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1. ANTECEDENTES

1.1 ANTECEDENTES DE EDCOM

El Programa de Tecnologia en Computacion y Disefio Grafico fue creado en el
afno de 1977 como una Unidad Académica responsable de la preparacion del
elemento humano, necesario para asumir la demanda de personal capacitado
en el area de procesamiento de datos, tanto en la zona geografica de influencia
de la ESPOL, como a nivel nacional.

El Programa de Tecnologia en Computacion, ahora EDCOM cuenta en la
actualidad con aproximadamente 2000 estudiantes, distribuidos en las
diferentes carreras, todas ellas incluyen en sus programas instruccidon
informatica en diferentes medidas, por esta razén el concepto de mantener una
red INTRANET en el EDCOM, muy lejos de ser un mito, es una necesidad. Asi
mismo, esta red servira de extension politécnica para el desarrollo de sus
programas y prestacion de servicios a la comunidad.

1.2 ANTECEDENTES DEL PROYECTO

La animacién 3D se abre camino a la exigencia de complementar la creatividad
y explotarla de un estilo diferente por parte de los estudiantes en disefio en
aplicados a tercera dimension.

Implantar un atractivo visual es lo que busca sin duda la animacion en 3D. A tal
punto que en nuestro medio se esta incursionando en la animacién 3D la cual
ha ido evolucionando en la ultima década.

Pero no todo es la animacién en 3D para obtener resultados categéricos hay
que apoyarse en como esta estructurado un personaje u objeto, de esta
manera, veremos no sélo la animacidn final sino los pasos a seguir o la manera
como creamos una estructura que nos permita tener buenos resultados
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2. SITUACION ACTUAL Y JUSTIFICACION
2.1 SITUACION ACTUAL

2.1.1 PRESENTACION DEL PROYECTO

Este proyecto consiste en la creacion de Rig para personajes en 3D, son los
pasos que se debe seguir para estructurar un modelado 3D, de tal manera, que
el orden que tenga dicha estructura, se veran en los buenos resultados de la
animacién. Para ello se elabordé un manual que compila paso a paso las
diversas técnicas y conceptos que se emplearon a lo largo del Tépico
Estructura de un Rig.

2.1.2 DELIMITACION

Para la creacion de nuestro proyecto final, se trabajé cada semana con
distintos temas en los cuales se iba cubriendo los aspectos y fases necesarios
para su completa elaboracion.

2.1.3 MOTIVACION

La motivacién principal fue el saber que una animacién va mas alla de darle
movimiento algun personaje, sino que es la manera como esta estructurado el
personaje, llevando un orden especifico, detallado y que conduce al resultado
en una excelente animacién.

2.2 JUSTIFICACION

El manual sobre la Estructura de un Rig a continuacion presentada contiene en
forma detallada con buenas imagenes, paso a paso, la Estructura de un Rig,
siguiendo el orden preestablecido, para el desarrollo del proyecto.
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3. PROPUESTA

3.1 OBJETIVOS GENERALES

En este proyecto el objetivo principal, es realizar un buen estudio de la
animacién del personaje basandonos en diferentes proyectos, como peliculas y
cortos. Otro objetivo es el manipular de manera eficaz los programas
necesarios que se requieren para poder desarrollar una estructura de Rig de un
personaje en tercera dimension, y aplicar todas las herramientas de los
diferentes programas aprendidos en el transcurso de nuestra carrera y asi
alcanzar una animacion de categoria.

3.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS

Un objetivo especifico es saber como controlar y manejar muy bien todos los
aspectos de las caracteristicas de un Rig de animacidon. Ya que el verdadero
éxito de un proyecto en 3D es tener absoluto control en cada uno de los puntos
de control de dicha estructura.

También una de las metas en el desarrollo del tdépico fue antes de estructurar el
Rig jerarquizar todos los elementos que se van a utilizar en dicha estructura y
asi podremos tener un orden y poder evitar mas adelante inconvenientes al
momento de hacer la animacion.

