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A QUIEN VA DIRIGIDO

Este proyecto de tesis esta destinado para personas con conocimientos basicos en
Cinema 4d Realease 11.0, y presenta los pasos puntuales para la elaboracion efectiva de
un rig humano mediante la implementacion este utilitario.

Aqui se detallara la creacion de cada componente necesario para estructurar el rig
mediante la utilizacion de joints, dicha estructura comprende lo siguiente: piernas,
espalda, brazos, manos, su posterior inclusion en un personaje modelado 3d genérico y
la creacion de expresiones faciales en el mismo.

BIBLIOTECA
CAMPUS
PENA



INDICE GENERAL

CAPITULO 1
1. A B R I T B i i St 0 S R S A AR RS s
1.1. Antecedsnites dél Proyest. ...« smoonnmmmnasrsses ve

CAPITULO 2

2. SITUACION ACTUAL Y JUSTIFICACION.........cooviiiiieieiieeee,
). SituaciOn setual.cosssncmeme s O R R R AT
2.1.1. Presentacion del proyecto..........ouviuiiiiiiiiiii i
Lilod: DRI T i i i o R i T b T R R S A T e
2. 1.3 MoOtIVACION. Lo o
I [T L R B

CAPITULO 3

3. PROOPLIES AR o muimim mmsinsssmstis o oo A s S S s S
3.1. Objetivos Zenerales. . ...
e T B e T —
330 Marco conceptual... ... e
CAPITULO 4

4. ANALISIS Y COMPARACION DEL PRODUCTO............coovvneeenannn,
4.1. AndhsiSy COMPATACIMN . .o coimcrmmms v rassvess mwsms s b s e e
CAPITULO 5

5. REQUERIMIENTOS OPERACIONALES DE INFRESTRUCTURA.......
3.0 Reguerimiemtosde DarGWare . oummmsmmss i s s s i i s e v
5.2, Requerimientos de software............ooooiiiiiiii i
33 DroS aspeetDs tCETIBOR: o v coumtsn s v s A S P SR AT SR PR SN R S S
124 I 24 (=73 1 L S S SV S DS
BT = 1) cn o 1 T T T T m——
351, Crupode tabiitn s vememmmsrmsmmr s R
ikt LITRATSIBINII oo iiiiioniiohsom bt BB AR5 R S A A A A SR A8
CAPITULO 6

6. PRE-PRODUCCION — CONCEPTOS........oooiiiiiii e,
0.1, QUE €S UN TIZ7 .ottt et
6.1, Gue son lasicadenas ik?.....ouanunnmsmmamanrmssaramrennmssanssis
CAPITULO 7

7. PRODUCCION. .. e

Tabs IO IOTE T o oucoonsiseis i s 8 S R D e S A T RSB



7.2 ESHUCIUTAL ..o e e e e e e e e e e e e e e 1
Tt COlOTARTON U8 FORTEE: oo ommi s s s s e aem e o i s Ram s S R AR e i s 2
A T T o 1 - D PP 4
T BIAZ0. o e 10
Tl MBI s svmvinmimvs sosesma s s b s A SRS 5 s T A TS R S S S 13
7.6.1. QUE €5 POSEIMIXET?...vvieirieeiieeisieieeeie et e e ae e sa e et e e st e e rnteeesae s e e eraaeennaeennaeas 14
F i i R —— 16
T8 MIITOr t00l. .o 18
T Bl s commemn e s s o o S R R R A A S S 2]
T.9.1. Que esbINAT ... 22
il Dliltssmondeweiom Bl o s s anmmims s s i S sami Saa s e 23
T00. Morph. 25
0 B O 51 13 | 1 - PP 27
CAPITULO 8

