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INTISARI

Film animasi saat ini banyak diminani oleh segala wsia baik anak kecil
hingga dewasa, mulai dari film animasi 3D Avatar, Up. Luca. Film animasi juga
demikian dari series hingga fayer lebar. Asset animasi merupakan hal yang penting
tmmkmﬂnhmlﬁhnkmunpaknﬁhﬂrammmmmmtmhﬁlmakmwm
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ABSTRACT

Animated films are curreatly in great demand by all ages, both veung
chifdren and adults, sterting from the 30 animated films Avatar, Up, Luca.
Animated fffms are the same way, from series to widescreen. Animated asscis are
impartani for making films because without choracters ar environments, it will be

ifm, The animator will create one main
re in the film and can play it with
Nif l&g.[mmﬂﬂn!‘!ﬁn‘l;gs.[l'bh




BAB I

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang Masalah

karakter 3D agar dapat digerakkan oleh seorang animator. Dalam melakukan
proses rigging manual di industri film membutuhkan waktu seminggu atau lima
hari kerja. Saat membuat rig. setiap karakter menggunakan berbagai kontroler,
curve, locator, spline, yang bisa membosankan dan rentan terhadap kesalahan



manusia. Apalagi untuk film animasi yang biasanya menampilkan puluhan
karakter. hal ini mempengaruhi proses dan biaya produksi film animasi. Oleh
karena itu diperlukan alat atau tools untuk mempermudah dan mempercepat
proses rigping. Alat-alat ini disertakan dalam perongkat lunak 3D-nva vang

Autodesk Maya adalsh perangkat lunak 3D yang banyak digunakan oleh
studio terkemuka seperti Blue Sky Studios, DreamWorks, Framestore, Moving
Picture Company, dan Industrial Light & Magic. Quick rig toal (QRT) adalah



Alat Rig Cepat yang ditemukan di Autodesk Maya. Eksperimen yang dijalankan
di QRT sangat efisien dalam hal waktu rigging. (thesis_Lalu Agam Syalabin.d.)

PT Mataram Surya Visi (MSV) merupakan salah satu badan usaha milik
Universitas AMIKOM Yogyakarts yang bergerak di industri film animasi,

MSV telah cukup banyak menghasilkan karya contohnya Battle of Surabaya

3. Fitur — fitur QRT apa

animator?
4. Berapa banyak waktu yang dapat di hemat untuk membual rig animasi?



1.3 Batasan Masalah
Adapun batasan-batasan masalah yang akan penulis batasi untuk masalah
a. Jenis Rig yang digunakan adalah animasi 3 Dimensi

Aji pada film animasi Ajisaka

b. Karakter 3D yang digunakan adalah karakt

i | h I w- T&n}k‘

b, desk Maya untuk lebih
mengoptimalkan proses produksi film animasi.
c. Meningkatkan performa otomatisasi rigging untuk karakter manusia saat



1.5 Manfaat Penelitian
2. Dengan adanya penelitian ini diharapkan dapat mempersingkat proses rigging




Kesalahan yang sering dilokukan pada sanot rigging Karakter. Konsistensi hirarki dari
tiap karakter sehingga animasi karakter lebih mudah, dapat mempercepat wakiu
produksi film sehingga dapat menekan biaya produksi. Namun terdapat



kekurangannya yaitu terdapat beberapa bagian rig yang tidak sesuai sehingga
animator hares menggeser ukang titik poinnya sesual dengan bentuk karakter.

Penelitian Ahmad Zaid, Membahas tentang pembutan ngging karakter
untuk memberikon solusi agar pembuatan animasi 3D dopat lebih akurat dengan
memperhatikan tolak ukur kebebasan tulang(Degrees of Freedom) sesuai anatomi
pada manusia dan menggunakan metode inverse kinematics sehingga lebih akurat

Penelitian Mixusn Lisng, Membahas tentang Mekanisme efek kekakuan
torsional pada mﬂmw dan optimalisasi dinams dari lengan robot
industri enam dernjot kebebasan. Bahwa frekuensi alami yang sesuai meningkat
dengan meningkatnya kekakuan torsi sendi lengan.

Penelition Jingyong Zhoul, Membahas tentang metode berbasis datn untuk
membuut bentuk campuran 3D kartun dari wajah subjek secara otomatis. Diberikan
template blendshape yang telah ditentukan sebelumnya dan ekspresi wajah asli dan
Iﬂ:!_l_ﬁﬂ;ltz “blendshope kartun yang sesuai yang ﬂﬂﬂlﬂ -ﬂﬂl ﬂnﬂfs. kami
merepresentasikon perpaduan bentuk identitas dnlmntm.wgih nyata dan kartun
dengan defrmsi b st st g dn el e

Penelitian Frangois Bailly, membshas tentang  mencari strategi lengan baru
untuk pertunjukan memutar yang lebih baik selama jungkir balik bangsal menarik
bagi komunitas olahraga akrobatik sementara menjadi kompleks masalah mekanik
karena nonlinieritas dari dinamika yang terlibat. Karena solusi vang dikejar tidak
intuitif, simulasi komputer adalah alat vang relevan untuk mengeksplorasi vanas

yang lebih luas teknik.



1.2, Keasllan Penelltinn

Tabel 2.2 Matriks Literatur Review dan Posisi Penelitian { Lanjutan)

Tabel 2. 1 Matriks Literatur Review din Posisi Penelitian
EFEKTIVITAS RIGGING PADA FILM ANIMAST AJISAK A

No Judul

I Analesis dan
Pembuatan
Rigeing Kamkter
D Pada Anmmaosi
D “JANGAN
BOHOMG
DHONGT

| Unuk menganalisis

o menentukan
faktor yang dapast
‘mempengarubi
mode] karakicr 30
yang menpzunakon
rigging dan tidak
neping pada animasi
A0 “Jangan Bohong
Donp™.

Penempatan hirark: foink
secarn lerpassh lebah
memudahkan don copat
dalum. Karnkter vang
menggunakan rigging
memiliki kevirume vang
Iehih sedioat Hal tm
dikarenakan karnkier
ying mengpunakan
ngging memiliki
controller yang mewalah
beberapa objek,
sedungkan knrakier ying
tidok mengronolam
nigping tidak memilild
eontroller. Cotstan wikin
pada gerakan yang

Perbandingan

. Spi:m.ﬂ;lmg i bumit

masih terlalu simple
animasi. Masih periu
penpembangan yang
lehih buik Ingd.

Penelitian baru skan
memberikan fiur-fitur ng
wyang lchih baik sesum
dengan kebutuhon
animmtor.




Tabel 2.2 Matriks Literatur Review dan Posisi Penelitian { Lanjutan)

Penelitl, Media
No Judul Publikasl, dan b Perbandingan
Tahun i

2 | PERANCANGA | Arvanio -Alnt Fipming vang Dipertukan Dikembangkan
N ALAT Yunizwon, Row, tﬂrng&.ml.nghﬂ dilemhangkan pengembanzan lebah melibintkan modifikas
RIGGING Stevi Emao alut {toals) Apgme merupakan hasil lamnt menzenal alot alot yung sudoh pda dolam
KARAKTER Wiayvunts manual yang telnh modifiknsi don nlatyang | mggmeE yang tefah pemngkat lunok Maya.
OTOMATIS disediokan alch telah disedikan olel dirancony sehingen Metode im difokuskan
PADA Autodesk Mava software Autodesk-Maye, | dipat memberikan pada penpembangan
AUTODESK menjad: alat ngging | Denean adnnya alat manfanl secara perangzkat vang dapat
MAYA ‘Blomatis. temehut proses deping maksimal din lebih memperbaiki dan
STUDI KASUS : karakter dapat dilakukan | memudahkan memngkatkan proscs
PT MATARAM lebih cepat dengan pekerjann animotor. rigging karakter.
SURY A V15] meminimalisr kesalohan-

(MSV) kesalahan vang sering
dilokukan pada sant
nigging kanikier seperti
hirarky yvang ndok
konsisten dan lain
schapamva.

i Implemientas: Ahmad Zmd Mengetahui berapa. | Padn pembuatan animast | Pengaturon sudut Pemlittan membahas
Metode Inverse Rohman, Ema natural ammesi 300 | 3D moanusia derujat Kebebazan tentang inverse kinemotic
Kmematics Pada | Utanu . Hanif Al | kamkier manusia menggunakan metede hanya kamkier manusia
Gerakan Ammas | Fatta wang dihasilkan Anverse kinem: diterapkun pada sendi
3D Karakter mengrunmkom pengaiuran sudut zerak, sedangkan
Manusia metode inverss kcbhehasan hanya: untuk sendi mat dan

knematic. diterapkan pada sendi sendi kuku tidak
gerak, sedinghan unink

senci mati don sendy kaku




Tabel 2.2 Matriks Literatur Review dan Posisi Penelitian { Lanjutan)

Penelitl, Media

e - Saran atau
No Judul I'nhjl[}n:l., dan Tu]ni!-m_ﬂlﬂu}. 2 A FPerbandingan
ahun e s 4 —

tidak membutuhkan membutubkan

pengaturan sidut dermjal | pengaturan sudu

kebebasan untok techhat | deragat

lehih akurat, kchebasan untuk

tertibiat lchih akumt.

4 Dhvnumnic Mmgxmnlang | Mckamsme cick Dapat menyimpulknn Teks penchition Pengembangan model
optmization of . Binrui Wang kelakunn torsional bahwa frekuens: alame tidok memberikan dinamis multi-body
robot amm based and Timhong pada sambungan yang sesuni meningkat informasi tentnng lenoan robot dan
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body modcl optimnlizas: dmmms- | kekukuan torst sendi dlgunzh‘u{h}lr:;f E‘mgm!uu Fingz.]mh

; ., . | kekakuan torsi dan
dari lengun robat lengan. perihiminn dan witlidas: bt scads leniii
imdustri ennm micsdel. Kounlitns datn ks &
derajat kebebasan yang digimnkan dalam lE:I'h:I._d“.lp fmku_““'

penclitian daput ni_aml :_j:l.n performa
mempengsmihi akuras | dinamis lengan robot.
dun validitas hasil.

Oleh karenmtu,

penjclasan fentang

sumber dats dan

bopmmana data

tersebut diakursisi akan

menjadi mlai tsmbah.