3.3 MARCO CONCEPTUAL

Las bases y conocimientos para este proyecto fueron obtenidos desde varias
fuentes. El profesor fue una fuente directa de ensefianza, pero la investigacion
personal no estuvo de mas. Internet, material proporcionado por el profesor fue
de gran ayuda al momento de extender nuestros conocimientos sobre como
desarrollar un Rig para realizar la animacion deseada.
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4. ANALISIS Y COMPARACION DEL PRODUCTO

4.1 ANALISIS Y COMPARACION

En el Ecuador no hay una produccion masiva de cortometrajes animados, la
mayoria son realizados por autores independientes, ya sea estudiantes o
aficionados, y sin fines de lucro.

En nuestro medio esta rama sigue siendo muy poco explorada, en comparacion
a otros paises. Ahora, debido a los nuevos software existentes se esta
ampliando y desarrollando en toda su capacidad. Debido a ello somos capaces
de desenvolvernos en este nuevo campo de manera profesional
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5. REQUERIMIENTOS OPERACIONALES E
INFRAESTRUCTURA

5.1 REQUERIMIENTOS DE HARDWARE

Computador Sistema Windows
Procesador Intel Dual Core
Memoria RAM: 1 GB
Disco Duro: 50 GB
Tarjeta de video: 128 MB
Monitor: Samsung 17”
Mouse y Teclado

Tabla 5.1 Requerimientos de Hardware

5.1.1 REQUERIMIENTOS ADICIONALES

Internet — banda ancha
1 Impresora Laser
1 Pendrive de 1GB
Scanner
CD Writer

Tabla 5.2 Requerimientos adicionales

5.2 REQUERIMIENTOS DE SOTFWARE

Cinema 10
Adobe Photoshop CS2
Quicktime Player
Microsoft Word

Tabla 5.3 Requerimientos de Software

EDCOM
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5.3 COSTOS

Para la realizacion de este tdpico de animacion es necesaria la compra de una
computadora que se ajuste a nuestras necesidades ademas de otros gastos.

Computador $1400.00
* Procesador Intel Dual Corel 2.21 Ghz
* Memoria RAM 1G
* Monitor Samsung 177
*DVD WRITER LG
* Mouse
* Disco Duro 80 Gb
* Teclado Genius
* Parlantes
* Impresora Lexmark Z615

Paquete de 25 DVD para trabajo $25.00
Resma de Hojas $ 4.00
Total $ 1429.00

Tabla 5.4 Costos

5.4 EQUIPO DE TRABAJO
5.4.1 GRUPO DE TRABAJO

El proyecto fue realizado individualmente, sin embargo estuvo constantemente
guiado por el profesor.

5.4.2 ORGANIGRAMA

Lcdo. Pedro Marmol
Director del Tépico

A 4

Jonadab Guziay Chaug
Realizador del Tépico
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6. DESCRIPCION DEL PROCESO DE PRODUCCION
6.1. LINEAMIENTOS PREVIOS

6.1.1 ANTECEDENTES

El Tépico nace como un proyecto en EDCOM, el cual permite aprender,
entender y desarrollar un personaje animado mediante estructuras que
llevando un orden, nos permite crear personajes y animaciones con un estilo
profesional.

6.1.2 DISENO METODOLOGICO
Los pasos para realizar una animacion en 3D son los siguientes:

Fase de Pre-produccion:
1. Escoger |la escena de una pelicula para realizar el proyecto
2. Estudio del movimiento de los personajes que intervienen en la escena.

Fase de Produccion:
1. Creacidén del Rig

2. Animar el personaje
3. Renderizar

Post Produccion:
1. Editar el video
2. Produccién final
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6.2 PRODUCCION
6.2.1 SETEOS DE HUESOS

Antes de comenzar nuestro proyecto, abrimos el Software de CINEMA 4D, que
nos permitira realizar la estructura del Rig, el modelado y la animacién del
proyecto.

Figura 6.1 CINEMA 4D - Hoja de trabajo

Para crear la jerarquia IK procedemos a dar clic en el menu y

escogemos la opcion del " Jaint Tesl

Figura 6.2 Menua Character — Joint Tool
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Una vez escogida la opcion I Joint Teol procedemos a dibujar los
huesos de la espina vertebral de abajo hacia arriba, teniendo presionada la
tecla Control (Ctrl). A estos huesos les llamaremos: Pelvis- espada baja-

Figura 6.3 Joints columna vertebral

Una vez dibujada la espina vertebral procedemos a dibujar parte de los huesos de las
extremidades:
Pierna: muslo —rodilla — talén — pie — punta.