8. CANCELISTONE R, . oo nm0mum s s onm s s s s s s i S pass 1
CAPITULO 9

9, BIBLIOGRAFIA ..o 1

BIBLIOTECA
CAMPUS
PENA



il | R o1 1 ) v R 1

7.3, Colocacion de JOINES. .........oiiuiiiiiiiii i 2
Tl PO i hoie s o i S A s R A S A T B T G810 4
70 T = ¢ Vo 10
TL, VAN i v s i e S A O SN R S S SO S S S U 13
T.6.1. QUE €S POSCITIXET . ...oeiiiiieiitiese ettt et ettt eeb et et e bt e e e et st 14
LT, EEAIGG, .....oevmmsmommmnsmmmn s s i S A S AR R 16
78, Mo 100 s ssmsusmsrmmmspoyensus snsns s cormusa e oaie s v et 18
T BBRIIER. o comammomon s o om0 B 21
19l Ees bind e amssresnssmmmaa T TR S 22
7.9.2. Utilizacion de weigth tool..... ... 23
sy 1 R —————————— 25
Tod Lo Lol T e ocussssosansesammsons s nmescsose s oA R 8 A RN SN SR 27
CAPITULO 8

3. CONCLUSTONES i s st e s s s sy s e e s S s 1

CAPITULO 9
9. BIBLIOGRAF A 1



INDICE DE IMAGENES

CAPITULO 6
Figura 6.1. Estructura final deun Rig.................oo 1
Figura 6.2. ReElSHE CRIEIICH. e s s S P SR S B LA 2

CAPITULO 7

Figura 7.1. Colocacion de Joints en pierna (vista rigth)....................... 2
Figura 7.2. Colocacion de Joints en pierna (vista Front)...................... 2
Figura 7.3. Colocacion de Joints en brazo (vista frente)....................... 2
Figura 7.4. Colocacion de Joints en brazo (vista Top)..........cocovvvvvnn. 2
Figura 7.5. Colocacion de Joints en la espalda (vista frente).................. 3
Figura 7.6. Colocacion de Joints en la espalda (vista Rigth)................ 3
Figura 7.7. Colocacién de Joints en la mitad de cuerpo (vista frente)....... 3
Figura 7.8. Colocacion de Joints en la pierna (vista frente)................... 4
Figura 7.9. Jerarqiia de jorits (VIstd Bt . ousiinansnansssassisins imwm sa 4
Figura 7.10. Seleccion desde el joint pierna_izq y tobillo_izq................ 4
Figura 7.11. Seleccion desde el joint pierna_izq y tobillo izq................ 8
Figura 7.12. Propiedades de Tag IK — Boton “Add Pole™...................... 6
Figura 7.13. Creacion del Pole Vector...........oooooiiiiiiiiiiii 6
Figura 7.14 Posicipmamiento’'del Pole VECIOT. civsasvsssssesis sosvs sopsmmain 7 BIBLIOTEC
Figura 7.15 Fasigionamsiifodel Pole VEtIor. .....owsmummmmmmsasssomsonaes 8 CAMPUS
Figura 7.16 Pole anidado en el controlador........oooiiieimisoi asvmizoia oo 8 PENA
Figura 7.17 Jerarquia de controladores. ... s v g
Figura 7.18. Colocacion de Joints en brazo (vista Top)............ccoevveenenn. 10
Figura 7.19. Jerarguia de JOILS: i .o svsssosremsrvissrrersassrses s s 10
Figura 7.20. Creacionde cadena [K..................o i 10
Figura 7.21. Ctoagitnite] POl vselono. s vumpasmsy s i s s S asss 11
Figura 7.22. Posicionamiento del Pole vector.................oooe. 12
Figura 7.23. JETATATIE HE JES: v oo sonmes tie i e MR R AR R 12
Figura 7.24. Colocacion de Joints en la mano (vista Top).............o.oeeee. 15
Figura 7.25. JERATEIONE LB YOOI o o siiam st i s o S G S T S S B R 13
Figura 7.26. Jerarguain & JOIS ..o ovmmmmcmmammusenmaumss s s esmw e 14
Figura 7.27. Duplicados de la mano en distintas poses..................ooeeen. 14
Figura 7.28. D DO . e acmonosse s A A AT 14
Figura 7.29. PrsE — s AP .oy i irsis nen e i i 15
Figura 7.30. Post=1mana_IBHeE. ... .commrssvammsvascermonsvessme s v 15
Figura 7.31. Proie— VS0 AP . cuonsmmin dneis e spai s as s e a g e 15
Figura 7.32. Colocacién de Joints en la espalda (vista Rigth)................. 16
Figura 7.33. Colocacion de Joints en la espalda (vista Rigth)................. 16
Figura 7.34. Posicionamientode Joints. ...ouesavasas e 17