5 3D cartoon face Vingyong Zhoul, | Kuami menyajlom Pencliion e Mhsarankan untuk Berfokus pada
ngging from Hsiang-Tao Wa, | metode berbasts dats | menumjuklan metode mengembangkan pengembangan model
sparse examples Zicheng L, untuk membazt vy menaniikan uniuk msdel vang dapat matemattka vang fleksibel

bentuk campuran 3D

pembuatan blendshape

menangam cksprest

untuk lengan robot dan

L]




Tabel 2.2 Matriks Literatur Review dan Posisi Penelitian { Lanjutan)

No

Judul

Penelitl, Media

Publikasl, dan
Tahun

Tulmmnm_l .

Saran atau
Kelemahan

Perbandingan

X Tong,
Bamning Guo
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stbfck sceam
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template blendshape
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ekspresi wyah ash
dan template
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YARE Scsuil VANE
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artis. kumi
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30 mewars oftomatis,
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deta] lainnya.

menganalisis pengarah
kekakunn torsi don sendi-
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frekuenst aloma dan
performa dinomis lengan
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Tabel 2.2 Matriks Literatur Review dan Posisi Penelitian { Lanjutan)

Optimal 3D arm
strategics for
maximizang twist
rotation

during somersauli
of a ngd-body
mdel

Frongos Bmdly,
Eve
Charbonnean,
Loane Dancs.,
Mickael Begon

Untuk
mengeksploeisi hasil
menpzunacan teknik
3o

I ! I 1 33 i
babwa
memngkatkan
kesetinan model
tidak meningkatkan
level

kompleksitas kontrol
pada sistem myata.

Tekntk lengan 30 seloma
hack somersmalt (putaran
belakung) relevan karena

menghasilkan [cbih
hamyak twist |putarsn |

daripada tcknik 20 tanpa
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kompleksitns kontral
molor yang
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Keakuratan datn yang
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data ¥ang kurang
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il ack .

hasil

Penelinmm tenteng teknik
lengom 3D berfokus pada
pengembangan teknik dan
pendekatan untuk
meningkaikan putaran
belakang dengan
menggunokan model
lengen 303, Tupuan
utamonya adalah uniuk
menemukan tekmk vang
lebih cfekuf tanpa
meningkaikan
kompleksitas kontrol
motor.




2.3. Landasan Teorl
2.3.1 Pipeline Produksl Animasi 3D
Pipeline pada produksi animasi 3D adalah sekelompok orang, hardware, dan
perangkat lunak yang disejajarkan untuk menciptakan produk animasi 3. hasil
akhir produk ini dapat berupa film seri, acap isi, film pendek, atau video game.
nakan dapat berbeda pada setiap

karakter, animasi, simulasi pencahayaan dan melal
ini, semua perencanaan dilakukan di pra produksi mulai dijalankan, semua
bahan disiapkan pada tahap pra produksi dikumpulkan dan diteruskan ke artis
yang tepat untuk diproses. Langkah ini adalah langkah yang paling memakan
waktu dan umum risiko bahwa bagian dari barang jadi terkadang harus
diproduksi ulang karena ada sesuatu yang tidak cocok antara pra-produksi dan

Kan IEI'IdEﬁIIE. Pada fase



produksi. Setelah tahap produksi selesai, tahap terakhir adalah tahap pasca
Produksi.

3D Production Pipeline
PRE-PRODUCTION

Gambar 2. 1 Pipeline produksi 30

« Modeling
Adalah sebuah proses pembentukan model 3 Dimensi vang terdiri
dari surface sehingga membentuk sebuah objek. dengan bantuan
perangkat Junak figa dimensi.

s Texturing
Proses pembuatan dan pemberian wama dan material (texture) pada
objek vang dimodelkan sebelumnya, Sehingga akan tampak kesan
yang nyatn. Pemberian material atau tekstur pada objek 3D akan

mendefinisikan rapa dan jenis bahan dan objek 3D.



15

Sebelum model karakter 3D diberikan kepada tim animator, model
harus diberi persendian dan kontrol gerakan. Agar animator dapat
membuat pose dani model tersebut. Proses tersebut pada umumnya

- Pasca Produksi
Dalam Pasca Produksi meliputi compositing dan editing dari hasil di tahap
produksi sampai menjadi animasi yang siap tayang.



2.3.2 Rigging

Rigging adalah suatu proses pemberian fungsi terhadap suatu karakter atau
objek 3D agar dapat di gerakkan sesuai keinginan animator (Allen & Murdock,
2011). Hasil dari penerapan rigging terhadap karakter 3D berupa curve sebagai

hanya dilakukan dengan menyeleksi karakter vang telah di siapkan, kemudian
dengan mengklik Auro-Rig. opsi ini mempunyai kelebihan untuk mengidentifikasi
posisi sendi - sendi pada karakter yang akan di berikan rig. Namun kekurangannya
yaitu penempatan sendi-sendi tidak selalu tepat pada setiap karakternya atau akurasi
masih belum sempumna. seperti gambar 2.2,



Gambar 2. 2 Karaktor yang belum menggunokan duto-Rig (kirt), dan korakter
setelah melakukan Auto-Rig

2. Step-By-Step
Metode mi menunfun pengguna melalui proses dan memungkmkan

pengmuna men-tweak beberapa pengaran default QRT, yang memben pengguna
kontrol lebil besar terhadap fungsi rig ofomatis (“Quick Rig tool | Maya | Aufodesk
Knowledge Network,” n.d ). Dimana pengguna dapat meletakkon guide secara
manun] sesunl dengan apa yong ditnginkan. Sehingga hasil bisa jauh lebily akurat

seperti pada gambar 2.3,

Gambar 2., 3 Peletakan Guide Rig Pada Objek Karakter 3D



2.3.4 Joint

Tulang kerangka dalam aplikasi Mava diciptakan dan obvek yang disebut
joint (sendi). Menvrut (Derakhshani, 2006) joint adalah objek yang terikat satu
sama lain dalam sebuah hirarki.

Jaint Hierarchy @ agar rig dapat bekerja dengan baik , bores dan foines harus
mengikuti hierarchy logis. . Saat membuat kerangks karakter, Joinr yang pertama
ditempatkan disebut #vcr jwine. Setiap foint berikutnya akan tethubung ke akar baik
secara langsung, maupun tidak langsung melalui joinelan. Sedangkan bone adalah
dun fsint yang terhubung sehingga yang satunys menjadi child dari yang lainnya

seperti pada gambar 2.4,

Gambar 2. 4 Bone Terdiri Dari Parent Joimt Dian Child Jodm
Joint memiliki kemampuan untuk diputar menjadi poin dalam arah vang
berbeds dar onentasinya. Orientasi foine mengarah pada arah yang sama sekali

berbeda seperti pada gambar 2.5,



Gambar 2. 5 Lokal Onentast Join
Tugas untuk menveloraskan rotasi lokal sumbu jein: i dikenal sebaga

orientasi'fofnd, Ketika menciptokan sebuak ranlai fofnd, maya akan otomatis
mengarahkan ke foins sedemikitn rupa sehingga sumbu orentasi lokal selaras
dengan child joins. Secara default, ini menciptakan perilaky di mana sumbu x
menjadi sumbu memutarini dikenal sebagai xyz orientnsi (dimana sumbu

pertama, x. menjadi sumbu memutar) seperti pada gambar 2.6,

Gambar 2. & Sumbu Orentasi Parent Joint Searah Dengan Child JSoinr,
2.3.5 Kinematics

Kinematics merupakan metode untuk menggerakan tulang kerangka karakter
yang telah dibuat. Terdapat dua kinematics yang digunakan dalam animasi karakter

vaite Forward Kinematics.



Feovward Kinematics (FK) dan frverse Kinematics (1K), Untuk menggerakkan
karakter dengan Forward Kinematic (FK). anda memutar setiap sendi yang ada
pada karakter sampai mendapatkan posisi yung diinginkan.

Forward Kinematics (FK) yaitu mengacu pada situasi di mana setiap foins
dalam rantai mewarisi gerak joint pada parent. Apa bila terdapat 4 foins pada suatu
susuan. Saat memutarroot, basis anak ketiga berperak berdasarkan rotasi root. Saat
memutar sendike I, sendi ke 3 dan ke 4 skan mengikuti gerakan foint ke 3 (Keller,
201 1), Misalnya, memutar bahu karskier akan membuatl perubaban posisi siku ,
pergelangan tangan . dan tangan . Ketika menghidupkan Forward Kinematics, artis
bigsanya perlu untuk mengatur rotasi don posisi setiap sendi individual untuk
mencapai yang diinginkan menyebablan animator akan bekerja melalul fierarcd
Jiaint yang berurutan : root — tulang belakang — hahu — siku — i posisi akhir
Joint dihitung sebagai fungsi dari sudut pabungan dari setiap jeint di stasnya dalam

hi_ erareii

Gambar 2. 7 Forward Kinematics
Forward Kimematics menggambarkan perilaku dimana children mengikuti
parent. Gerakan dalam rantai joier FK bergerak ke bawah rantai atau selanjutnyz.
Inilah perilaku yang sering diinginkan namun dapat menyebabkan beberapa
masalah datam kasus tertentu.
Cara termudah untuk memvisualisasikan masalah dengan FK adalah untuk

mempertimbangkan skenario sederhana di mana karakter masth berdiri. dan



kemnudian harus berjongkok. Dalam kasus ini, feint kaki yang harmus digerakkan
sehingga joimt dapat diturunkan (berjongkok), pingguel dan jeier lutut memuotar
untuk mempertahankan /odne kaki pada tempat yang sama persis (di tanah). Jika
pingoul dan jeirt Gdak memutor sempurpa, kaki akan bergeser sehingoa
melemahkan tlusi bahwa joim tertanam hmke tanah.

Invers Kinematies (1K) ngging ﬂlﬂlht..mpuﬂn Joint dalam chain uniuk
menyesuatkan dirl berdasarkan posisi fujusn vang dikenal sebagai end effector
(Palamar, 1790) 1K sering digunakan scbagai solusi yang efisien untuk rigging
lengan dan kaki karakter. Dengan ng IK . akhiran joint secars langsung ditempatkan
oleh animator , sementara sendi di atas pada hierarch)secars otomatis diinterpolasi
oleh perangkat lunak seperti pada gnmbar 1.8,

‘Gambar 2. 8 Invers Kinematics
Iliadnhhjﬂilmm]uﬁngmm untuk menempatkan posisi akhiran joins
pada tempal yang tepat. Conioh yang buik Hlllﬂi ketika karakter memanjat

tangga. Karena tangan dan kaki karakter dapat ﬁkmpath:nn langsung pada anak
tangga daripada animator hisrus menyesuaikan posisi foins - by- jeint, g IK akan
membuat proses animasi jouh lebih efisien . Namun memiliki Satu kelemahan
bahwalK animasi menggunakan software interpolasi | sering ada sedikit pekerjaon
pembersihan "clean up" yang harus dilakukan dalam rangka uniuk menyelesaikan

shotnya .



