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Abstrak

Rigging karakter merupakan salah satu proses yang
sangat penting pada pembuatan film animasi 3D.
Rigging difungsikan untuk menciptakan struktur hirarki
dari sebuah karakter yang disebut dengan kerangka.
Kerangka tersebut digunakan sebagai kerangka kerja
(framework) yang dapat memberikan nyawa terhadap
sebuah karakter agar dapat berperilaku seperti karakter
yang ada di dunia nyata.

Waktu yang dibutuhkan untuk melakukan rigging pada
sebuah karakter cukup lama dan rentan akan kesalahan
jika dilakukan secara manual. Untuk itu diperlukan
sebuah alat dimana alat tersebut menyediakan template
kerangka karakter. Dengan adanya alat-alat tambahan
tersebut dapat memudahkan pekerjaan animator
sehingga dapat mempercepat waktu produksi film dan
dapat menekan biaya pembuatan film.

Kata kunci : rig character, alat rigging otomatis, film
animasi, animasi 3D

1. Pendahuluan

1.1 Latar Belakang M asalah

Seiring dengan perkembangan zaman telah banyak
sekali bermunculan film-film animasi yang dikemas
dalam bentuk animasi 3D. Di Indonesiadewasaini telah
mulai berkembang industri yang membuat film animasi
baik menggunakan cara manua atau dengan bantuan
perangkat lunak (software), walaupun masih jauh
dibandingkan dengan negara-negara lain. Film animasi
3D memiliki keunikan dimensinya dan sifat hiburannya,
oleh karena itu filrm animasi telah diterima sebagai
salah satu media audio visual yang paling populer dan
paling digemari.

PT Mataram Surya Vis (MSV) merupakan salah satu
badan usaha milik STMIK AMIKOM Y ogyakarta yang
bergerak di industri film animasi. PT MSV telah cukup
banyak menghasilkan karya dan berhasil mendapatkan
penghargaan  baik  tingkat nasiona  maupun
internasional. Saat ini, PT MSV telah menyiapkan film
animasi 3D yang berjudul “Ajisaka : Fire and Ice” dan
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film animasi 2D yang berjudul “Battle of Surabaya”
yang akan segera diluncurkan ke masyarakat.

Proses pembuatan film animasi terutama 3 Dimens
(3D) cukup rumit dan membutuhkan waktu yang lama
walaupun telah banyak perangkat lunak (software) yang
tersedia untuk membantu dan mempermudah pekerjaan
animator. Untuk itu, masing-masing industri film
terutama film animasi membuat alat (tool) sendiri yang
disesuaikan dengan kebutuhan untuk mempercepat
proses pembuatan film. Salah satu alat (tool) yang akan
dikembangkan oleh PT MSV adalah sebuah alat untuk
rigging karakter otomatis. Dengan adanya aat ini
diharapkan dapat mempercepat proses pembuatan film
animasi 3D sehingga biaya produksi film dapat ditekan.

1.2 Tujuan Penelitian

Penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan alat
(tools) rigging manual yang telah disediakan oleh
Autodesk Maya menjadi alat rigging otomatis.

Dengan adanya alat ini diharapkan : dapat memperkecil
kesalahan-kesalahan (human error) yang dilakukan oleh
animator, konsistensi hirarki dari tiap-tiap karakter
sehingga animasi karakter lebih mudah, dapat
mempercepat waktu produksi film (pipeline) sehingga
dapat menekan biaya produksi.

1.3 Batasan Masalah

Agar tidak menyimpang jauh dari permasalahan, maka
penelitian ini memiliki batasan masalah sebagai berikut

1. Alat yang akan dikembangkan adalah alat untuk
otomatisasi rigging karakter yang memiliki struktur
kerangka mirip dengan kerangka manusia.

2. Implementasi alat menggunakan bantuan Autodesk
Maya.

1.4 Metodologi Penelitian

Metode penelitian yang digunakan dalam penulisan ini
adalah:

1. Studi Pustaka
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Penulis merancang alat yang akan dibuat dengan
melakukan studi pustaka seperti melalui buku dan
jurnal ilmiah ataupun browsing melalui internet.