Figura 7.35. Controlador Bapalda. ... . covomrnmmmemmn scmmssissbassssssasiimninsnnia 17



Figura 7.36.
Figura 7.37.
Figura 7.38.
Figura 7.39.
Figura 7.40.
Figura 7.41.
Figura 7.42.
Figura 7.43.
Figura 7.44.
Figura 7.45.
Figura 7.46.
Figura 7.47.
Figura 7.48.
Figura 7.49.
Figura 7.50.
Figura 7.51.
Figura 7.52.
Figura 7.53.
Figura 7.54.
Figura 7.55.

Rigmedio CUBIP0G. covvsmisrsiviansssas s ok s
Conttolador espalda. ... uanasaissns s ssnsersgse
Rig COmpleln ..ounismipepsimmmsm e s s
Rig y jerarquia Completa............cooeviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiinn
Aplicaciondel Bind: ... aosusmmmammismermassseevss
Atributos del Tag Weigth................

Weigth Tool... ..o
Joint con peso asignado por el Weigth Tool.......................

IEitErA LB TSEEE, . oom orsommmmmesn st b ik b b DA SR S A R
Cologaeionde Jolms. ... wepmnsemmsssnsssvnams s
Jerarquia de JOINtS. .. ...
JErarquIa A8 OIS, coswnesyisonswons s s v00es (A 00 (o955 L5 3 ES HREUES
Inclusion de enviroment.............cooiiiiiiiiiiii
Inelision de sonilo. .o mmnamsm s s o
SEIECEION 8 SHEMTD L e aumosomnes s
At ion e PRI . nsone s s nesmans Sia i SRS SUsTA BTE



INDICE DE TABLAS

CAPITULO 5
TABLA 5.1 e W o 0 i T 2

BIBLIOTECA
CAMPUS
PENA



BIBLIOTECA
CAMPUS
PENA

CAPITULO 1
ANTECEDENTES




Manual de Diseno Desarrollo de Rigs de caracteres

1. ANTECEDENTES
1.1. ANTECEDENTES DEL PROYECTO

Hoy en dia en el creciente mundo de la publicidad es muy comun ser testigo de la
creacion de formas originales y alternativas de llegar al consumidor.

Una de estas maneras sin lugar a dudas es la animacion 3d, la encontramos desde en un
pequenio video interactivo y hasta en las mas taquilleras peliculas animadas; es por esto que hoy
por hoy la animacion 3D se ha constituido en una muy buena opcion para las productoras de
television que utilizan esta técnica para realizar los mas complejos trabajos en el mercado
publicitario.
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2. SITUACION ACTUAL Y JUSTIFICACION.
2.1. SITUACION ACTUAL

La creacion, desarrollo y animacion de este rig de animacion, 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 el Seminario de
Graduacion.

2.1.1. PRESENTACION DEL PROYECTO

Este manual es una guia elaborada para usuarios con conocimientos basicos en Cinema
4d y su ambiente de trabajo, aqui se muestra el paso a paso para la elaboracion de la
estructura jerdrquica de un rig humano.

2.1.2. DELIMITACION

Crear una estructura jerarquica funcional para el personaje que se necesita animar
considerando las funciones motrices con las que este va a contar.

2.1.3. MOTIVACION

Muchas personas que alcanzan a conocer lo basico de un programa 3D, siempre suefian
con darle vida a un personaje 3d, la poca informacién que poseen, sumado al
desconocimiento de conceptos y herramientas generan un obstaculo infranqueable que
muy pocos alcanzan a superar siendo autodidactas, por esta razén en este manual
especifica de manera muy practica la elaboracion de cada componente necesario para la
concepceion del “esqueleto” o correctamente llamado Rig del personaje.