23.6 Constraints

Constraints adalah sebuah cara pengaturan otomatis pada posisi sebuah
obyek. skala, atau orientasi. Sebuah constraint dibentuk dari hubungan langsung
antara sumber dan atribut translate atau rotasi objek (Derakhshani, 2006). Ketika
rigging. perlu diingat bahwa di dunia nyata perg

akan joint seperti siku dan lutut

K handle dan joint, hal ini dapat menimbulka
o angn o o s, sk

b buruk lagi, joint-foint
mesh korakter berkerja,
amimator harus terus-menerus berpindah dan wireframe untuk mencan dan
memilih joint yang tersembunyi. Ini menciptakan alur kerja tidak ramah dan
umumnya dianggap sebagai praktek yvang buruk (Ritchie, Callery, & Biri, 2005).



Gumbar 2. 9 Rig Tanpa leonic Representation
Pendekatan vang jauh lebih baik adulah dengan menggunakan apa vang

disebut Ieonic Representation . Dengan lconic Representation . seetang animator
tidak pemnsh menyentuh joint atau IK Handle. Lebih tepatnya, sebuah interface
diciptakan dari objek kontroler (biasanya menggunikan NURBS Curye atau
polvaon objek). untuk mengomtrol ng objek. kontroler tersebut kemudian di
animasikon, vang pada akhimya menggerakon fodnr. Contoh penermpan iconic

Representation dapat dilihat pada gambar 2.10

Gambar 2. 10 Rig dengan lconic Representation

Pembuatan interface kontroler sangatlah menank. beberapa artis yang
benar-benar merasa bangga dalam  mendesainnya agar dapal menggunakan

kontroler dengan mudah. Banyak perancangan meniru sesuni dengan bentuk bagian



tubuh. Seperti kontroler tangan berbentuk curva tangan. Dan kontroler kaki bisa
menjadi berbentuk kurva kaki. Yang penting adalah bahwa kontroler jelas, mudah
untuk menemukan dan memilih, dan yang paling penting. kontroler harus

mempengarthi jeint dengan benar.

Gambar 2. 11 Berbagai macam Controler

Efektivitas adalah carn untuk mengukur  kinerjs orgamsesi dalam
melakukan pekeguan. Hasil dari berbagai gagasan dalam efektivitas kinerja adalah
bahwa produktivitas merupakan kegintsn penting ‘yang dapat dickur yang
membutulkan sedikit ketidnksesuaian antara harapan dan tujuan agar berhasil di
tempat kerjo. Efektivitas dapat ditentukan oleh sejauh mana tujuan atau sasaran
yang dicapai relatif terhadup sumber days yang digunakan dalam  proses
perencanaan

Efisiensi adalah perbandingan ferbaik antora pekerjaan vang perlu dilakukan
dengan hasil yang dicapai oleh pekegaan yang memenuhi tujuan, baik dari segi
Kualitas maupun hasil yvang biasa disebut efisiensi. Perbandingan ini terlihat pada
aspek-aspek berikut :

I. Jika sebuah provek menghasilkan hasil berdasarkan metrik standar,

berusaha untuk melakukan yang terbaik, dikatakan lebih efisien waktu.



2. Kinerja mengacu pada kualitas dan kuantitas pekerjaan yang dilakukan oleh
karyawan internal sesuai dengan tingkat tanggung jawab yang ditugaskan.

238 Prinsip Dasar Animasi
Sebush rig karakter yang baik dibuat sesuai dengan kebutuhan dan

persyaratan prinsip karakter gerakan. Sehingga perlu pemahaman 12 prinsip

4. Straight-Ahead Action and Pose-to-Pose

Straight-Ahead Action and Pose-to-Pose adalsh perencanaan gambar untuk
gerakan yang berulang-ulang dibuat dengan sirkulasi runtut agar dapar terus
dilanjutkan mulai saat awal hingga akhir gerakan. Animasi ini biasanya digunakan
saat karakter sedang berjalan dan berlari.



3. Follow-Through and Overlaping Action
Follow-Throught adalah tentang bagian tubuh tertentu yang tetap bergerak
meskipun seseorang telah berhenti berg

Secondary Action adalah gerakun yang dibual untuk memperkuat gerakan
utama. Misalnya pada gerakan berjalan seorang karakte
bergerak geleng-geleng.
9. Timing

Timing adalsh tentang menentukan waktu kapan sebuah gerakan yang harus
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ira. sedih
gembira,
seperti kapan dia terasa berat, merasa
imasinya lebih hidup,
animasinya
‘marsh, dan sebagainya.

10. Exagerration




BAB 111

METODE PENELITIAN

J.1.  Jenis. Sifat dan Pendekatan Penelitian

Metode penelitian yang digunakan pada penelitian ini termasuk ke dalam
penelitian Research and Development ¥aitn Swatu proses stau langkah-langkah
untuk mengembangkan suatu_produk bary, ateu menyempurnakan produk yang
telah ada, yang dapa! dipertanggung jawabkan (Sujadi, 2003 ). Sedangkan sifat dari
penglitian ini adalah penelitian deskriptif dengan fujusn untuk mendeskripsikan
‘objek penelitian dalam hal ini adalah manusia atsupun hasil penelifian yang didapat
yang berupa animasi 3D. Pendekatan pada penelitian ini menggunskan pendskatan
kuantitatif dimana hasil yang akan didapatkan berupa angka-angka yang didapat
dari pﬂiﬂﬂnpn: sudut-sudut yang telah dilakokan untok kemudian {H‘#dilﬂm
33, Metode Pengumpulan Data

Pada tahap pengumpulan data penulis mengumpulksn berbagai data dari

321 Metode ﬂhscn'u_l;

Metode pengumpulan data yang dilakukan untuk mengamati dan meninjau
secara cermal dan langsung di lokasi penelitian untuk mengetahui kondisi yang
terjadi kemudian digunakan untuk membuktikan kebenaran dari desain penelitian
yang sedang dilakukanDalam penelitian ini, metode observasi dilakukan terhadap

objek manusia untuk mengumpulkan data vang berkaitan dengan pergerakan dasar
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manusia. Data yang diperoleh kemudian digunakan untuk mengetahwi efektivitas
rigging menggunakan seript pada film animasi Ajisaka.

322 Metode Wawancara

Metode wawancara adalah sebush dialog atau tanya jawab vang dilakukan




Gambar 3. 1 Alur Penelitian

Penjelasan gamibar diatas, alur penelitian yang dilakukan oleh peneliti



i

|. Tahap Pengumpulan Data
Pada tahap pengumpulan data. dilakukan beberapa metode seperti studi
liternture, kepustakasn, dan observasi. Tahap ini bertujuan untuk
mengumpulkan data yang berkaitan dengan penelitian, yang berupa data
manusia, pola gerak sendi dan parameter
- duta mengenai metode Inverse

seperti struktur rangka anatomi tubuh o

apakah desain yang dibuat sudah sesuai atau belum. Tahap validasi dilakukan
dengan ahli pada bidangnya tersebut. Hal ini untuk menghindari kesalahan
ketika tahap implementasi nantinya.

3. Tahap Implementasi
Pada tahap ini adalsh melakukan eksperimen pada pembuatan gerak animasi
3D menggunakan metode inverse kinematics pada gerakan Snap Kick. Pada
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penelition penulis, dalam hal penerapannya dilakukan perbagian terlebih
dahulu. yaitu melakukan sebuah sertimg untuk menentukan sumbu gerak
maksimal di beberapa sendi/ngging pada karakter yang telsh ada serts
menerapkan pada kontrol animasi 3D. Ketika setting sumbu gemk maksimal
telah dilakukan dan telah di terapkan pada kontrol animasi 30 maka langkah

animasi 3 Dimensi yang tefoh dibuat mengmmakan metode inverse kinemaiic

dengan video referensi yang berupa video /ive shoor Pengujian ini penulis
lakukan bertujuan untuk mengetshui berapa natural kemiripan dari kedua



33

Saftware yang digunakan untuk mengukur sudut gerak sendi yaitu Tracker,
vang dapat merekam sudut dan masing-masing bagian tubuh yang terbentuk
di setiap frame. Bagian tubuh yang diuji merupakan bagian tubuh yang
memiliki sendi gerak yaitu sendi antara kepala dan leher. siku tangan, dan kaki.
Tahap pertama yang dilakukan dalam pengujisn ini yaitu dengan mengekspor
terlebih dahulu masing-masing genikan animasi 3 Dimensi yang telah dibuat
ke dulam-ﬁmudwi#ﬂptﬂwm ke (hlhnnyiwan Tracker. Pada
pmaliim ini, *ﬁlﬁ yiang dihasilkan mempunyal formut .mp#. Pengukuran
yang dihasilkan dari masing-masing video dﬂﬂm berdnsarkan sudut yang
terbentuk dari setiap pose di setiap frame menggunakan salah satu fitur
measure fpol pada software Tracker. yaitu fitur Profracter. Dari pengukuran
tersebut didapatkan data yang dapat dilihat dalam dua macam bentuk yaitu
berupa tabel don grafik.

Sefelah ity penulis memguyi antara animasi 3D yang menggunakan script dan
yang menggunokan manual. Disite dapat dﬂjhﬂbamlmmm seberapa
cfokif ks menggumakan sripl dan 1k menggunakan st Seorang
animator mencoba melakukan nya menggunakan software maya, animator
melakukan pembuatan rigging karakter Aji. Mulai dari pemasangan joint
hingga skinng, Dari percobaan tersebut didaatkan data dalam bentuk waktu
pengerjaan yang effisien.