2. Studi Lapangan

a. Metode Pengumpulan Data
Pada tahap ini penulis mengumpulkan data yang
diperlukan  dengan cara  mendownload,
memodifikasi gambar dan scanning gambar yang
diambil dari buku dan internet. Data-data lain
yang diperlukan dilakukan dengan cara observasi
dan wawancara dengan beberapa animator PT
MSV yang terlibat langsung dengan produksi
film animasi.

b. Metode Perancangan Alat Rigging Otomatis
Metodol ogi yang digunakan adalah
menggunakan metodologi SDLC (Systems
Development Life Cycle) dengan menggunakan
model Waterfall.
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Gambar 1. Waterfall Mode

1.5 Tinjauan Pustaka
15.1Rig

Sebelum membuat sebuah karakter 3D menggunakan
Autodesk Maya, harus dikenali terlebih dahulu struktur
tulang kerangka dari karakter tersebut. Membuat
gerakan karakter yang dibuat menjadi nyata
membutuhkan kontrol berdasarkan cara kerja tubuh
yang sebenarnya. [1]

Gambar 2. Struktur Tulang Kerangka Karakter
1.5.2 Joints

Tulang kerangka dalam aplikasi Maya diciptakan dari
obyek yang disebut sendi (joints). Sendi ini terikat satu
sama lain dalam sebuah hirarki. [2]

Seperti contoh berikut ini : Joints untuk kaki karakter.
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Gambar 3. Jointsfor Leg
1.5.3Kinematics

Kinematics merupakan metode untuk menggerakan
tulang kerangka karakter yang telah dibuat. Terdapat
dua kinematics yang digunakan dalam animasi karakter
yaitu Forward Kinematics (FK) dan Inverse Kinematics

(IK).

Untuk menggerakkan karakter dengan Forward
Kinematic (FK), anda memutar setiap sendi yang ada
pada karakter sampai mendapatkan posisi yang
diinginkan. [3]
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Gambar 4. Foward Kinematic (FK)

Dengan menggunakan Inverse Kinematic (IK) anda
dapat membuat struktur kontrol ekstra untuk jaringan
sendi tertentu seperti tangan dan kaki. Dengan IK
memungkinkan anda untuk menganimasikan atau
menggerakkan seluruh sendi dengan memindahkan
manipulator tunggal. [3]
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Gambar 5. Inverse Kinematics (1K)
1.5.4Constraints

Constraints adalah sebuah cara pengaturan otomatis
pada posisi sebuah obyek, skala, atau orientasi. Sebuah
congtraint dibentuk dari hubungan langsung antara
sumber dan atribut transdate atau rotate obyek target.

(4]

[2] Menurut Dariush Derakhshani dalam bukunya yang
berjudul Introducting Maya 8, jenisjenis Constraint
antaralain:

Point Constraint

Orient Constraint

Scale Constraint

Parent, Tangent, and Pole Vector Constraint
Aim Constraint

Geometry and Normal Constraint

Ok wNE

2.  Pembahasan
2.1 Mendefiniskan K ebutuhan

Kebutuhan akan sebuah alat (tool) untuk proses rigging
karakter dalam pembuatan film animas 3D sangat
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dibutuhkan. Mengingat jika melakukan rigging secara
manua membutuhkan waktu yang cukup lama.

2.2 Rancangan Alat Rigging Otomatis

Dalam hal ini akan dibahas mengenai rigging untuk
tangan (hand rig). Jika tidak menggunakan alat rigging
otomatis, maka harus dibuat manual step by step. Hal
yang pertama kali dilakukan membuat joints untuk
tangan karakter.

Gambar 6. Joints for Hand

Kemudian baru menentukan apakah akan dianimasikan
dengan menggunakan Foward Kinematic (FK) atau
Inverse Kinematic (IK). Misalnya ingin
mengani masikan menggunakan 1K, maka harus memilih
terlebih dahulu 1K Handle Tool. Kemudian klik pada
“L_Clavial” joint kemudian klik “L_Wrist” kemudian
baru dapat dianimasikan. Seperti contoh gambar di
bawah ini :

Gambar 7. Animasi Tangan

Hal tersebut harus dilakukan berulang kali setiap
pembuatan karakter. Oleh karena itu dirancanglah
sebuah aat untuk melakukan rigging karakter secara
otomatis. Berikut ini adalah source code untuk proses
rigging tangan.

def copyA(each):
cnds. group( each)
sel Parent = cnds. |istRel atives(each,
parent =True, f=True)
cmds. renane(sel Parent, ' attach_' +each)
cnds. sel ect (cl ear =True)
parent =cnds. | i st Rel ati ves(each, parent =
True, f = True)
attc. append(parent[0])
cnds. sel ect (each, add = True)
cnds. sel ect (parent[ 0], add = True)
cnds. copyAttr(val ues = True)

cnds. xforn{each, t=(0, 0, 0),
ro=(0, 0, 0), s=(1, 1, 1))
cnds. nakel denti ty(parent, appl y=Tr ue,
scal e = True)