)

= [=]X]

Figura 6.4 Joints pierna derecha
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Brazo: brazo — antebrazo — mufieca — punta.
ogGH ] 7 . : = 2]X]

Figura 6.5 Joints brazo derecho

Mano: pulgar — indice — medio — anular — mefiique.

Figura 6.6 Joints mano derecha

Cabeza: cuello — cabeza — punta de cabeza.
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Figura 6.7 Joints cabeza

Para mover la boca al momento de la animacion, incluiremos joints para la
boca, de esta manera, el movimiento de la boca se vuelva mas espontaneo.

Figura 6.8 Joints de la boca

Una vez creados los huesos damos clic en la espina y empezamos a meter
cada extremidad dentro de cada desglose asi:
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Una vez puesto todo en su lugar empezamos hacer los controladores.

Edit View Objects Tags »

! 19 Piema derecha

T

BFL Cabeza
‘[11 A Cuelllo
‘ EFN\ Cabeza

[i] A Punta de cabeza

10 B

A\ punta

Figura 6.9 Estructura del Rig

Controlador
Pierna derecha:

Clic en muslo con talon y aparecera, un null object Muslo.goal. Luego, vamos
al Men [Chamasiet]o i | S8 1K Chain I

Edit UserData

EEEE B

Figura 6.10 Opcién de Ik chain muslo con talén
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Clic en taloén y punta y aparecera un null object Punta.goal, Luego, vamos al
Men i [CEa8ERE] o p il S 1K Chain. -

Object Properties
Dlizrlau ok

Figura 6.11 Opcién de Ik chain tal6n con punta

o)

Clic en el icono de /K chain ir a la ventana de atributos y escoger
Display opcidn Pole Vector vy elegir joint.

pestana

tributes

kMode Edit  UserData
[k [IE]

Tag

FK.

Handle Line 0 tor FJoint

FK

[E.
Handle

Figura 6.12 Atributos del IK chain

Luego escoger la pestana Tag y hacer clic en Add Pole del primer IK chain
muslo con talon y aparecera un null object que se llame muslo.pole, en
atributos del null object, damos clic en object, en la opcidbn de Display
utilizamos cualquiera de las opciones y en la opcién Radius aumentamos un
radio de 20m, colocando de forma correcta la coordenadas.
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Edit  User Data

Display  Ad

perties

o

Add Pale

Camera

Figura 6.14 Atributos de Muslo.Pole

Siguiendo con la creacién del controlador, encontramos un null object llamado
Muslo.goal (todos los .goal se los utiliza como controladores), a este null lo
llamaremos controlador del pie derecho, el segundo Ik chain de talébn con punta
como resultado nos aparece un null object Punta.goal, este null lo metemos
dentro del controlador del pie derecho, para que asi pueda funcionar la pierna
derecha.

Clic en el controlador del pie y movemos para verificar que esta listo para ser
usado.
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% Punta

N purta

Object Properties
Display Dot

Edt  Function  Testure

OICINER D [SE DGO DI ; R : ==X
QI ®
% Edt Can isplay  Fiter
DObiect
Figura 6.16 Movimiento del controlador del pie
Controlador

Brazo derecho:
Clic en hombro y mufeca, mantenemos seleccionados y vamos a Menu

opcién 1 IKChain V
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Figura 6.17 Opcién IK chain para el Controlador del brazo

Nos aparece un null object derecho punta de mufieca.goal le cambiamos el
nombre a controlador del brazo derecho porque este se encargara de darle
movimiento al brazo. Ubicamos las coordenadas correctas en la opcion de

Rotation para controlar de manera correcta el movimiento del brazo.

G A DTS G0N 0T S PET R PARKER e BT

BEEEER .

Figura 6.18 Controlador del brazo derecho

Figura 6.19 Opcién de Rotation
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Luego, clic en el icono de /K chain ir a la ventana de atributos y escoger la
pestafia Display opcidn Pole Vector vy elegir joint.