. Tahap Hasil

Pada tahap ini merupakan tahap evaluasi hasil dan ekspenimen yang dilakukan
sehelumnya dan evaluasi dart data vang didapat pada hasil penelitian dalam

bentuk data angks-angkn parameter tolak ukur kebebasan tulang dan akurasi
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gerak animasi 3 Dimensi jika diberikan parameter tolak ukur kebebasan tulang
dan tidak diberikan parmmeter tolak ukur kebebasan tulang . kemudian
memberikan kesimpulan vang bisa diambil dan saran apabila terdapat berbagai
kekurangan dalam penelitian vang bertujuan kedepannya bisa dikembangkan
kembali,

Tahapan untuk  memastikan. apakah sistem yang sedang dikembangkan
memiliki-kendala atau tidak. Hﬂl dart itu proses pengujian haruslah dilalui
agar sugty sistem dapal memenuhi standar dan minim akan error atau
kesalahan sebelum sampai ke tangan pengguna. Pengujian yang dilakukan
yiitu menguji perbandingan dengan pembuaton cars manual Parameter
variable teknik pengujian dan skals pengukuran vang skan dilskukan dapat
dilihat pada tabel :

Tabel 3. 1 Parameter Pengukiuran Variabel

W0 [ Pengukomn Vanobel Indikntor Varmbel | Shnls I Turgel
“Pencukimin | Penguji

I Junlah kevframe pado hkmhmdinﬁmjmﬁ Kevirome Amimator
cerrirofier yang dipakai | kevfrome vong dy

dalam membuat sebunh | dolom membuat sctrmb

pernkan gerakon welicyele poda
mode] yong I

| meying din model yang
fidak menemmakun

FIEging.

Pembuaton nig ksrakicr Membmndingkon wakin wikiu Rigger
yang sesum dengan dnn proses pembuston ng
kebutuhon animntor. menggunakan guick nig
vungz akon di tambahkoan
fitur secam manual uniek
mencapm kebutuhan
anmutor dan pembustan
rig mengrunakan laps or

(=]
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Keyframe adalah alat yang paling dasar bagi animator, animasi dan
pmhmmnﬁhnlhhhgnnbuymg'mmdeﬁ]ﬁﬁhnﬁiﬂuw&m#hﬂhisﬂﬁap
transisi yang halus, Gambar-gambar it disebut “frame” karena posisi mereka
dalam waktu diukur dafam bingkai pada strip fitm.




BAB IV

HASIL PENELITIAN DAN PEMBAHASAN

4.1. Gambaran Umum Objek Penelitian

Onie-Clik adalah opsi QRT yang memiliki fungsi untuk melakukan rig secara
otomatis. Kelebihan opsi dibandingkan dengan Step-By-Step adalah dapat
meletakkan tulang dan melakukan skinning secara otomatis dengan hanya sekali
klik, Tampilan opsi One-Click pada QRT dapat di lihat pada Gambar 4.1.

i6



(]
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Gambar 4. 1 Opsi One-Chick pada QRT
Bisa dikatakan hahwa opsi One-click adalah opsi yang sangat cepat dalam
proses pembuaton ngging karakter. Namun sebagain besar dalam pengounaan opsi
ini tidak berhnsil dengan baik. Karena dkurasi penempatan sendi secam olomntis
sebagian besar melenceng dan sendi model korakter 3D yang di jadikan sebagai
target rig. Sehingga bisa dikatakon balwa opsi ini tidak direkomendasikan untuk
digunakan. Pada gambar 4.2 adalah pembuatan rig mengmunakan opsi One-Click

vang melenceng pada bagian lengan karakter 3D,

Gambar 4, 2 Pembuatan Rig
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4.1.1 Step by Step

Metode ini menuntun pengguna melalw proses bertshap dalam pembuatan
rig. Sehingga pengguna dapat lebih leluasa dalam membuat rigging karakter.
Dimana pengguna dapat meletakkan guide secara manual sesual dengan apa yang
diinginkan. Sehingga dapat menghasilkan.pasisi peletakan bone yang lebih tepat
apabila dibandingkan dengan opsi One-Click: Tampilan opsi One-Click pada QRT
dapat di lihat pada Gambar 4.5

Gambar 4.3 Opsi Step-By-Step
Bisa dilihat pada gambar 4.3, bahwa Step-By-Step memiliki 5 tahapan dalam

melakukan proses pembuatan rig. Diantaranya yaitu:
1. Geometry. ini adalah tahapan untuk menentukan objek yang akan dipilih sebagni
target rigging. Penerapan ohjek 3D yang akan dijadikan target bisa dilihat pada

gambar 4.4



Gambar 4. 4 ij_ﬂtfiﬁ Sﬂuﬂﬁ Target Rig
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2. Guides, ﬂd-ﬂl.[l,ll_hj;l.lpﬂ‘.‘ll untuk membuat guide agar dapat memposisikan tulang
sesuni sendi. Flasi| whapan ini dapat dilihat pada gnmbar 4.5, lingkaran yang
berwarma kuning ndﬁhhpmm guide.

Gambar 4. 5 Penerapan Tahapan Guides

3. User Adjusment of Guides, pada fahapan ini ferdapat feels uniuk membantu
pengguna dalam berintesaksi terhadap guide. Diantaranya yaitu:

i

mirroring posisi guide agar posisi guide dapat simetris dari kin ke
kanan staupun sebaliknya.

sefection untuk melakakukan seleksi terhadap semua guide,

hide dan unhide guide untuk menyvembunyikan dan menampilkan
s,

mengganti wama guide untuk memuvdahkan pengguna  dalam

membedakan warna terhadap objek 3D dengan guide.



4. Skeleton and Rig Generation, tahapan ini untuk membuat
tulang{foint) serta combrofler dengan mengikuti gride yang sudah di

tentukan pengguna seperti yang ditunjukan pada gambar 4.6.

Gambar 4. 6 Penerapan Skeleton and Rig Generation
5. Skinning, tahapan ini berfungsi untuk melakukan penyatuan objek karakier 3D
terhadap joing yang teloh di buat sehingga joinr dopat mempengamibi objek

terschut seperti yang diturnjukan pada gambar 4.7.

.

Gambar 4. 7 Penerapan Tahapan Guides
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4.2, Analisls Fitur Hasil Rig QRT

Setelah selesai melalui tahapan pembuatan rig menggunakan opsi Step-By-
Step pada QRT. Hal yang kemudian dilakukan adalah menganalisis fitur apa saja
yang di dopatkan dari hasil penerapan QRT tersebut agar peneliti dapat mengetahui




Gambar 4. 8 Memindahkan Posisi Kontroler Hand (A) yang Terdapat IK akan
' " Mempengaruhi Posisi £bow (B)

Sﬂ&‘lﬂgkm FK berfungsi agar kontroler sheufder dapan mgmdnllkﬁ siku. dan
kontroler sk (efho) dapat mengendlikan konisoler tangan.
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Gambar 4. 9 Rotasi FK pada elbow (B) mﬂnperwlm tangan (A)

2). Puda bagian pergelangan tangan. apabila diputar 0° pada sumb X. maka akan
menyebabkan kerusakan bentuk geomer objek. seperti yang dittmjukan pada
gambar4.11. Sedangkan pada tangan manusia yang dijadikan refrensi. Apabila
bagian pergelangan tangan diputar. maka bagian forearm akan ikut berputar.



Gambar 4. 10 Perputaran pergelangan tangan 90" karakter 3D
4.2.2 Analisls Baglasn Leg Pada QRT
Hasil rig QRT pada bagian lex menggunakan metode /K handie. Dimana IK
haamalle fersebut memberiken kemudahan terhaddn-animator spabila menggerakkan
km'wgumngm kaki{angkic) kamkter 3D, maka bagian lutut [bunpl akan
menyesuaikan posisinya secara olomatis seperti yang ditunjukan pads gambard. | 3.

Gambar 4. 11 Memindahkan Posisi Kontroler Anghle (A) yang Terdapat 1K akan

4.1.3 Anallsis Baglan Spine dan Hip Fada QRT
Hasil rig QRT pada bagian spine terdapat 5 susunan tulang(bomefoini). Dan

terdapat 3 kontroller untuk mengendalikan foint tersebut, yaitu:
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1) Kontroler chest mengendalikan tulang spime 2, 3, don 4
menggunakan 1K, ketika kontroler chest degerakan maka akan
mempengaruhi perputaran tulang spine 2,3 dan 4,

2) kontroler ehestOrigin, kontroler ini mengendslikan kontroler chest

dengan menggunakan FK_ Ketika kontroler chesiOrigin dirotasikan,

iD mh mmrﬁk:i ur ot _'I 2 _:: a4 . ' nilai Fﬂi’ﬂrﬂwﬁ dl.[i.
ﬁﬂpﬂdnielmlll-m memudahkan animator untuk



4.3 Pengembangan Fitur QRT

Setelah menganalisis fitur yang terdapat pada QRT. Tahap selanjutmya adalah
melakukan pengembangan terhadap fitur-fitur yang terdapat pada QRT. Konsep
pengembangan ini disusun dari data-data yong telah dikumpulkan malalui
wawancara, video mengenai rig don buku-buly tentang rig. Konsep pengembangan
rig akan meliputi bagian

Pertanvan. yim " 1 1 ;-'f.‘ At :.I‘Ilhlmﬂmellﬁ

untuk menyelesaikan suatu vang dimaksud adalah masalah
dalam membangun sebuah sistem ataupun program yang berjalan di dalam sebuah
komputer, Dalam hal ini langkah-langkah untuk membuat tools pengembangan
quick rig dimana dalam tiap bagian-bagian rig menggunakan algoritma atau
langkah-langkah penyelesaian yang berbeda. Algoritma yang akan disusun meliputi
instruksi, pseudecade, dan flowchart
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44.1 Pembuatan Controller
4.4.1.1 Intruksi Pembuatan Controller
a) Masukkan data (nameList, nameList, group, type, size, hrzntal = None,
offset = bool, numofsplit = None)

by JIKA numofsplit sama dengan-Mope MAKA num sama dengan 3,

i dalam voriable

A UNTUK setiop x pada nameList dimasukkan ke dalam
: ¢ ctriName

dengan di
i I.'lﬁl
grup dengan mm

et dan grup ctrl yang

SEBALIKNYA buat grup dengan mama offsel yang disimpan pada
variable grpCTRL
3) Buat variable j_pos untuk menyimpan posisi item nameList pada urutan

e,



Emt 'HﬂIEL]HIMWIBHIIMMﬂELﬂtPﬂ i

-
Mengubah o
rotasi dan posis
dan rotasi

’ hml-
tl-dxk




49

4.4.1.3 Flowchart Pembuatan Controller

Gambar 4. 12 Flowchart Pembuatan Controller




4.4.2 Algoritma dan Flowchart FKIK
4.4.2.1 Intruksi Pembuatan FKIK

a) Masukkan data (jnt_list. ikH_name, ctriType, size, dan horzntal)
b) Menduplikasi jnt_list menjadi dup_01 dan dup_02

¢) Masukan list dup_01 dan dup_02 ke

varisbel j_fk list

1) Buat orientConstraint j ik list[e] dan ) fk list|e] mempengaruhi x dan
memasukan nama orientCanstraint ke dalam Is_omtCns!