Fungs di atas difungsikan untuk menduplikasi atribut
trandate, rotate dan scale masing-masing obyek.
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Fungs tersebut juga memberikan nilai default 0 baik
atribut trandate dan rotate serta nilai 1 untuk atribut
scale.

def PLACE_LOC(sel obj, rad):

ab = cnds.circle(c=[0, 0, 0],

nr=[1, 0, 0], sw=360, r=rad,

d=3, ut=0, tol=0.01, s=8, ch=0)

Cl RCLE. append(ab[ 0] )

a = cnds. xforn(sel obj, t=True,
ws=True, Qg=True)

b = cnds. xform(sel obj, ro=True,
ws=True, Q=True)

cnds. xf orn(t =a)

cnds. xf or n{r o=h)

cnds. sel ect (cl =True)

Fungs tersebut digunakan untuk membuat controller
joints pada bagian tangan karakter.

def mag(v):

m= math.sqrt((v[0] * v[O]) + (v[1] *
vi]) + (v[2] * v[2]))

return m

def norm(x, y, z):
v =1l
m= mag((x, y, 2))
v.append(x / m
v.append(y / m
v.append(z / m
return v

def POLEV():
sel =cnds. | s(sl =True, type="i kHandl e',
| =True)
for ikHandl eNanme in sel:
px = cnds.getAttr(' %. pol eVectorX %

i kHandl eNan®e)

py = cnds.getAttr(' %. pol eVectorY' %
i kHandl eNan®e)

pz = cnds.getAttr(' %. pol eVectorZ' %
i kHandl eNane)

nv = norn(px, py, pz)

tenmpNode = cnds. connecti onl nf o(
' %s. endEf f ect or' % kHandl eNane,
sour ceFr onDest i nati on=Tr ue)

buf fer = tenpNode.split('.")
#numlokens = | en(buffer)

endEf f ect or Nane = buf fer[0]
parent Joi nt = cnds. pi ckWal k(
endEf f ect or Nane,
d="up")
par ent Joi nt Pos = cnds. xf or m(
parent Joi nt, q=True,
ws=Tr ue)
i kHandl ePos = cnds. xf or m(
i kHandl eNane, q=Tr ue, t =Tr ue, ws=Tr ue)
pl = (mag(i kHandl ePos) +
mag( parentJointPos)) / 3
| ocNanme=cnds. spacelLocat or ( p=(nv[ 0] *pl
+par ent Joi nt Pos[ 0], nv[ 1] *pl
+par ent Joi nt Pos[ 1], nv[ 2] *pl
+par ent Joi nt Pos[ 2] ))
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PLCC. append( | ocNane[ 0])

#cnds. sel ect (1 ocNane, repl ace=True)
cnds. Cent er Pi vot (| ocNane)

crds. pol eVect or Constrai nt (1 ocNane,

i kHandl eNane)

Kedua  fungs tersebut difungsikan untuk
menganimasikan karakter 3D menggunakan pole vector
constraint. Dengan menggunakan pole vector constraint
maka tingkat kesalahan joints dapat diperkecil.

PLCC = []

Cl RCLE = []

sj = cnds. | s(sl=True, |=True)

dup = cnds. duplicate(sj[0], rc=True,
n="ik_joint")

lan = | en(dup)

cnds. sel ect (dup[0])

cmds. sel ect (dup[lan - 2], add=True)
i k = cnds. i kHandl e(sol =" i kRPsol ver")

POLEV()

PLACE LOC(dup[lan - 2], 2)

copyA(Cl RCLE[ 0])

cmds. parent (i k[ 0], ClI RCLE[O0])

cnds. sel ect (dup[-2])

crds. sel ect (dup[-1], add=True)

i k02=cnds. i kHandl e(sol =" i kRPsol ver")

crds. sel ect (i k02[ 0])
cnds. parent (i k02[ 0], ClI RCLE[O0])
print 'ikHandl e Done'

baris kode diatas difungsikan untuk membuat
pergerakan tangan dengan I nverse Kinematic (1K).

nodeLS=["'mul ti pl yDi vide','condition',
'set Range', ' reverse']