2.2. JUSTIFICACION

Con este manual el usuario podrd conocer las herramientas y conceptos necesarios para la
elaboracion del rig humano que le proveera de todas las habilidades motrices a su
personaje 3d.
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3. PROPUESTAS
3.1. OBJETIVOS GENERALES

Realizar un instructivo que muestre la produccion de un Rig humano y su inclusion
dentro de un modelado genérico.

3.2. OBJETIVOS ESPECIFICOS

Que el usuario se guie sin problemas en la realizacion del rig para su propio personaje,
que logre entender las herramientas y comprenda los conceptos que las rigen, para de
esta manera tener una pauta mucho mas solida cuando se requiera generar un rig con
mayor grado de complejidad.

3.3. Marco conceptual

Se describira cada concepto para su facil compresion y convencionalizacion de
términos, para en lo posterior proceder con la explicacién de los pasos necesarios para
la conformacion estructural de cada componente del rig.

EDCOM Capitulo 3 - Péagina 1 ESPOL
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4. ANALISIS Y COMPARACION DEL PRODUCTO
4.1. ANALISIS Y COMPARACION

Hoy en dia en Ecuador la animacion 3d solo es mayormente explotada de manera abierta
por personas o compafiias que cuentan con los recursos necesarios para la adquisicion de
equipos que cuenten con las caracteristicas necesarias para el desarrollo, la produccion y la
postproduccion de un proyecto de esta indole.

A pesar de las limitaciones econdmicas, se pueden encontrar trabajos muy competitivos en
el mercado ecuatoriano que nada tienen que envidiarle a productos extranjeros con las
mismas limitaciones, aunque estos productos no cuenten con acabados perfectamente
detallados se puede observar la gran capacidad que existe en nuestro medio para
conceptualizar ideas creativas y desarrollar productos de calidad.

El nimero de adeptos que se suman al desarrollo de proyectos 3d va en aumento cada dia, y
aunque hoy es muy comun ver la utilizacion de esta técnica audiovisual en imagenes
estaticas, no deberia causar sorpresa que dentro de unos pocos afos podamos disfrutar de
productos de muy alta calidad con sello ecuatoriano.
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5. REQUERIMIENTOS OPERACIONALES DE
INFRESTRUCTURA

5.1. REQUERIMIENTOS DE HARDWARE

e | Computadora

e Procesador Quad core de 2.4 Ghz

e Memoria RAM 8 Gb

e DiscoDuroDe 1 TB

e Tarjeta De Video: Nvidia 8800 GTX 320 MB
e Monitor LDC 217

e Mouse

e Teclado

s DVD Writer LG

e Impresora Laser Color - b/n

5.2. REQUERIMIENTOS DE SOFTWARE
BIRLI( TE(CA
e Maxon Cinema4d R11 Campys
e Adobe Photoshop Cs4 PENA
e  Microsoft Word 2007
e Nero Start Smart

5.3. OTROS ASPECTOS TECNICOS

* Maxon Cinema 4D R11:
Modelado, iluminacion, texturizacion y animacion el personaje en 3D.

e Adobe Photoshop CS4
Procesamiento de imagenes del manual.
Disefio y retoque de texturas.

e  Office — Word 2007
Editor de texto empleado para la diagramacion del manual de diseno.

e Nero Start Smart
Creaci6on del DVD,

EDCOM Capitulo 5 — Pégina 1 ESPOL
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5.4. PRESUPUESTO

CANT. DESCRIPCION COSTO
Computadora de escritorio
1 Procesador Intel Core 2 Quad Q6600 2.4GHZ, 4GB RAM, $ 1000,00
500 GB HD
2 DVD-R $2,00
1 Resma de Hojas A4 $ 10,00
1 Impresora Laser Color - b/n $200,00
Gastos Operativos: para una persona.
l Luz, Agua, Teléfono, Transporte, Alimentacion $120.00
Tiempo: | mes
TOTAL $1332,00

TABLA 5.1  Presupuesto

5.5. EQUIPO DE TRABAJO
5.5.1. GRUPO DE TRABAJO

DIRECTOR DE TOPICO
Lcdo. Pedro Marmol

ESTUDIANTE

Byron Fuentes Pincay

EDCOM Capitulo 5 — Pédgina 2 ESPOL
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5.5.2. ORGANIGRAMA

