Setup du bras avec I'IK de 3dsmax5

Aprés plusieurs essais pour avoir des controles ergonomiques sur les bras, je suis finalement tomber sur celui de Daniel Martinez
Lara, pour Boped. Je vous invite d'ailleurs a visiter son site, pepeland !

La main est simplement constituée de cing chaines de bones pour les doights, et un, deux ou trois dans la paume selon le niveau de
détail/réalisme désirées. Il sont juste en FK, qui reste la méthode la plus simple pour les animer.

ml) Les chaines de bones.

Rien de spécial, créez tout d'abord la chaine du bras (dans la vue left), B_Clav_Dr, B_Bras_Dr, B_AvBras_Dr, puis
B_AvBras_End_Dr. Appliquez lui un HI Solver (entre Bras et AvBras_End), puis créez un point (IKsw_Bras_Dr) derriére le bras en
tant que swivel angle de I'lK du bras.

Créez ensuite les chaines de la main, séparées de celle du bras. (la je vais pas citer tout les noms !!). Ces bones restent en FK, donc
pas de solvers a appliquer.

m 2) Les helpers.

Créez ensuite un cercle au bout
d'une spline, faites en une seule
editable spline, et centrez son
point de pivot avec celui de

B_Bras_Dr. -

Créez ensuite les helpers de la H_BrasRota_Dr
main, qui seront tous centrés sur e )

I'IKgoal du bras : : i 4 IK_Bras_Dr

Un point (helper), nommé i ' o

H_attachMain_Dr. k ’ ) 'y . H_Main_Dr

Un dummy, nommé e _
H_dummyMain_Dr. i H_dummyMain_Dr
Un cercle (spline), nommé Vo _
H_Main_Dr. C'est avec lui que h 1 H_attachMain_Dr

vous bougerez et tournerez la
main lors de vos animations.

m 3) Les liaisons (links).
Ensuite, liez comme suit :

- IKsw_Bras_Dr --> _BrasRota_Dr --> B_Clav_Dr (Lockez les mouvements de H_BrasRota_Dr)
- IK_Bras_Dr --> H_dummyMain_Dr --> H_Main_Dr

Sélectionnez le premier bone de chaque chaines de la main, et linkez les sur H_attachMain_Dr.
Sélectionnez ensuite H_attachMain_Dr, et contraignez (animation|constraints]...) ses déplacement sur ceux de B_Bras_end_Dr et ses
orientations sur celles de H_Main_Dr.

Voila, tout marche nikel ,-)
m 4) Un peu plus loin avec le poignet.

L'un des problemes d'un setup comme celui-ci, trés simple, se trouve a la rotation du poignet, qui provoque une cassure net entre le
bone de I'avant bras et celui de la main.

Nous allons donc opérer quelques modification sur I'avant bras pour obtenir une rotation progressive de tout I'avant bras lors de la
rotation du poignet. Le principe est trés simple comme vous allez voir.

Commencez par sélectionner B_AvBras_Dr et éditez le de facon a le faire trés fin, comme
ci-contre.

Ensuite créez une chaine de quatre bones, trés courts, qui vont prendre place le long du
bone de I'avant bras.

Il va maintenant falloir créer une rotation progressive de ces quatres bones. On va ainsi
utiliser le wiring pour attribuer la moitié de la rotation du premier au second, et ainsi de
suite. Nommez les B_ArmTwist_01_Dr (coté main), B_ArmTwist_02_Dr,
B_ArmTwist_03_Dr, et B_ArmTwist_04_Dr.

Sélectionnez ces quatres bones, et détruisez les liaisons (icone Unlink Selection). Centrez
les ensuite sur le bone de l'avant bras, puis liez les au bones de Il'avant-bras pour qu'il
suive ses mouvement.
Ensuite, pour chacun d'entre eux, dans le pannel Link Info, bloquez les mouvements sur X,y,z et les rotations sur y,z.