SHLS = []

for obj in nodelLS:

sh = cnds. shadi ngNode( obj ,

asUtility = True)

SHLS. append(sh)

crmds. set Attr (SHLS[ 1] +' . operation', 3)

cmds. connect Attr(SHLS[1] + '.outCol orR

,SHLS[ 0] + '.inputlX)

crmds. set Attr (SHLS[ 0] +'.operation', 2)

cnmds. connect Attr (SHLS[0] + '.outputX,

SHLS[ 2] + '.maxX')

cnds. set Attr(SHLS[2] + '.valueX , 1)

m = cnds. |l i stRel atives(dup[lan - 2],
parent = True, f=True)

s = cnds. xfornm(dup[ 0], t=True,
ws=True, (=True)

e = cnds. xforn(dup[lan - 2], t=True,
ws=True, (=True)

md = cnmds. xform(m t=True, ws=True,

g=Tr ue)

Di sO1l=cnds. di st anceDi nensi on(sp=s,
ep=e)

Di s02=cnds. di st anceDi nensi on(sp=ni d,
ep=s)

Di s03=cnds. di st anceDi nensi on( sp=e,
ep=ni d)

ConLS = cnds. |i st Connecti ons(Di s01)
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ConLS1 = cnds. |istConnections(Di s02)

for locA in ConLS:

cnds. set Attr(locA + '.visibility', 0)

cnds. set Attr(ConLS1[ 0]+ .visibility",
0)

cnds. poi nt Constrai nt (dup[ 0], ConLS[ 0])

cnds. parent (ConLS[ 1], CI RCLE[O0])

cnds. poi nt Constrai nt(m ConLS1[0])

cnds. connect Attr(Di sO1 + '.distance',
SHLS[ 1] + '.secondTerm)

cnds. connect Attr(Di sO1 + '.distance',
SHLS[ 1] + '.colorlfFalseR)

ab
bc

crmds. get Attr(Di s02 +'.distance')
cnds. get Attr(Di s03 +'.distance')

cc = ab + bc

cnds. set Attr(SHLS[ 1]+ . firstTerni, cc)
cnds. set Attr(SHLS[ 1] +. col or I f TrueR, c)
cnds. set Attr(SHLS[ 0] +' . i nput 2X' , cc)

sel ect bone(dup[0])

ADDATTR(Cl RCLE[ 0], ' | K_stretch', "' bool '
cnds. connect Attr(CI RCLE[ O] +' . I K_stretc',
SHLS[2] + '. ol dMaxX')

print 'IK stretch Done'

Baris kode tersebut difungsikan agar ketika lengan
ditarik, masing-masing joints pada tangan dapat
bertambah panjang secara otomatis dengan ukuran yang
proposiona karena sudah dihitung menggunakan logika
matematika tanpa harus diatur satu per satu.

dup02 = cnds. duplicate(sj[0], rc=True,
n="fk_joint")

FKetrl =[]

grpLS =[]

for obj in dup02[0:-1]:

ab = cnmds.circle(c=[0, 0, O], nr=[1, O,
0], sw=360, r=3,

d=3, ut=0, tol=0.01, s=8, ch=0)

FKctrl . append(ab[0])

a=cnds. xf orm(obj , t =True, ws=Tr ue,
g=Tr ue)

b=cnds. xf or m( obj , r =Tr ue, ws=Tr ue,
g=Tr ue)

cnds. xform(ab, t=a)

cnds. xf orn(ab, ro=b)

for i in FKctrl:

cnds. group(i)

sel Parent = cnds.listRelatives(i,

parent = True, f=True)

snmecds. renane(sel Parent, ' attach_' +i)

gr pLS. append(sm

cnds. sel ect (cl ear =True)

parent = cnds.listRelatives(i,
parent = True, f = True)

cnds. sel ect (i, add=True)

cnds. sel ect (parent[ 0], add=True)

cnds. copyAttr (val ues=True)

cmds. xforn(i, t=(0, 0, 0),
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ro=(0, 0, 0), s=(1, 1, 1))
cnds. nakel denti ty(parent, apply=True,
scal e=True)

Baris kode di atas difungsikan untuk membuat Foward
Kinematics (FK) pada lengan karakter.

cnds.
cnds.