ﬁ
- Lic. Pedro Marmol
Director del tépico

ria s G e S, SRk ]

Byron Fuentes Pincay
Estudiante
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6. PRE-PRODUCCION CONCEPTOS

6.1 QUE ES UN RIG?

Llamado asi en inglés, podriamos decir figuradamente que es el esqueleto del personaje
3d, pero en realidad es la cadena estructural que le permitird realizar o no movimientos
determinados, regira sus funcionalidades motrices y que siempre debera ser realizado,
segun la concepcion del modelado a utilizar.

BIBLIOTECA
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Figura 6.1. Estructura final de un Rig.

En la figura | podemos observar los joints que conforman la estructura jerarquica final
de nuestro personaje, ésta indispensablemente deberd ser colocada de acuerdo de
acuerdo a la complexion del modelado a utilizar.

EDCOM Capitulo 6 — Pdgina | ESPOL
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I

2

Figura 1.2. Modelado Genérico.

Para el correcto funcionamiento del rig, el modelado deberd contar con las divisiones
necesarias en las articulaciones para generar el correcto doblamiento de las
extremidades asemejandolo lo mas posible a la realidad.

6.2 QUE SON LAS CADENAS IK? BIBLIOTECA

CAMPUS
PENA

Inverse Kinematics es casi siempre utilizado para los brazos y piernas en la animacion
de caracteres.

Con IK lograremos regular el movimiento de una cadena de joints, estableciendo un
punto de fijaciéon al inicio y uno de control al final de la misma, proveyéndole al
animador 3d la libertad de realizar movimientos de cualquiera de estos dos
componentes en la forma que mejor se ajuste a sus necesidades y de esta manera
asemejar su movimiento al que se produce en la realidad.

EDCOM Capitulo 6 — Pagina 2 ESPOL



BIBLIOTECA
CAMPUS
PENA

CAPITULO 7
PRODUCCION




Manual de Diserio Desarrollo de Rigs de caracteres

7. PRODUCCION.

7.1. ELABORACION DE RIG.

Para su mejor comprension las partes que conformaran el rig se elaborardn por
separado, esto no quiere decir que el usuario debera hacerlas en documentos
independientes.

7.2. ESTRUCTURA.

El primer paso en la creacién de un rig, es analizar la complexion y apariencia del
modelado que se va animar, ademas de conocer las capacidades motrices con las cuales
va a contar nuestro personaje en la animacion.

Cabe recalcar que a lo largo de una animacién compleja (como un corto animado) no
necesariamente se utiliza un solo rig para toda la extension de la pelicula, sino mas bien
que un personaje puede contar con varios tipos de rigs en distintos archivos, los cuales
le permitirdan al animador utilizar uno con movimientos especificos segun se vaya
requiriendo para luego juntar los renders de los fragmentos animados en la post-
produccion.
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7.3. COLOCACION DE JOINTS.

Luego de haber analizado el modelado procedemos a la inclusién de joints dentro del
mismo. (Recordemos que para colocar los joints seleccionamos la herramienta joint tool
en el menu character y procedemos a crearlos en las posiciones correspondientes a cada
uno presionando la tecla ctrl + clic).

PIERNA

Figura 7.1. Colocacion de Joints en Figura 7.2. Colocacion de Joints en
pierna (vista rigth). pierna (vista Front).
BRAZO

Figura 7.3. Colocacion de Joints en Figura 7.4. Colocacion de Joints en
brazo (vista frente). brazo (vista Top).

EDCOM Capitulo 7 — Pdgina 2 ESPOL
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ESPALDA

Figura 7.5. Colocacién de Joints en la Figura 7.6. Colocacion de Joints en la
espalda (vista frente). espalda (vista Rigth).

Figura 7.7. Colocacion de Joints en la mitad de cuerpo (vista frente).