Advanced

v FE. Shaow IE.

Handle Line + Pole Vector Flaint =
FE.

Ik,

Handle

Figura 6.20 Atributos del IK chain

Luego, escoger la pestana Tag y hacer clic en Add Pole del IK chain hombro
con mufieca y aparecera un null object que se llame Hombro.pole, en atributos
del null object, damos clic en object, en la opcion de Display utilizamos
cualquiera de las opciones y en la opcion Radius aumentamos un radio de
20m, después colocamos las coordenadas correctas del Hombro.Pole

m Display  Advanced

Tranghe

Camera

Figura 6.22 Atributos de Hombro.Pole
EDCOM Capitulo6- Pagina11 ESPOL
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Siguiendo con la creacién del controlador, encontramos un null object llamado
Punta mufieca.goal (todos los .goal se los utiliza como controladores), a este
null lo llamaremos controlador del brazo derecho. Clic en el controlador del
brazo y movemos para verificar que esta listo para ser usado.

O 0N I A . " — =l

BEEE TR

Figura 6.24 Movimiento del controlador del brazo
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Posemixer

Movimiento de los dedos:
Para realizar los movimientos de los dedos, utilizamos la opcidén del Posemixer,
dentro de la Punta de la mufieca, se encuentran los dedos encerrados en un
null object con nombre Mano derecha original, hacemos una copia del null
object Mano derecha original le cambiamos el nombre a Mano derecha base.
Luego, hacemos una copia basado de la Mano derecha base y le cambiamos el
nombre a la pose que deseamos crear Mano derecha cerrada.

O] ¢ T

Tl

EAED B

Figura 6.25 Pose base de los dedos

Ocultamos los null object base de los dedos y la pose de la mano derecha
cerrada abrimos y movemos con la herramienta de Rotation@! los joints hasta
conseguir la pose deseada.

Figura 6.26 Pose mano cerrada
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Ahora, ocultamos la pose de mano derecha cerrada 'y la mano derecha base
hacemos que nuevamente se vea, damos clic derecho en la mano derecha
original, escogemos la opcion de Character Tags y damos clic en Posemixer,
se muestra el icono de Posemixer ¥l

Figura 6.27 Opcidén Posemixer

Damos clic en el icono de Posemixer [ se nos abrira la ventana de atributos
del Posemixer, en la opcidn del Tag del Posemixer, escogemos Default Pose
donde colocaremos la pose base, y en la parte inferior hay un recuadro donde
se ubicara la pose creada y a lado esta la barra donde se puede manejar la
pose.

Figura 6.28 Atributos Posemixer
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OEIAS MANDS cAd 5T

Figura 6.29 Pose base

S HANDE AT T

Figura 6.30 Mano cerrada

Para terminar de formar la parte izquierda del esqueleto del personaje,
seleccionamos los huesos del brazo, pierna y mano, vamos al menu de

y escogemos la opcién |07 Minor Tool |
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Figura 6.31 Opcién Mirror Tool

La opciénl W Miror Tool | nos permite reflejar la parte ya creada del
esqueleto es decir funciona como un espejo.

Para reflejar la otra parte del esqueleto vamos a la ventana de atributos de
Mirror Tool escogemos la opcion Parent, ahi mismo en la opcion Plane
cambiamos las coordenadas para ver en que plano se copia y luego damos
clic en Mirror y vemos como se refleja la otra parte de las extremidades con sus
respectivos controladores.

ttributes
Edit UserData
A J Mirror Tool

Options

LocalXZ = Oiigin Parent

Distance w

Mirror

Figura 6.32 Atributos de Mirror
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O

Figura 6.33 Mirror Tool - extremidad de
lado izquierdo

Controlador

Espina Vertebral:

Para crear el controlador de la espina vertebral realizamos el mismo
procedimiento que los controladores anteriores. Clic en espada alta 'y espalda
baja.

Menu [CEaEERET] o pcion) 4 1K Ehain

Figura 6.34 Espina vertebral IK chain
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Luego, clic en el icono de /K chain ir a la ventana de atributos y escoger la

pestafia Display opcidn Pole Vector vy elegir joint.