2) Membust node blendColor dan memasukan ke dalam  varishle
bindNode

3) Mengkoneksikan posisi j ik list pada bindNode.colorl, j fik list pada

bindNode_color2, dan output bindNode pada x
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iy Mssnbiser St 1k s Koo 5K, stn smanyiiien. poatit ool i
kedalam var ik_pos dan menyimpan rotasi kontrol ik kedalam ik_rot
i) Membuat kontrol fk end dan parentConstraint kontrol fk_end main
terhadap joint fk_end
nya pada posisi ik_pos dan

o) UNTUK setiap x pada fkCirls.ctriName
1) fk_vis= atribut visibility pada x
2) setDrivenKey ketika nilai fkik_switch adalah 0, maka nilai fk vis
adalah 1. Dan ketika nilai fkik switch adalah 1. maka nilai fk_vis
adalah 0,
p) Tk_vis = atribut visibility pada ikCrl



setDrivenKey ketika nilai fkik_switch adalah 0, maka nilai Ik_vis adalah 0.
Dan ketika nilai flik_switch adalah 1. maka nilai k_vis adalah 1.

4.4.2.2 Pseudecode Pembuatan FKIK

START ikCirl = createControllert)
INPUT jut_list, 1kH_name, cirlType, size, | ik_pos = xfotmiikCerd, 1 = True)
harzmtal) ' ik_rot = xfotm{ikCirl, r = Truc)
fk_end = ereateController)




4.4.2.3 Flowchart Pembuatan FKIK
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Gambar 4. 14 Flowchart Pembuatan FKIK
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4.4.3 Algoritma dan Flowchart Bendy Arm
4.4.3.1 Intruks] Pembuatan Bendy Arm
) Masukkan data (j1, bendy_nm, nushs.rot, jnt_rot, hrzntl)

1) menghapus 'pfxHair, 'nucleus’, 'hairSystem' vang dihasilkan dari
pembuatan hairSystem. Kama yang akan digunakan hanyalsh follicle hasil
durthairSysten

h) membuat variable fllcle ls untuk menyimpan list follicle yang telah dibuat

i) UNTUK setiap x pada fllcle Is:

1) Rename follicle dengan ditmabahkan “flle’ dan ‘rbbn’



2) Tambahkan attribute string pada follicle dengan nama “flle_rbbn’

3) Buat joint. posisikan pada setiap follicle. dan parentConstraint joint

j) Buat curva dengan nama “cv_temp’ yang terdiri dani 5 point dan simpan

Rlcle_Ls ~ Isttype = follic

FOR x m fllcle_ls DD
replace flic’, “robn’)
addAtte(*Mle_rhbn’, type = string)
fllc_pes = xformix, translate)



4.4.3.3 Flowchart Pembuatan Bendy Arm

D)
L




4.4.4 Algoritma dan Flowchart Body Squash and Stretch
4.4.4.1 Intruksi Pembuatan Body Squash and Stretch
a. Membuat joint spine sesuai dengan guide
b. Membuat varigble j spine_ls memasukkan nama joint pada variable
j_spine_Ls
¢. Membuat IkHa

J mmghmllun crirve spline

JIKA x tidak sama dengan list terakhir pada | spine_Is MAKA koneksikan
md_stretch output dengan scaleX pada joint



4.4.4.2 Pseudecode Body Squash and Stretch

START connectAttr cvinfo.urchLength to
INPUT spincPart mil_streteh input 1X)

var |_spine_ls = jomii) var cvLength = cvinfo.archLength
iKhandleij_spine_lsh sctitr{ md_sinetch impui?X = cvLength)
cvinfi = shadingMode*curvelnfo") FOR xin j_spine_ks DO

IF x not equals | _spinc_Isf-1] THEN
comnectAlrimd_stretch outpur to

Gambar 4. 16 Flowchart Body Squash and Stretch



4.4.5 Algoritma IK Control Hip dan Midle Spine
4.4.5.1 Intruksi Pembuatan IK Control dan Midle Spine
a. Membuat joint spine sesuai dengan guide
b. Membuat varisble j spine ls memasukkan nama joint pada variable
i_spine_ls
c. Membuat IkHandle pada jomt spin ';-.  akan glnsill:nn curve spline
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4.4,5.3 Flowchart Pembuatan 1K Control Hip dan Middle Spine

-

laipy_Bwe = spageLocatan i = luip)
torss_loc = spacelocatari m = tarsa)
cliese doc « spaosloeatar(e « chest)

INPUT
P it

arip = hiph
i = lrsa )
cheit]

FRaRRL

fingerPart

b) Atur orientasi pada join

¢) Membuat kontroler pada finger

d) Menambahkan atribut  preset pada tangan untuk  memudshkan
menggerakan finger



¢) Set Driven pada finger untuk mengatur pergerakan otomatis pada saat nilai
“atribut diubah

4.4.6.2 Psendecode Pembuatan Hand F

Gambar 4. 18 Flowchart Pembuatan Hand Rig
I.I.'IAIg_,ler:lnl IK Foot Rig

4.4.7.1 Intruksl Pembuatan 1K Foot Rig

a. Masukkan fistoin, fungsi fhik side, foot_cls_edit(jika dibutuhkan)



b, Buat IKHandle pada listoint[1] disimpan pada variable ik_hndl_ball dan
listJoint[2] disimpan pada variabel ik_hndl_toe

€. Membuat variabel footRevPart dan memasukan list guide foot reverse

d. Membuat joint sesuai dengan list pada Guide dan disimpan pada variabel

INPUT jointList, flik]

= None

tk_hndl_ball = TkHandic (omiLisg1])
Tk_bndl_ine = TkHondle (jointLisaf2])
var footRevPart = reviintFunc)

var footRey = create Joimti *foolRevPart)
var ik_hnd]leg = ikFune ikhandle_leg
parent (jointListf-1]. k_hndl_leg)

var foot_Ctrd = crenteController footCirl )

paren (jomiListfo], foor_Cirl ceriName)
parciConstrunt {pomtLis0],

forRev jointList]0)
ballRev_cirl = createControbler (jumtList[1])



4.4.7.3 Flowchart Pembuatan IK Foot Rig

D

pament { it isnl- L bl _leg)
parent {jointList]-2], ik_hndl_ball)
pagent {jolnlis]-1], ik_handle_we)

INPUT joimiList, (hikF
ning, sicle, Tt els edir

yang lill"l‘.kl.lﬂﬂ!ﬁ 211§ i. . pak diam lﬂﬂt]]‘lllll sehagai
gambar 4.12 yang memperlihatkan hosil gambar dari arsh samping.
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Gambar 4. 20 CGambar Video Referensi Youtvhe
Pose |
Video referensi yang direkam dari samping berndegan siap amegambil
anchng - aneang ini bertujuan sebagm referensi arah gambar yang berbeda dalam

proses pembuatan gerak onimasi 3D oleh animator penguji.

Gambar 4. 21 Gambar Video Referens Youtube (2)

Pose 2
Video referensi yang direkam dari samping beradegan merendang ini bertujuan
sebagai referensi arah gambar yang berbeda dalam proses pembuatan gerak snimisi

3D oleh animator penguji.



P N i« B = 1
Gambar 4. 22 Gambar Video Referenst Youtube (3)

Pase 3

Video referensi yang direkom dar samping beradegan siap megambil ancang -

ancang ini berfujuan sebagm referenss arah gambar yang berbeda dalam proses

pembuatan gerak animasi 30 oleh animator penguji.

i

i B Setis Wi Lo T Ui - Biabees f

Jo s o g it Aol it i

Gambar 4. 23 Gaombar Video Referensi Youtube (4)
Pose 4

Video reforenst yong direkam dan samping i beradegzon badun tegok diam bertujuan

sebapm referenst dalam proses pembustan gerak animasi 1D oleh anmator penguge.
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g b s Hale b b -
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Gambar 4. 24 Gambar Video Referensi Youtube (5}

Berdasarkan pengamatan yang telsh dilakukan, gerakan manusia pada saat
melakukan gerakan spap kick mempunyai pola gerakan yang berbeda-beda dalam
proses melakukan gerakan tersebut, perbedaan tersebut diantaranya adalah gerakan
tarigan. jurak langkah kaki, kecepatan, jarak lompatan, beban tubuh dan posisi tubuh

saat bergerak. Dalam gerakansnap kick int juga terdapat beberapa prinsip animasi
yang disntaranya ialah Anticipation, Pose to Pose. Follow Through and
Owerlapping Action, Slow in.and Slew Out, Arcs, dan Timing Spacing.
4.0 Anallsls Karakier

Pada tahap i adalah tshap analisis kebutuhan karakter animasi 3D,
langlah pertama vang dilakukan penulis alah menentukan karakter animasi
3D yang akan digunakan ontuk kebutuhan penulis dan sesuai dengan
kebutuhan objek penelitian.

Karakter animasi 3D vang digunakan ialah karakter Aji dalam film
animasi 3D Aji Saka pods penelitian ini, untuk menghindan kesalahan pada

tahap pengujian, maka penulis periu menguji ulang karakter animasi 3D yang



it

digunakan untuk diterapkan pada software pengujian animasi yaitu Awfodesk

Mava

Gambar 4. 25 Gambar Karakter Aji

Htm P'mpﬂm Tubuh {Laws of Proportion ) vang :
figure dalam bentuk manusia yang ideal. dengan kata lain,
hubungan sempura st e
T’EH‘EWM sosok proporsional. terlepas da

kelamin dan sehagainva. w sleh Wﬂﬂ sendi  vang tidak
berubahubah dan didasarkan pada unit pengukuran yang sesuai dan persis dengan
pengukukuran kepals. Pada abad Renaisans, awal dimana hukum  proporsi
ditetapkan, tinggi total tubuh manusia harus sama dengan delapan setengah kepala.