Una vez colocados todos los joints en la mitad del cuerpo se procederd a crear las
respectivas cadenas IK para la correcta movilidad del personaje, no es necesario crear
los joints en las dos caras del cuerpo, sino mas bien crear solamente una, ya que al final,
cuando todas las cadenas estén creadas podremos utilizar la herramienta mirror tool, la
cual copiara y reflejard todos los joints con sus respectivos tags y cadenas, en la otra
parte de cuerpo, completando asi la totalidad de nuestra jerarquia estructural.

EDCOM Capitulo 7 — Péagina 3 ESPOL
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7.4. PIERNA

Se crearan los joints necesarios para la articulacion de la pierna, de forma que la
Jerarquia estructural quede de la siguiente manera:

Figura 7.8. Colocacion de Joints en la Figura 7.9. Jerarquia de joints (vista
pierna (vista frente). Rigth).

Una vez que la jerarquia esté lista, se procederd a crear la primer cadena IK, la misma
que se efectuara seleccionando el joint pierna_izq y tobillo izq para posteriormente dar
clic en la opcion IK CHAIN que estd localizado en el menu character.

Ventana de objetos

Figura 7.10. Seleccion desde el joint pierna_izq y tobillo izq.

EDCOM Capitulo 7 — P4gina 4 ESPOL
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Luego de crear la cadena, desde el joint de inicio “pierna_izq” hasta el joint del final
“tobillo izq”, se creara una especie se linea color verde entre estos y al mismo tiempo
un Tag IK se colocard junto al joint inicial en nuestra ventana de objetos (seleccion
verde), y por ultimo veremos en la parte superior de toda la jerarquia de objetos un Null
Object con un nombre similar al del joint final, en este caso es “Tobillo_izq.Goal”.

\ Ventana de objetos
\ ﬂ g

Figura 7.11. Selecciéon desde el joint pierna_izq y tobillo_izq.

El Null “Tobillo izq.Goal” se crea al establecer una cadena IK y su funcion es la de
controlar el movimiento de la pierna, cada vez que se lo cambie de posicion todos los
joints que se encuentren entre esta cadena trataran de seguir el movimiento del Null
Controlador dentro del rango de sus posiciones.

Una vez que el usuario entienda que el Null “Tobillo_izq.Goal” serd establecido como
el controlador de la pierna, procederd a colocar en 0 todas las rotaciones del controlador
y a renombrarlo segun mejor le parezca.

Una vez creada la cadena IK para la pierna, se deberd crear el PoleVector, este le
ayudara a darle una postura distinta a la cadena, por ejemplo, cuando el personaje doble
la pierna es obvio que la rodilla apuntard hacia el frente pero si el animador mueve el
PoleVector tendra la capacidad de redireccionar la rodilla hacia una posicion distinta de
la del controlador.
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Para crearlo solo se debera seleccionar el IK Tag del Joint uncial en la cadena y dar clic
en el botén “Add Pole” de la ventana de propiedades.

BIBLIOTE A
CAMPIJS
PENA

Figura 7.12. Propiedades de Tag IK — Botéon “Add Pole”.

El pole de la cadena se creara justo sobre la posicion del joint intermedio (en este caso
serd en la rodilla) y en la ventana de objetos se podrd localizarlo en la parte inferior de
la jerarquia, tomando el nombre de “‘pierna_izq.Pole™.

Figura 7.13. Creacion del Pole Vector.
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Luego se procederd a distanciar el Pole de la cadena, alejandolo levemente de la pierna.

BIBUUTE(_‘A
Cf\i"w’] PUS
PENA

Figura 7.14 Posicionamiento del Pole Vector.

Para su mejor identificacion el animador tomara el null y en sus propiedades
seleccionando la pestafia “Object”, optara por cambiar las opciones en “Display™ para
seleccionar la figura geométrica que mejor se ajuste a sus necesidades. Cualquier figura
geométrica que sea seleccionada no influird de ninguna manera en la jerarquia de
nuestro personaje, mas bien solo le ayudara visualmente al animador a hallar el pole
vector con mayor facilidad.

