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INTISARI

Pembahasan dalam penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan bentuk
rigging karakter robot kumbang yang akan digunakan dalam film animasi 3D
berjudul "ARUNIKA". Rigging 3D merupakan salah satu proses yang sangat
penting dalam pembuatan animasi tiga dimensi, di mana proses ini melibatkan
pemasangan struktur tulang atau kerangka pada model karakter. Struktur ini
bertindak sebagai dasar untuk memungkinkan karakter tersebut bergerak.

Skripsi  ini  secara khusus bertujuan untuk merancang dan
mengimplementasikan sistem rigging pada sebuah karakter 3D yang berbentuk
kumbang dengan tambahan elemen mekanik untuk mencerminkan desain robotik.
Dalam proses ini, rigging dirancang sedemikian rupa sehingga sesuai dengan
anatomi_serangga, termasuk pengaturan pergerakan sayap, kaki, dan elemen-
elemen mekanik yang melekat pada karakter robot kumbang tersebut.

Hasil dari penelitian ini diharapkan mampu memberikan kontribusi yang
signifikan pada pengembangan teknik rigging yang lebih inovatif, khususnya untuk
mendukung produksi film animasi 3D seperti "ARUNIKA". Dengan sistem rigging
yang dirancang dalam penelitian ini, ditunjukkan bagaimana struktur tulang dan
kontrol yang tepat dapat diadaptasi untuk menciptakan gerakan yang sesuai dengan
kebutuhan animasi.

Kata Kunci: Animasi 3D, Rigging 3D, Anatomi Serangga



ABSTRACT

The discussion in this research aims to develop the rigging form of a beetle
robot character that will be used in a 3D animation film entitled “ARUNIKA”. 3D
rigging is one of the most important processes in making three-dimensional
animation, where this process involves attaching a bone structure or skeleton to a
character model. This structure acts as a base to allow the character to move.

This thesis specifically aims to design and implement a rigging system for a
beetle-shaped 3D character with additional mechanical elements to reflect the
robotic design. In this process, the rigging is designed in such a way that it matches
the anatomy of the insect, including the movement settings of the wings, legs, and
mechanical elements attached to the beetle robot character.

The results of this research are expected to make a significant contribution
to the development of more innovative rigging techniques, especially to support the
production of 3D animation films such as “ARUNIKA”. With the rigging system
designed in this research, it is shown how bone structure and proper control can be
adapted to create motion that suits the needs of the animation.

Keywords: 3D Animation, 3D Rigging, Insect Anatomy