Kemudian muncul hukum proporsi Praxiteles yang membentuk suatu idealisasi

G A




baru dengan menetapkan bahwa tinggi total tubuh manusia sama persis dengan
delapan kepala. (Inc, 2004)

lpmjs o

hrLﬂMMT by
Mmlhm'd».ll di atas menunjukkan pi

Penggunaan metode rigging pada karakter animasi 3D manusia dibutuhkan
objek 3D karakter yang tepat. Oleh karena itu, proses penentuan karakter 3D yang
digunakan juga harus mengacu pada anatomi tulang manusia, sehingga letak sendi-
sendi pads karakter yang dihasilkan dapat sesuai dengan aslinya. Berikut ini
merupakan gambar karakter yang telah dicocokkan dengan gambar tulang rangka

MaAnusie.



T
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4.7.1 Kerangka Quick Rig Autodesk Maya

Setelah tshapan analisis karakter 3D yang akan digunakan. tahap
selanjutnya yaitu tahap analisis Cuick Rig Autodesk Maya berdasarkan anatomi
tubuh manusia. Cuick Rig Autodesk Maya ini bertujuan untuk memudahkan proses
tahap pengujian animasi nantinya Gammggulck Rig Autodesk Mava tubuh

manusia dapat dlIlhuHﬂl. gmnbnl.mm

Berdasarkan analisis mew temehul. bagian-bagian
pada rig/tulang d:.kclum.pnﬁnn dalam beberapa kefompok, yaitu :

Hips (panggul)
Right wp fep (kaki kanan otas)

Spine (tulang belakang)



Berikut beberapa layver Quick Rig Autodesk Maya karakter animasi 3D

Gambar 4. 29 Gambar Node Kamkter
4.7.2 Kerangka Rigger MSY

Kerangkan rigpeer ini adalah ahapan untuk menemtuksn objek yang akan

dipilih sebagai target geing. Penerapan objek 3D yang akan dijadikan target untuk
menyesialkan posisi yang lepat. Kemudion membuat ouide agar dapat

mempasisikan tulang sesuni sendi.
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Gambar 4. 30 Gambar Kerangka Rigger MSV

Gi;lur_l.ll Gmﬂ:ﬂrk u, '_

48  Analisis Control Karakter
4.8.1 Control Quick Rig Autodesk maya

Selanjutnya yaitu tahap analisis kontrol karakter animasi 3D buatan MAYA.
Kontrol animasi memiliki fungsi untuk menggerakan rigitulang pada karakter
animasi 3D. Skeleton and Rig Generation. tahapan ini untuk membuat tulang

{joint) serta controller dengan mengikuti guide vang sudah di tentukan pengguna.



T4

Gambar kontrol animasi pada karskter animasi 3D yang akan digunakan dapat
dilihat pada gambar 4.32 di bawah ini.

mmhm 32 Control Quick Rig mnudnsk ’u{nyn

482 Control Rigger MSV
Selanjutnya yaitu tahap analisis kontrol karakter anin
Kontrol animasi mmlﬁiw untuk mggm ﬂ;ﬂn!:mg pada karakter
serta controller dengan nmmm ;raqgmﬂ ﬁmm pengguna. Gambar
kontrol animasi pada karakter animasi 3D vang ntil‘rdlguuakim dapat dilihat pada

mas mwtmmsv

gambar 4.33 di bawah ini.



TS

berkaitan dengan prinsip animasi.



76

| 8 s i
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Gambar 4. 34 Testing Gerak Uji Animasi 3D Pada Media Player Classic

Kemudian video animasi juga akan diuji dengan membuat path masing-
masing bagian ubuh yang bergernk menggunakan soffware Tracker, dan Hasil path
video animasi 3D akan dibandingkan dengan hasil pathodan video referensi yang
merupakan five shoor. Penggunann software ini akan membantu dalam merekam
gerakan dan nkan menentukan titik koordinat sefisp gemkan sehingga tingkat
kemiripan kedus gerakan dapat diketahui berdasarkan titik koordinat yang
dihasilkan.
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Gambar 4.-35-!"::1;55 Pengujian Gerakan Video Referensi
T s

Gambar 4. 37 Proses Pengujian Gerakan Anmmasi 3D QRT Maya



Hasil yang didapatkan dari kedua pengujian tersebut selanjutnya akan
dijadikan pembahasan pada tshap berikutnya vaitu analisis hasil sehingga dan
pembahasan tersebut nantinya akan diperoleh kesimpulan dan saran dari penelitian.

410 Hasll Pengujian

dan Quick Rig yang dil

memenuhi kebutubian animator. Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui jarak
pecbiodun wakiti aniae Séript silbmativest dengsn Qiiok: R dabain masmbiist
karakter rig yang memenuhi kebutuhan animator. Waktu pengujian rig ini
lalokian s Qv sk Karja atts 30 yiiti bualdi a8 ag e jan S

SO0
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Untuk mengukur dengan cara menggunakan script. penulis bekerjasama
dengan animator M3V untuk mempraktekan membuat animasi menggunakan
aplikasi MAYA. Sebelum melakukan praktek, penulis bertanva tanya terlebih
dahulu kepada animator untuk mengetahui kebutuhan apa saja vang dibutuhkan
dalam pembuatan karakter rigging. Kemudian animator melakukan praktek,
didalam Maya sudah ada plugin yang memudaltkan animator dalam proses rigging.
Plugin tersebut berupa pembentukan join dan controller yang sudah jadi. setelah itu
animator hanva perly membenarkan bagian bagian yang belum tepat diposisi nya
sija dan melakukan skinning. Proses ini lebih cepal karena animator tidak perlu
membuat dari awal lagi melainkan hanya membenarkan bagian yang efror saja.

Untuk mengukor dengan cara menggunakan Quick Rig, penulis penulis
bekerjasama denpan animator MSV untuk memprakickan membual animasi
mengounakan aplikasi MAYA. Sebelum melakukan praktek. penulis bertanya
tanya terlebih dahulu kepada animator untuk mengetahui kebutuhan apa saja yang
ditutuhkan dalam- pembuatan karpkter ngging. Kemudian animator melakukan
prakiek dengan memastkkan karakter Aji, dalam karakter tersebut belum terdapat
joun, controller dil. Dmm animator melakukannys dengan secara manual dan awal,
mulai membuat joint. cantroller, constmight, skinning dil. Proses ini memakan
lebih lama dibandingkan dengan yang menggunakan script.

Tabel 4. 1 Pembuatan Rig Menggunakan Script

Rata — Rata
Neo | Pembuatan Rig Rigger 1 Riger 2 Pengerjaan

I | Pembuatan Guide | 8 mnit 30 dik | 12 mnt 10 dtk | 10 mnt 20 dik

(]

Pembuatan Rig 15 dik 14 dik 14 dik




Grafik Pembuatan Rig menggunakan

Hip

script
I - i Lurde Flmbl.l.uziu
i1 ® Riggerd
Gambar 4. 38 Pembuatan Rig Menggunakan Script
Tahbel 4. 2 Pembuntan Rig manual
Raln - Ratn
No | Pembuatan Rig Rigger 1 Rigger 2 Bengcriusn
Pembuatan FKIK
l 4jam 5 mnt | 4jam 00 mnt | 4 jam 2 mnit
arm
2 Jjam 22 mot | 3 jam 40 mat [ 3 jam 30 mnt
arm
Pembuatan FKIK
3 4jam 5 mnt | 4jam 45 mnt | 4 jam 35 mnt
leg
Pembuatan bendy
4 2 jam 30mnt | 2 jam 35 mnt | 2 jam 42 mnit
leg
= | Pembuatan IK ‘ o i
5 i s dhin 59 mnt | jam 5 mnt I jam 2 mnt

2l



31

6 Eﬂm‘;"m | jam 45 mnt | 1jam 20 mat | 1 jam 32 mnt

sping

7 | Pembuastan Hand | 2 jam 50 mnt | 2 jam 40 mnt | 2 jam 45 mnt
g

Total Rota-Rata 21 Jam 30 mnt

Waktu Penoerjaan

Grafik Pernlmlhn ng manual

J I
LU

Frmmtastan i""l mbuatan  Pembeatirny:. Pembusten Pembunten 18 Pembuntam Pﬂ'pm'l

K arm Bendy FRIR fop heraly lep pada toine sbrochime Fiand rim

i

-

dnn hipe paris Eame

M Ripgpey 1 B Rigaer )

Gambar 4. 39 Pembuatan Rig Menggunakan manual
Berdasarkan dari hasil catatan wakiu vang diperoleh, dapat diambil

kesimpulan bahwa:

1,

[ B

Perbedaan waktu menggumskan Seript Automatisasi jauh lebih cepat
dibandingkan dengan menggunakan manual Dalam membuat sebush rigging
untuk memenuhi kebuivhan animator mengounakan membutohkan waktu 10
menit, sedangkan menggunakan Quick Rig Tool untuk memenuhi kebutuhan

animator membutuhkan 21 Jam 30 mnt atau 3 hari jam kerja.

. Pembuatan FKIK, bendy arm, memakan cukup banyak waktu, dikarenakan

harus diterapkan pada 2 bagian tangan dan 2 bagian kaki kanan dan kiri.



3. Proses pembuatan stretch spine membutuhkan waktu yang paling singkat
dibendingkan dengan proses vang lain.

4.10.2 Pengujian Pada Video Referensi

Kolom pertama pada tampilan tabel hasil menunjukkan waktu, kolom kedua

menunjukkan posisi frame. don kolom ketiga merupakan besar sudut yang
dihasilkan. Nilai dari sudut akan ditampilkan dalam format derajat dengan bentuk



pecahan desimal dengan satu angka pembilang, Sedangkan jumlah baris yang
dihasilkan pada tampilan tabel menyesuaikan dengan jumiah frame pada setiap
video, dimana pada pengujian video gerakan animasi 3D yaitu berjumlah 70 baris
dan 70 frame pada tabel. Kemudian untuk menunjukkan perbandingan sudut dari
ketiga video, maka grafik perbandingan dibuat dengan berdasarkan data yang
didapatkan dari tabel pengukuran fersek
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Gambar 4. 40 Hasil Pengukuran Sudut Tangan Kanan Video Referensi

Grafik gerakan sudut tangan kanan pada video referensi dapat dilihat pada

gambar berikut.