LLuego de haberle colocado una figura al null, se procedera a seleccionar el Tag IK del
joint inicial en la cadena, y en la pestafia “display” de sus atributos se cambiard la
opcion seleccionada por defecto “Root” por “Joint” de esta forma le decimos al pole que
no queremos que controle el inicio de la cadena sino mds bien que controle el joint del
centro de la misma.
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Figura 7.15 Posicionamiento del Pole Vector.

Ahora se renombrara el null “tobillo i1zq.Goal” por “controlador pierna_izq” y se
anidara el pole vector “pierna_izq.Pole™ dentro del controlador.

BIBLIOTE A
CAMPUS
PENA

Figura 7.16 Pole anidado en el controlador.

Y para finalizar la estructura jerdrquica de la pierna creamos otra cadena IK desde el
tobillo a la punta del pie, repitiendo los pasos ya antes visto en la creacion de la primer
cadena, seleccionando los joints de inicio y final para luego aplicarle un IK chain; en
este segundo caso solo hay una pequeiia diferencia y es que a esta cadena no se le
agregaran ningun pole pero si se debera incluir el Goal resultante de la cadena IK dentro
del controlador de la pierna.
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Figura 7.17 Jerarquia de controladores.

Sera indispensable para el usuario de este manual entender la funcionabilidad de una
cadena IK, no por lo nombres asignados a cada joint, sino mas bien por los aportes
positivos que pueden brindarle a la estructura del rig, y porque de su conformacion
dependerd la forma en la cual esta reaccione ante las indicaciones del animador.

Una correcta comprension de estos factores le proveeran a su animacion de detalles mas
precisos y fluidos.

BIBLIOTECA
CAMPUS
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7.5. BRAZO

Una vez que ya se a entendido la funcionalidad de utilizar un cadena IK la
conformacion del brazo sera mucho mas sencilla ya que al solo contar con tres joints

solo es necesaria una cadena.

Figura 7.18. Colocacion de Joints en Figura 7.19 Jerarquia de joints
brazo (vista Top).

Para realizarla se debera seleccionar el joint inicial de la cadena “hombro_izq" y el del
final de la misma “brazo izq”, y luego dar clic en el botén IK chain del menu character.

BIBLIOTECA
CAMPUS
PENA

Figura 7.20. Creacion de cadena IK
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Se tomard el null creado producto de la cadena, se colocaran en 0 todas sus rotaciones y
colocindolo en la parte superior de la jerarquia se lo renombrard

3

“Controlador brazo izq”.

De la misma forma que en la pierna se necesitard un Pole Vector que direccione la
posicion del codo, es por eso que se seleccionara el Tag IK del joint inicial
“hombro_1zq” y en sus atributos se dara clic al boton “Add Pole™.

Tag: Bock

Figura 7.21. Creacion del Pole vector.

O

or?
: . ; : R
Luego se procederd a distanciar el Pole de la cadena, encerando sus rotaciones .y/ =

colocandole una figura geométrica para su facil identificacion, posteriormente g@&

cambiard en los atributos del Tag Ik (pestaiia display, opcién Pole Vector), la~~r2"

procedencia del mismo, cambidndolo de “Root™ a “Joint”. BIBLIOTE( A
CAMPI iy
EDEN[\_
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N W
e’ [Tag T Sverced

Figura 7.22. Posicionamiento del Pole vector

Y finalmente anidamos el Pole vector dentro del controlador de la mano.

L 19
L:.’ Lq brazo zqQuierdo
| E_ A homio _eq

-

% B\ codo_eq

BN\ brazo_izq
619 mano_iza
E- % HeperNURBS
E, A tim

:
“ A, gafas

Figura 7.23. Jerarquia de joints

EDCOM Capitulo 7 — Pagina 12 ESPOL



Manual de Diseno Desarrollo de Rigs de caracteres

7.6. MANO

La estructura jerarquica de la mano debera ser creada e incluida desde el inicio en el
ultimo joint del brazo, para de esta manera poder evitar posibles errores.

L.a mano debera estar compuesta por 5 dedos, simulando la estructura osea real, cada
dedo exceptuando el pulgar se conformara por 4 joints pequeiios que simulardn la forma
en la que se articulan y el pulgar solo contara con tres.