Attributes
: Mode Edit UserData

Dizplay |2l =)
Display
Show FE.

Handle Line « 0 tor Dlant -
FE.
[E.

Handle
Fale Wectar

Figura 6.35 Atributos del IK chain

Luego, escoger la pestafia Tag y hacer clic en Add Pole del primer IK chain
Espalda baja con Espalda alta y aparecera un null object que se llame Espalda
Alta.Pole en atributos del null object, damos clic en object, en la opcion de
Display utilizamos cualquiera de las opciones y en la opcidn Radius
aumentamos un radio de 20m, colocando de forma correcta la coordenadas.

Dizplay  Advanced

Triangle

Camera

Figura 6.37 Atributos Espalda baja.Pole
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Siguiendo con la creacién del controlador, encontramos un null object llamado
Espalda alta.goal (todos los .goal se los utiliza como controladores), a este null
lo llamaremos controlador de Espalda. Clic en el controlador de la Espalda y
movemos para verificar que esta listo para ser usado.

? [PET T

== ]x]

Figura 6.38 Movimiento del controlador de la
Espalda

Una vez creado el esqueleto del personaje seleccionamos todo los Joints

creados (no seleccionar los controladores), también seleccionamos el poligono

del personaje, una vez seleccionado lo antes mencionado, vamos al menu

y elegimos la opcidén Bind &l y observamos que se crea un nuevo fag.

Damos clic en el nuevo tag creado y observamos en la ventana de atributos del

tag creado, como todos los huesos se han adaptado al poligono del personaje.
B+ a0 Ee)

8| [P

BE

Obeet T (S - Sy

Figura 6.39 Joints insertados en el poligono del
personaje
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Una vez adaptado los huesos al personaje seleccionamos el tag creado, con el
Skin y el poligono del personaje, una vez seleccionado los elementos vamos al

menu y escogemos la opciénl‘ﬂ Weight Tool | Bl Weight Tool nos
permite pintar muy bien cada parte del personaje para que en el momento de
animarlo no tengamos ningun inconveniente.

IO 0 o ————— . = 5]

+ L] O @

Dbl = [Ske - Epply

Figura 6.40 Opcién Weight Tool

Para que no tengamos inconvenientes como el siguiente ejemplo, es necesario
verificar que cada parte del personaje este bien pintada.

Para esto vamos a la ventana de atributos del Weight Tool y elegimos la
pestanas options — joints, observamos que en la parte de debajo de la ventana
de opciones aparecen unos cuadritos blancos con cada nombre de los huesos
del personaje, esto nos sirve para verificar si cada parte del personaje esta bien
pintada.

Paitig | Dislay TSN Weigh:

Figura 6.41 Atributos del Weight Tool
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Luego de haber verificado que todo esté perfectamente pintado procedemos a
darle movimiento al personaje.

RRIGLERPO ZicAH & |

CEED B

Figura 6.42 Movimiento del personaje

6.3 MORPH TAG
6.3.1 LISTING & GESTOS DEL PERSONAJE

Para realizar los gestos y listing del personaje realizamos los siguientes pasos:
Seleccionamos el personaje clic derecho y seleccionamos Character Tags y
elegimos la opcion Morph

.I It
BEEE OBE

Figura 6.43 Opcién Morph
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Clic en el icono de morph, en la ventana de atributos del morph hacemos clic
en Add morph target y observamos que se crea un nuevo morph damos doble
clic y le cambiamos es nombre, como ejemplo le pondré “letra A” 0 el nombre
de algun gesto del rostro.

CICHHRED;

e s i — = &[]

:

Ol EAED: SHIAAGION B0 e —— : " ==X

Al
CEEE B

| Cadena ikl ksta - Microsoft Woed Mad Felative

Figura 6.45 Opcién gesto parpado cerrado

Ahora activamos el icono de puntos, una vez activado el icono seleccionamos
los puntos a utilizar del rostro del personaje y empezamos a crear el primer
gesto con la ayuda de las flechas guias.