setAttr(locA[O]+ .visibility',0)
setAttr(dup[O0]+ .visibility',0)

cnds. set Attr (dupO02[ 0]+ .visibility, 0)
cnds. set Attr(Di sO1+ .visibility',0)
cnds. set Attr(Di s02+ .visibility',0)
cnds. set Attr(Di sO3+' .visibility', 0)
cnds. set Attr(i k[O]+ .visibility', 0)

cnds. set Attr (i kO2[ 0]+ .visibility',0)
attrLS = ['.tx', ".ty', ".tz",
rxt, tary', tarzh,
.sx', '.sy', '.sz', ".v']
for i in attrLS[6:10]:
cnds. set Attr(Cl RCLE[ 0] + i,lock=True,

keyabl e=Fal se, channel Box=Fal se)
for i in attrlLS:

cnds. set Attr (Cl RCLE[ 1] +i , | ock=Tr ue,
keyabl e=Fal se, channel Box=Fal se)

for i in attrLS:
cnds. set Attr(locA[0] + i,lock=True,
keyabl e=Fal se, channel Box=Fal se)

for i in attrLS[3:]:
cnds. set Attr(PLOC[ 0] + i, |ock=True,
keyabl e=Fal se, channel Box=Fal se)

for i in attrLS[6:]:
for Min FKctrl:
cnds. setAttr(M+ i, lock = True, keyable
= Fal se, channel Box=Fal se)
for i in attrLS[:3]:
for Min FKctrl :
cnds. setAttr(M + i, | ock=True, keyable
=Fal se, channel Box=Fal se)
cnds. connect Attr(Cl RCLE[ 1] + '.|KtoFK',
SHLS[3] + '.inputX)
cnds. connect Attr (SHLS[3] + '.outputX,
attc[0] + '".visibility")
cnds. connect Attr (ClI RCLE[ 1] + '.|KtoFK,
grpLS[0] + '.visibility')

Setelah semua proses dilakukan, langkah yang

selanjutnya adalah mengunci dan menyembunyikan
atribut-atribut  yang telah dibuat. Ha tersebut
difungsikan untuk menjaga konsistensi hirarki dari
karakter 3D.

2.3 CaraKerjaAlat Rigging Otomatis

Berikut ini adalah hasil alat rigging otomatis yang telah
dirancang.

—
L~R[R~1
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Gambar 8. Alat Rigging Otomatis

Pada alat rigging otomatis yang dirancang, animator
tidak perlu membuat kerangka dari karakter yang
dibuat, karena telah tersedia alat “Import Template”.

L
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Gambar 9. Tool for Import Skeleton

Dengan menggunakan alat tersebut, maka secara
otomatis akan dibuatkan kerangka dari karakter yang
akan dibuat.

Gambar 10. Kerangka Karakter

Dengan menggunakan alat “Left-Right” atau “Right-
Left” maka memudahkan animator untuk memposisikan
anggota badan sebelah kanan sama dengan posis
anggota badan sebelah kiri, begitu pula sebalikanya.

Gambar 11. Tool Left-Right and Tool Right-Left

Sebagai contoh, animator telah mengatur posisi tangan
sebelah kanan dari karakter, maka dengan menggunakan
alat “Right-Left” maka posisi tangan sebelah kiri juga
akan berubah menyesuaikan dengan posisi tangan
sebelah kanan.

Gambar 12. Memposisikan tangan kiri seperti posisi
tangan kanan

Pada bagian wajah karakter dirancang alat untuk rigging
wajah karakter otomatis. Dengan menggunakan alat
“Facial GUI”.

Gambar 13. Tool for Facial GUI
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Dengan alat tersebut, maka secara otomatis akan
dibuatkan template dari wajah karakter yang akan
dibuat.

Gambar 14. Facial GUI

Dengan menggunakan alat tersebut animator tidak perlu
membuat animasi gerakan dari karakter yang dibuat :

Gambar 15. Hasil Akhir

Gambar 17. Rigging Karakter (belakang)
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3.  Kesmpulan dan Saran

Alat rigging yang dikembangkan merupakan hasil
modifikasi dari alat yang telah disediakan oleh software
Autodesk Maya. Dengan adanya alat tersebut proses
rigging karakter dapat dilakukan lebih cepat dengan
meminimalisir  kesalahan-kesalahan yang  sering
dilakukan pada saat rigging karakter seperti hirarki yang
tidak konsisten dan lain sebagainya.

Diperlukan pengembangan lebih lanjut mengenai aat
rigging yang telah dirancang sehingga dapat
memberikan manfaat secara maksimal dan lebih
memudahkan pekerjaan animator.
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