Figura 7.24. Colocacion de Joints en la mano (vista Top).

BIBLIOTECA
CAMPUS
PENA

Figura 7.25. Jerarquia de joints

Una vez creados y renombrados los joints en sus respectivas posiciones se los anidard
dentro de un null object nuevo al cual se le llamara “mano_izq"”, la mano sera animada
mediante la herramienta PoseMixer.
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7.6.1. QUE ES POSEMIXER?

Esta herramienta de Cinemadd permite cambiar la apariencia de un objeto mediante la
prefabricacion de duplicados con poses distintas, por ejemplo, para hacer la mano se
debera crear una mano con postura en descanso, otra con postura abierta, otra con
postura cerrada, etc. Y el animador podré variar de una a otra mediante la utilizacion de
este Tag.

Luego se tomara el null “mano izq” se le agregara un tag posemixer, dando clic
derecho (Ctrl + clic en Mac) y escogiendo el menu character tags - PoseMixer.

B A tm

Figura 7.26. Jerarquia de joints

Se procederd a duplicar el null “mano_izq” con todos los joints incluidos en ¢l
cambiando la posicion de los dedos para generan otra postura, luego el animador se
dispondra a realizar los duplicados que necesite para elaborar su animacion.

B} L0 manc_de

B ;
g 12 mano_apunta
gu_) manc_tener
® HypeNURBS
é'j. bim

Figura 7.27. Duplicados de la mano en Figura 7.28. Pose base.
distintas poses.
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Figura 7.29. Pose — mano_apuntar. Figura 7.30. Pose — mano_tener.

Y dentro de él colocaremos cada una de las poses en un apartado distinto dentro del
posemixer.

e

Atnbutos

l—m

Record 31

Figura 7.31. Pose — Mano Apuntando.
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7.7. ESPALDA

La espalda del personaje es la mas sencilla pero por eso no menos importante que las
anteriores, este componente es el centro de todo el personaje, como punto principal es
encuentra la pelvis y dentro de ella se anidaran la cantidad de joints que el animador
considere necesario para formar la curvatura de la espalda y definir la estructura de la
cabeza.

Figura 7.32. Colocacion de Joints en la Figura 7.33. Colocacion de Joints en la
espalda (vista Rigth). espalda (vista Rigth).

Tomando una vista plana se colocard un joint inicial a la altura de la pelvis, y tres mas
lo seguirdan colocandose por encima de ella, a estos joints se los renombrard como
espalda baja, espalda media, esplada_alta y finalmente sobre estos uno o dos joints
para la cabeza del personaje.
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Figura 7.34. Posicionamiento de joints.

Luego se procederd a crear una cadena IK desde el joint “espalda_baja™ hasta el joint
“espalda_alta”, y el animador decidird si necesita o no, la colocacién de un PoleVector

para u mayor comodidad.

Figura 7.35. Controlador espalda.
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7.8. MIRROR TOOL

Finalmente cuando todos los componentes del rig estén listos, se los deberd juntar de la
siguiente manera... la mano_izq debera estar anidada dentro de espalda alta y la
pierna_izquierda debera ser incluida en pelvis, y sus respectivos controladores deberdn
estar al inicio de toda la jerarquia, la estructura debera quedar muy similar a esto. ..

l Espalda ('

&
X

\ Pierna

/

&

Figura 7.36. Rig medio cuerpo.

Pero como aun el rig no esta completo, se procederd a seleccionar todos los joints y los
controladores para luego utilizar el mirror tool.
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Esta herramienta se la encontrard en el meni cardcter y presentard los siguientes
atributos.

Mode Edit

A I Minor Tool

Options

Taiget

F'i.ar'ur‘.-
Object
H [ f. [» :"l_‘,'

Taqgs

Figura 7.37. Controlador espalda.

Se debera seleccionar la pierna izq, la mano_izq junto y sus controladores, mirror tool
hard un reflejo de todos los objetos seleccionados con sus respectivos tags segun los
parametros seleccionados.

HIRLIOT R

i’i,\MpUS
i i ah N}x

Figura 7.38. Rig Completo.
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