EDCOM

Capitulo6- Pagina22
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I RCION O |

mfﬁQE@ e T

“ el
CEEE a5

St

Pa11 ke CHAOM

[ / Object = Ko

Figura 6.47 Editar gesto parpado cerrado

Una vez creado el gesto damos clic en Animate y con ayuda del slider
animamos el gesto recién creado.
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A
[+ @] o] @ | 7]

(Ska]

P11 ke CHROM

”iv
CEEE a5

Figura 6.49 Gesto parpado cerrado
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6.4 XPRESSO TAG
6.4.1 MOVIMIENTOS DE OJOS

Colocamos dos esferas para el personaje, agregamos un null object lo
llamaremos controlador de ojos y dentro del controlador estaran las esferas.

IEIOEDE

BEEG g

CEEE B

Figura 6.50 Ojos

Para mover la posicidén de los ojos, seleccionamos Null se llama controlador de
0jos, se abre una ventana de atributos del Null, en la opcidén de coordenadas,
seleccionamos /as tres letras “P” que encontramos, tiene que ver con la
posicion de los ojos y luego clic derecho en las tres letras “P”, escogemos la
opcion Animation y de ahi Set Driver

Brazc

Coordinates

Figura 6.51 Atributos de Controlador de
0jos
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UGN EP] I {105 DEOADS 3 GISTOS PHOVHDS ead ]l E—— 2 £3

QEER

Figura 6.52 Posicion de ojos

Luego, para mover en rotacion los ojos, damos clic en la esfera 1, vemos la
ventana de atributos de la esfera y seleccionamos coordenadas y damos clic
derecho en las tres “R” que se pueden apreciar, vamos a la opcidén de
animation y Set driver Relative y a lado de cada esfera automaticamente se ve
el target Xpresso, este procedimiento se repite con la esfera 2. Ya se puede
mover 10s 0jos en rotacion.

OGN A PE R OVIAEN 05 DEONDS G O EmmR—— ) £3

BEEC B

Figura 6.53 Movimiento de Ojos
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6.5 ANIMACION DEL PERSONAJE

Para animar el personaje necesitaremos la ventana de la linea de tiempo para
esto vamos al menu Windows escogemos la opcion Timeline.

i ACCHO = =

LS

I I BRI T Ny
I HiEmel I B ]

Figura 6.54 Timeline

Para animar el personaje damos clic en el controlador y movemos, observamos
que en la linea de tiempo se activan los Key frame, estos nos permite seguir la
secuencia de la animacién por ejemplo 10 seg de animacion.

I IR 1 Wi
I THmr | Bl

Figura 6.55 Animacién del personaje.
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6.6 POST PRODUCCION

6.6.1 PRODUCTO FINAL

Las animaciones fueron renderizadas en Cinema 10 a un tamario de 720x480 y
a 30 frames por segundo y el formato fue AVI. Luego de esto en el programa se
incluyo los diferentes sonidos y musica.

En After Effects 7.0 Se hicieron los efectos de las animaciones.

La creacidon del DVD se la realizd en Nero que comprende un menu junto con
las dos animaciones.

6.6.2 ESPECTATIVAS FUTURAS

Con estas dos animaciones espero que sean de su agrado para las personas
que lo vean y aprecien lo que un estudiante de disefo grafico logra hacer en un
topico de graduacion.

6.6.3 ALCANCE

Mas alla de ser simplemente un proyecto de topico, se quiere hacer de éste,
una carta de presentacion, se espera que este proyecto diga en cierta forma
quien soy como alumno y quienes somos institucion y lo que podemos hacer,
claro para haber logrado este producto hubo mucho esfuerzo de parte y parte,
pero valié la pena, la voluntad y la dedicacion.
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7. CONCLUSION

Con el material visto en el topico, el campo de la animacién va mas alla de
mover un personaje 0 que se vea bonito, ante todo tiene un orden o estructura
bien definida principalmente antes de comenzar a darle vida.

El que se aprenda a ver de diversas formas la estructura como esta compuesto
un personaje animado, nos da la pauta para seguir aprendiendo en este campo
que es muy amplio y que mediante el topico se sientan las bases para que se
siga incentivando o se siga yendo un paso mas adelante en cuanto a la
animacion, en la forma de adquirir conocimiento y aplicarlo debido a que hoy en
dia nuestro mercado lo exige.
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