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AqQui es donde se utiliza el constraint de Pole Vector, este constraint nos permite
modificar la rotacién de la cadena de Joints, para esto se crea un Locator o
un objeto con el cual enlazaremos el Constraint a la cadena de Joints.

Este modificador ademds de las piernas se ha utilizado en los brazos para
realizar la animacioén de “Albrir el Portéon™.

Una vez tenemos los controladoresté necesarios ya podemos comenzar a
producir nuestras animaciones.

D> D> D> D> D>

D>

Fig, 54 Modelo con contraledores
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Una vez estd completo el Listadoé deé Animaciones y tenemos preparado al
personagje para ser animado, procedemos a seguir la pipeline de animacion.

A

g
Referenciast

Lo primero que tenemos que hacer para realizar una animacioén, es capturar
referencias.

Para esto simplemente tenemos que grabar a personas realizando la accién
que queremos animar para asi tener una guia de como se comporta el cuerpo
en el mundo real, a pesar de esto, luego se aplicaran principios de animacién
para realizar una correcta animacién.

Fig. 55 Fotogroma de los referencias

Para capturar las referencias se han utilizado dos cdmaras deportivas estilo
“GoPro” sujetadas en dos tripodes que se localizan en el frente y el lateral de la
accién para capturar el mayor dngulo posible y tener una vista de todas las
partes del cuerpo y que no se pierda ningun detalle.
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