Yideo referansi

Gambar 4. 41 Gmfik Gerakan Sudut Tangan Kanan
Berdasarkan tabel hasil pada gambar di atas, gerakan pada tangan kanan
Banyak mengalumi perubahan pada detik | hingga 1.6.yang membuat perubahan
gerak sangat drastis. dan pada detik 1.7 mulai mengalami penaikan dan penurunan
vang kecil hingea detik 2.7. Hasil dan tabel dan grafik ini menjadi bahan untuk
mendapatkan hasil akurasi pads pengujisn-pengujian  germkon pada karakter

animazi 30

4.10.2.2 Hasll Pengukuran Sudut Tangan Kanan Video Referens
Tampilan dari hasil tabel gerakan sudul tangan kin pada video referensi

dapat dilihat pada gambar berikut ini,
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Gambar 4. 42 Hasil Pengukuran Sudut Tangan Kin Video Referensi

Grafik' gerakan sudut tangan kin pada video referensi dapat dilihat pada

aambar berikut ini.

Videao referenszi

Gambar 4. 43 Grafik Gerakan Sudut Tangan Kiri Pada Video Referensi



Berdasarkan tabel hasil pada gambar 4.42 dan gambar grafik 4.43 di atas,
gerakun pada tangan kiri banyak mengalami perubahan pada beberapa detik. namun
tidak terlalu signifikan dengan rata-rata gerakan berada di grafik 60, namun ketika
pada detik 0,7 hingga |.3 cukup mengalami peabahan yang signifikon. Hasil dari
tabel dan grafik ini menjadi bahan untuk mendapatkan hasil akurasi pada pengujian-
pengujian gerakan pada karakter anifmasi 3D

‘Gambar 4. 44 Hasil Pengukuran Sudut Kaki Kanan Video Referensi



Grafik gerakan sudut kaki kanan pada video referensi dopat dilihat pada

gambar berikut ini.

Video referens

Gambar 4. 45 Grafik Gemkan Sudut Kaki Kanan Pada Video Referensi
Berdasarkan tabel hasil pada gambar 4.44 dan gambar grafik 4.43 di atas,
perakan pada kaki kanan banyak mengalami beberapa perubahan pada beberapa
detik. namumn terfadi perubahan yang sangat signifikan pada detik 1.6 hingga 1.8
namin rats-rata perakan berada di grafik -2 hingga -1, Hasil dan tabel dan grafik
ini menjadi bahan- untuk mendapatkan hasil akurasi pada pengujian-pengujian

gerakan pada karakter animasi A0}

4.10.2.4 Hasil Fengukuran Sodul kakl kirl Video Referensi
Tampilan darl hasil fabel gerakan sudut kaki kinl pada video referensi dapat

dilihat pada gambar berikut ini.
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Gambar 4, 46 Hasil Pengukuran Sudut Koki Kif:Wideo Referensi
Grafik gerakan sudut kaki kirl pada video referensi dapat dilihat pada

gambar berikut mi.

Gambar 4. 47 Grafik Gerakan Sudut Kak Kin Pada Video Referensi



Berdasarkan tabel hasil pada gambar 4.46 dan gambar grafik 4.47 di atas,
gerakan pada kaki kiri banyak mengalami beberapa perubahan pada beberapa detik.
namun tejadi perubshan yang sangat signifikan pada detik 0.6 hingga 1.3 hingga
namun rata-rata gerakan berada di grafik -1.5 hingga -1.4. Hasil dari tabel dan grafik
ini menjadi bahan untuk mendapatkan hasil akurasi pada pengujian-pengujian

gerakan amimasi 30 vang menerapkan sudut derajat kebebasan pada sendi, dopat
dilihat pada gambar berikut ini.
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Gumbar 4. 48 Hasil Pengukoran Sudot Tangan Kanun Pada Video Animasi QRT
MSV Studio

Grafik perbandingan sudut siku tangankanan pada gerakan dapat dilihat

pada gambar bernkut ini.

erbanifingnn wideo rele rend dengan Rigging menggenskan fggne

Gambar 4. 49 Hasil Pengukuran Sudot Tangan Kanan Pada Video Animasi QRT
M3V Studio

Berdasarkan tabel hasil pada gambar 4.48 dan gambar grafik 4.49 di atas,
gerakan padn tangan kanan banyak mengalami perubahan meskipun telah
menerapkan sudut QRT MSV. Hal tersebut ditunjukkan pada grafik yang berbeda-

beda ditiap framenya, ini terjadi dikarenakan dalam proses penganimasian sangat
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dalam proses penganimasian yang menggunakan metode pose to pose dan metode
inverse kinematics, yang mengakibatkan kurang akuratnya gerak pada tangan
kanan.

4.10.3.2 Hasil Pengukuran Sudut Pada Video Animasi QRT
MSY
't . 3 [. E. ﬁrh
.l‘_ﬁ;‘:. i I
bar berikut ini
= ==
=5 = i
Gambar 4. 50 Hasil P : Video Animasi QRT

pada gambar berikut ini.



Graflk porbandingan vidoo ralerens dengan AAEEIR§ mengienakan fgger MSY

Gambar 4. 51 Grafik Perbandingan Sudut Siku Tangan Kiri
Berdasarkan tabel host] pada gambar 4.50 dan gambar.grafik 4.51 di atas,

gerakan pada tangan kiri juga banyak mengafami perebahan seperti grafik pada
tangan kanan sebelumnya, nreskipun telah menerapkan sudut QRT M3V yang sama
seperti tangan kanan. Hal tersebut ditunjukkan juga pada grafik yang berbeda-beda
ditiop framenya, ini terjodi dikarenakan dolam proses pengamimasian sangat
terbatas dan menerapkan sudul QRT MSV pada tangan kin serta dalem proses
pengamimasian yang menggunakan melode pose o pose dim meode inverse

kinemirtics, yang mengakibatkan kurong akuratnya gerak pada tangan kin.

4.10.3.3 Hasfl Pengukoran Sudot Kakl Konan Fada Video Animasi QRT

MEV Studio

Tampilan dar hasil tabel gerakan sudut kaki kanan pada pengujian
gerakan animasi 3D vang menerapkan sudut derajat kebebasan pada sendi, dapat

dilihat pada gambar berikut ini.
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Gambar 4. 52 Husil Pengukuran Sudut Kaki Kanan Pada Video Animasi QRT
MSV Studio

Grafik perbandingan sudut kaki kanaf pada gerakan dapat dilihat pada
gambar berikut.

perbundingim vdes releramd dangen Tigglng memnjgunakan rigger M5

Gambar 4. 53 Grafik Perbandingan Sudit Kaki Kanan
Berdasarkan tabel hasil pada gambar 4.52 dan gambar grafik 4.53 di atas

yang dihesilkan dan pergerskan kaki konan ketike melakokan gerakan
menunjukkan pola yang nilainya bervariasi dan dilibat dan grafik masih ada
beberapa perubaban yang signifikan meskipun telah menerapkan sudut kebebasan

pada sendi yang sama seperti tangan kanan dan kiri. Hal tersebut ditunjukkan juga



proses penganimasian yang menerapkan sudut kebebasan pada sendi pada kaki
kanan serta dalam proses penganimasian yang menggunakan metode pose to pose
dan metode inverse kinematics.

4.10.3.4 Hasil Pengukuran Sudut Kakl Kirl Pada Video Anlmasi QRT MSV

.

!

i \IIM
i

;o

Grafik perbandingan sudut kaki kiri pada gerakan dapat dilihat pada
gambar berikut.



Graflk perbandingan video referens! dengan Rlgging menggunakan rigger MSY

Gambar 4. 55 Grafik Perbandingan Sudut Kaki Kir

Berdasarkan tabel hast! pada gambar 4.54 dan gambar grafik 4.55 di atas
vang dikasilkon dan pergerakan kaki kin ketika melakukan gerakan juga masih
memmjuakkan pola yang nilamya bervariasi duan dilibat dan grafik masih ada
bebernpn  perubohan yang  berbeda-beda difiap framenya meskipun telah
miencrapkan sudut kebebasan pada sendi yang sama seperti kaki kanan, Ini terjadi
dikarenokan dalam proses penganimasian yang menerapkan sedut kebebasan pada
sendi puda kaki kiri serta dalam proses penganimasian yang mengounikan metode
pose to pave dan melode inverse kinemarics.

Berdasarkan hasil dari pengujian pada gerakan animasi 3D yang

menerapkan sudut derajat kebebasan pada sendi, didapatkan data berupa:

E protractor angle atau sudut yang dihasilkan

tangan kanan pada video referensi = 5.860,2

E protractor angle atau sudut yang dihasilkan

tangan kiri pada video referensi = 6.840.3



I protractor angle atau sudut yang dihasilkan

kaki kanan pada video referensi = —9.802,1

I protractor angle atau sudut yang

 pada pengujian gerd

I selisth protractor angle atau sudut yang dihasilkan
kaki kiri pada pengujian gerak animasi 3D

yang menerapkan rigging MSV = —8.4845

X Frame video yang dihasilkan dalam pengufian = 69



Tabel 4. 3 Frame Video Hasil Pegujian

No Bagian tubukh Sudut {protactor angle)
| | Tangan kanan 5.869.2
2 | Tangan Kin 6.840.3
3 | Kakikanan 9.802.1
4 |Kakikin 107539
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Nilai selisih gerak wideo referensi dengan gerak animasi pada konteks ini
merupakan besarnya selisih perbedaan antira kondist actusd dibandingkan kondisi

adeal, sejauh hahwa perbedann terscbut tidak kegagalan fungsi manpun penurunan
fungsi yang signifikan. Dalam hal ini, penurunsn fungsi yang dimaksud adalah

gerakan yang terlihat kasar don tidak natuml. Kemudion dilakukan perhifimgan

untuk mendapatkan persentase dan tngkat okurasi animas: 3D, yaitu sebaga

berikut:

f.  Akurasi Gerak tangan kanan:

I protractor angle selisih gerak v

Persentase = FE o 100
4.B25
=—_— %1 = 69,9%
69 o :
b.  Akurasi Gerak tangan Kiri:
Persentase = o angle :Hl.'ﬂ'.!ﬂl gare¥ % 100
I frame video
5.594
—W w100 —B‘.,D?%
€.  Akurasl Gerak kakl kanan:
Persentase = I protractor angle selisih gerak % 100

I frame video



7451
69

. Akurasi Gerak kakl Kirl:

Eprotractor angle selisih gerak
I frame video "

% 100 = 103,6%

100

Persentase =

8535

% 100

Selanjutnya pengujian yang sama juga dilakukan pada video animasi QRT
Muya yang ditunjukkan dalam bentuk grafik perbandingan sudut yang terbentuk
masing-masing bagian tubuh yang diuji berdasarkan data dalam tabel pengukuran
sudut.