Sélectionnez ensuite B_ArmTwist_01_Dr, click [T _lol =i



= == Cughom_Alinbutes

ete a 0 otatio B B =
a A B A 0 D Bt Twast 003D World
3 0 Rotatio otatio — o B fuen Tzt _04_De = o B fumnTwast_04 D
0 D 0 - aste A — ] Transformn : PostionFotatonS cale P 151 Transform : Pashon/FolationsS cale
_ A _ _ _ + -] Possition : Postion =22 + [f+#] Prositaan - Position 2.2
de dro P O ] Frotation : Evder 3/Z ; - [ Retation : Eler 342
& =
epete operatio po € ae [=]'7" Aotatson: Bezier Float (£ Riolation : Beaes Floal
O pleme agrand otre [F=)€ Rotaticn : Bazier Float —3 ]2 Riotation : Bexes Flost
ogue de g e e faire [ Scale : Bener Scale [l Sesle : Bener Scale
0 e due Vo devrie + == Object [Bons) conbiod + o Object (Bone)
Arnidre _ Ao ~ B_AmTwist_03_Dr deection o B_AmTwist_03_Dr
c d also d =1. arilpim : Postiory R otahonsS sl = i!’?__jqun:fu'n Paphor/ R olatiorsS cale
| Pesition : Poshon <12 + [ Foshon - Fosition #E
] Rotaton: Exler X2 [EZ] Riotation : Euler xvE
aintena e B_A 01_D 2 |
e e rotation progre e g [F=1'" Fiotation - Bezier Float =] Rotation : Beaies Flost
0 ava bra 3 e e =] Aotatioe: Bezier Float [ Z Riclation : Bezwed Floal
. . . 4 fe]Scale: Bazier Scala [ Scae : Bexer Scals
artoo 0 K e L
_ PR _ ! + == Object (Bone] + == Object (Bone]
attrib d d c - o B_AmT wist_02_Dr = 2o B_AmTwart_02_Or
= pliutot que la moitie € = ] Tranfonm : PositioryPotationS cals = [[z) Tranzform : Position/Rolation/Scale
pone ] Pessition : Position 12 [FF] Pastion : Pesition X2
— [iC] Rotation  Euler A = [i2] Riotation : Euller Y2
[F=1Y" Riotabon : Bezier Float =] Y Riotation : Bexnes Flos
=12 Rotation: Bezier Float -] £ Rotation : Beaies Float
] Scale : Bazier Scals [l Scale : Bazes Scale
+ oo Dbject [Bone]
— B_ﬁl.‘th‘.lf!_':i_D.‘ = E!_.-fl.:m'w.'.;l_l'_l'l_l}l
[ike] Tranefourmn - Position/Hotabon/Scala [fie] Trarssfonm : PosshonR olation.S cale
&[] Pogition | Posaon X2 + [ Posiscn & Position A2
= — [iZ] Rictation : Euler Xy
+ [ +
[F=]'¥" Alotation : Bezier Float =] Riolation : Bezet Floal
[F=12 Rotation: Bezier Float =] Rotstion ; EBezies Flost
[fe]] Scale - Bezier Scale [ Scale : Beaes Scale
+ - Object [Bone) + = Dbject [Bone]
Update
Expueszice foe B_femTwert 03_Dv's = Rotation Discornsel Exprazzaon lod X_Rotation
*_Rotation =] _Rotation? B
e lors de I'a atio
_ RRYNPRINENY |ioi Parameter Wiring #1 —|O] x|
O oller directeme [+ Wiold | B ATzt 001_Du
a Dra € € e led i Sidas = =B A Twast 00 _Du
alue) avec la rotation | Ange e = [Fiz] Transform : Position/FiotalionsSca
01 Dr. et voil3d i Radee + [[=5] Position : Postion =2

= [[] Fotafon : Euer XvZ

>._Rotation

Fosefsm_Fiotabon

- o -
= =]
it TR (I~
— [ |‘:"ﬂnln:nn Eezier Flost
[F51Z Aotation : Bezer Flost
; [ Scals : Bener Scale + Flash Fropertias
i cion s e Object [Bone] + Renderng
4 nhaipolation
Updste - Paamaiers
Exprezsion for Fonstam_Rotation Rsconnec E'a:n'tsimfjo(l?}il.fh'-;r-ii‘-_ﬂl_:'-"i Raduz 25Mcm <

H - Cussbomn Altibutes

Feeediem Rotalion

. EE——




