamos llamado
Control Rostro, en la ventana de Attributes / User Data, movemos la pequefia
crucecita para animar. (Fig. 63).

Fig. 63: User Data.

. Objects

19 Control Rostro D

VA

«;\\”

e

Attributes

1.0
Basic

User Data

Expresiones
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5.4 PRESUPUESTO.

CONCEPTO CANT. VALOR VALOR

UNITARIO TOTAL
Creaciéon de Personaje 1 700.00 700.00
Desarrollo y Modelado de Personaje 3D 1 600.00 600.00
Animacion de Personaje en 3D 1 700.00 700.00
SUBTOTAL 2,000.00
IVA 12% 240.00
TOTAL 2,240.00

Tabla 1: Presupuesto
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CONCLUSIONES
6.1 CONCLUSIONES

Este proyecto es la culminacion de un camino de aprendizaje que me llevo a
sentir diferentes emociones al darle vida a un personaje; ya que en él inverti
tiempo, conocimiento y sobre todo paciencia y dedicacion.

6.2 RECOMENDACIONES

Antes de empezar a animar a un personaje tener bien definida la personalidad
del mismo, para asi obtener una animacion mas real.

No olvidar no olvidar poner en cero los ejes de rotacién al crear un controlador,
para no tener complicaciones a la hora de animar.
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