4.10.4.1. Hasil FPengukuran Sodut Tangan Kanan Pada Gerakan Video
Animast QRT Maya
Tampilan dari hasil tabel gerakan sudut tangan kanan pada pengujian
gerakan animasi 3D tanpa menerapkon sudut derajat kebebasan pada sendi, dapat

dilihat pads gambar berikut mi.

A1HEL

1S SRS SR IE TR R EE

Gambar 4. 56 Hasil Pengukuran Sudut Tangan Kanan Pada Gerakan Video
Animasi QRT Maya

Cirmfik perbandingan sudut tangan kanan pada gerakan dapat dilihat pada
gambar bertkut ini.

Gralik .Zu-ILuI'-:Iilhi an idag raferangl devgan Fiegog m cuia e OR Mlarga

Gambar 4. 37 Grafik perbandingan sudut tangan kanan
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Berdasarkan tabel hasil pada gambar 4.56 dan gambar grafik 4.57 di atas,
gerakan pada tangan kanan banyak mengalami perubahan sama seperti pengujian
pada gerak animasi yang menerapkan sudut QRT pada maya meskipun pada
pengujian tahap ini menerapkan sudutQRT Maya. Hal tersebut masih ditunjukkan

pada grafik yang berbeda-beda ditiap ini terjadi dikarenakan dalam
proses penganimasi sudut kebebasan pada sendi
pada tangan erta i ggunakan metode
paze . yang m i akuratnya

MY
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Gambar 4. 58 Hasil Pengukuran Sudut Tangan kiri Pada Gerakan Video Animasi
QRT Maya

ot ot b
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Grafik perbandingan sudut siku tangan kiri pada gerakan dapat dilihat

pada gambar berkut ini.

Gralik perbandingan wid i denigen Rigglng menguunskan O Maya

Gambar 4. 59 Grafik Perbandingan Sudut Siku Tangan Kin
Beérdasarkan tabel hasil pada gambar 4.58 dan gambar grafik 4.59 di stas,

gemban pada tangan kin jugs banyak mengalami perubaban sepertt grafik pada
tangan kanan sebelumnya, meskipun menerapkan sudut, QRT maya yang sama
seperti tungan kanan. Hal tersebut ditunjukkan juga pada grafik yang berbeds-beda
ditiap fromenyn, ini terjadi dikorennkan dalam proses pengamimasian sangat
terbatns dan menerapkon sudut ORT maya pada tongan kin serts dalam proses
penganimasian yvang menggunakan metode pose lo pose dimm metode imverse
kinematics, yang mengakibatkan Kurang akuratnya gerak pada tangan kin
4.10.4.3, Hasll Pengukuran Sudut Kaki Kanan Fada Gerakan Video Anlmasl
QRT Maya
Tampalan dari hasil tabel gerakan sudut kaki kanmn pada pengujian
gerakan animasi 3D tanpa menerapkan sudut derajat kebebasan pada sendi. dopat

dilihat padn gambar berikut ini.
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Gambar 4. 60 Hasil Penguluran Sudut Kaki Kanan Pada Gerakan Video Animasi
ORT Maya

Grafik perbandingan sodut kuki kanan padi geraksn dapat dilihat pada

gambar berikut,

b pa A mgam videa pelerenl desgam Rghing memgpuiu ks TN Miys

Gambar 4. 61 Grafik Perbandingan Sudut Kaki Kanan.
Berdasarkan tabel hasil pada gambar 4.60 dan gambar grafik 4.61 di atas

vang dihasilkan dari pergerakan koki konan ketika melakukan perakan
menunjukkan pola yang nilainya bervariasi dan dilibat dan grafik masih ada

beberapa perubahan yang signifikan. Hal tersebut ditunjukkan juga pada grafik
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menggunakan metode pose to pose dan metode i .

memm

kinematics.

4.10.4.4. Hasll Pengukuran Sudut Kakl Kirl Pada Gerakan Video Anlmasi

yang berbeda-beda ditiap framenya, ini terjadi p—

i
___L_____________.____

LA = 2 1] Ak

an dapat dilihat pada

LI

“gudul Eako

{am

BRI T
bRt LEEL I
jibee

Girafik
gambar berikut.

animasi 3D tas
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Graflk porbandingan video referonsi dangan Rlgging menggunakan GF Maya

Gambar 4. 63 Grfik Perbandingan Sudur Kok Kin

Berdasarkan tabel hesil pada gambar 4.59 dan gambar grafik 4.60 di atas
vang dihasilkan dan pergerakan kaki kin ketika melakukan gerakan juga masih
memmjukkan’ pola yang nilainya bervariasi dan dilibat dan grafik masih =da
bebernpn  perubahan wving berbeda-bedn ditiap frameny. dmlam  proses
penpanimastin yang menggunakan metode pose to pose don metode dnverse
kimgmmrtics.

Berdasarkan hasil pengujian-pada gerakon @nimasi 3d tanpa menerapkan
sudut derajat kebebasan pada sendi, didapatkan data berupa:

T protractor angle atau sudut yang dihasilkan

tangan kanan pado video re ferensi = 5.869,2

E protractor angle atau sudut yang dihasilkan

tangan kiri pada video referensi = 6.840,3
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I protructor angle atau sudut yang dihasilkan
kaki kanan pada video referensi = —9.80Z,1

I protractor angle atau sudut yang dihasilkan

kaki kiri pada video rp,_rumnﬁ = —10,753,0

£ Frame video yang dihasilkan dalam pengujian = 69



Tabel 4. 4 Frame Video Hasil Pegujian

No Bagian Tubuh Sudut {Protactor Angle)
| Tangen kanon 7879
2 | Tangan Kin 9139
3 | Koki konan 1.988.5
<4 Kaki kin 5.036,00

Milaiselisih vermk video referensi dencan serak amimasi pada konteks

merupakon besnmya selisih perbedann antard Kendisi actusl dibandingkan kondisi
ideal, sejauh bahwa perbedaan tersebut tidak kegagalin fungsi maupun penurunan

fungsi yong signifikan. Dalam hal ini, penurunan fungsi yang diméksud adalah

gerakan yang terfihat kasar dan tidak naturnl, Kemudian dilakukan perhitungan

untuk mendspatkan persentase dari tingkat akurasi animasi 3D, yaitu sebagai

berikut:

I

Akurast Gerak Tangan Kanan:

L protractor angle selisifh gerak

o it =
| gzl E frome pideo

5285
e=——X 0 =765%
a3

b. Akurasl Gerak Tangan Kirl:

% protractor angle selisit gorak

Persentase = S = 100
E frome video
5727
=" = 100 =83%
60

€.  Akurasl Gerak Kakl Kanan:

¥ protractor angle selisih gerak
Persentose = e = 100
L frome video

7.722
ot

= 1M =111.9%
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d.  Akurasl Gerak Kakl Kirl:

L protractor angle selisih gerak

100
E frame video %

Persentase =

7480
T 6o

= 100 =1084%

menggunakan metode pose fo pose. yang membual jarak antar keyframe berbeda-
beda ditiap pase gerknya, sehingga mempengaruhi gerak karakter animasi 3d
dengan gerak video referensinya

Metode inverse kinematics merupakan metode yang bisa untuk diterapkan
pada bagian kaki animasi gerakan manusia dengan akurasi sekitar 72-78%. dan
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akan lebih akurat jika menggunakan sudul kebebasan sendi. Dengan metode ini,
sudut pada bagian kaki vang akan digerakan dalam animasi dapat dibatasi sehingga
segala pergerakan yang dilakukan pada objek animasi tersebut akan mendekati
sesual dengan objek aslinya, okan tetapi sudut pada bagian tangan akan sangat
kesulitan digerakan dikarenakan gerak menjadi terbatas jika menggunakan metode
inverse kinematics_dengan akurasi sekitar 11-60% baik menggunakan sudut
kehehasn sl k.

Animator pada pengujian gerak animasi 3D ini juga memberikan
M'I_udn 2 pengujian yang telah dilakukan yaitu, pengujian pada gerakan
ﬂuimm'_ﬂjumg menerapkan sudut demjat kebebasan ]-:hsm:ﬁ, 'bﬁguu banyak
masalash yang menyebabknn batas di setiap sumbu seperti memuior dan posisi.
kurena itulsh sebabnya jika akun membust beberapa gerakan atau membuat
bebernpa tindakan | tubuh mekanik tidak berfungsi dengan baik karena batasnya
sumbu gernk karakter. Sedangkan pengujian pada gemskan animasi 3d tanpa
menerapkan sudut derajat kebebasan pada sendi yaitu, pads umumnya rig yang baik
kecﬂﬂstmmm versi FK Mkﬂkm tidak melakukan
mternkst [ sentuhom da@m:lﬁ lain tetapt, (ko karakter melakukan beberapa
interaksi seperti membawa gelas atou menyentuh beberapa barang, lebih baik
mengounakan versi 1K,

Hasil pengujian pada penelitian ini menunjukkan behwa dengan metode
inverse kinematics, animasi 3 dimensi yang dibuat dapat memiliki akurasi cukup
tinggi jika diterapkan pada bagian kaki dibandingkan pada bagian tangan, jika
dilakukan pengujian pada gerak beladiri taekwondo, yvaitu fump kick secara video

refercnsi  live-shoot. Hal i1 dapat disrtikan bahwa pembuatan  animasi
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menggunakan metode inverse kinematic dapat menghasilkan animasi 3 dimensi
yang telihat naturs pada bagian: b S




BABY
FPENUTUF
5.1, Kesimpulan
Dari hasil analisis don pembahasan, maka dapat diambil beberapa
kesimpulan dari hasil yang di dapat dari studi.ini, diantaranya adalah:
I Fitur - fitur yang terdapat pads 0T ditsant den

penelitian, diantaranya yaitu:
I. Sebaiknya dilakukan pengujian disetiap langkah rigging agar hasilnva bisa lebih
akurat tiap langkahnya.
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