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Histoire de I'anim

= Les lanternes

magiques

o Appareil optique
permettant de créer
une image illuminée
sur une surface
Connu depuis 'Egypte
antique

o

o

Utilisé pour des
spectacles,
divertissements ou
éducation
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Lanterne magique
1879-1900, 19e siécle
Don de Mr. Richard C. Webster
M970.92.1.1-4
© Musée McCord

Histoire de I’anim

* Louis et Auguste Lumiére inventent la 1ér
caméra en 1894 — le cinématographe

= 1¢" dessin animé en 1906
@ « Humourous phases of funny faces »

s Creatnity

Histoire de I'anim

= 1915 utilisation du cellulos (Earl Hurd)
Cellulos transparents qui permettent
d'isoler les dessins en mouvements des
décors fixes

o

o

Avant il fallait re-dessiner 'ensemble du
dessin pour chaque image

Utilisation de plusieurs cellulos pour
différents parties des personnages si
nécessaire

Naissance des dessins animés : Betty
boop, Popeye

a

o

o

1937: Blanche neige 1°" dessin animé
(long métrage)

= L’animation image par image est
encore utilisée pour reproduire les
mouvements

A
.

Les concepts de I"animiak

= 12 concepts de 'animation présentés par John Lasseter (ancien de Disney, leader de
3D Pixar) a siggraph 1987 :

Squash and stretch - Il sert & définir la matiére d’'un objet ou personnage en le déformant
pendant I'action.

Timing - Placement temporel des actions, qui donne une idée de la taille et du poids d'un
objet ou d'un personnage mais aussi de la personnalité.

Anticipation - La préparation d'une action.

Staging - Présenter une idée de telle maniére qu'elle soit immanquablement claire.
Follow through and overlapping action - La fin d'une action et la mise en place de sa

relation avec I"action suivante

Straight ahead action and pose to pose action - Les deux approches de la création du
mouvement.

Slow in and slow out - L'espacement des dessins d'une image a l'autre, qui permet
d'obtenir de la subtilité dans le timing et le mouvement.

Arcs - La forme de la trajectoire du mouvement lors d’une action naturelle.

Exagération - Accentuer |'essence d'un dessin ou d'une action.

Secondary action - Action résultant d'une autre action, ou secondaire du point de vue de
son importance.

Appeal - Créer un dessin ou une action que le public prend du plaisir a regarder.

Solid drawing - Apprendre & dessiner le mieux possible avant d'animer.

= Ces principes sont tous applicables & 'animation 3D, méme si certains posent des
problémes ou trouvent un sens différent.
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Tron, de Steven Lisberger (Triple-I)
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1982

— 15 minutes d’images de synthese ple

1985

Le secret de la pyramide, de Barry Lev

— 1¢" personnage créé et an

dans une prise de vue réelle.
= [Industrial Light & Magic (ILM) fondé par George Lucas
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Terminator 2 (James Cameron 1991)

Scans 3D des visages + morphing
Créature liquide (Abyss de James

Cameron 1989)
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= Importance du temps dans I'évolution des
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= Mouvement de syst

(i.e. robot)
o Réactions ch
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= Mouvements de fluides, de gaz (météo)

o Conduction de la chaleur

= # statique
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= Pour les caméras

ét

o Position de I'observateur
éré

= Angle de vue (zoom)

o Point d’inty

= Pour les sources de lumiéres

o Intensité de la lumiére

s Position de la lumiére (simulation de phare)

s Couleur

s Type de lumiére (ponctuelle, diffuse, ...)
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= Pour les objets

imitives

= Position (point, groupe d’'objets)

@ Orientation

o Taille
= Forme (pri

o Couleur

)

@ Densité, intensité (dans la scéne)

o Transparence
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» Les mémes concepts sont applicables
al’Animation Assistée par Ordinateur
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Exemple algo real

PasX:=100/ 125
créer AUTO

placer AUTO (<5,0>)
dessiner AUTO

)

Déplacement le long de I'axe X, d’'une

automobile placée en <5,0>

de 100 métres en 5 secondes

=1a125

pour IMAGE

Hypothese :

attendre

25 images/seconde = 125 images

effacer AUTO

déplacer AUTO (<PasX, 0>)
dessiner AUTO

-

.

=

-

-

n
>

ée

Non temps r

= Animation temps réel

o L’ordinateur calcule les mouvements suffisamment

vite pour les montrer a la bonne vitesse sur la station

graphique

. ie

déo, simulateurs

jeux vi

ion image par image

= Animat

trement sur bande vi

s Calcul les

eo

Images + enregis

ojection a une cadence

ion ou pri

t

lisa

+ visua

(ou film)
rapide

« ie 25 images/secondes

******




Exemple algo image/iimage

PasX:=100/ 125;
créer AUTO;
placer AUTO (<5,0>);
pour IMAGE:=1 a 125
enregistrer l'image;
déplacer AUTO (<PasX ,0>);

dessiner images

Histoire de ’AAO

= Premiers films 3D par ordinateur produit par
programmation

= Premier systéme d’animation 3D interactifs
(BBOP, TWIXT) basés sur des positions clés

= Deviennent des outils standards dans les
produits commerciaux comme Alias WaveFront,
Explore ou Softimage (3DS)

21
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Histoire de 'AAQ

= 1¢r systémes d’animation : systémes basés sur
des commandes et non graphiques

= Trés tot apparaissent des systémes temps réel
permettant de définir interactivement les
trajectoires et les mouvements

Palettes électroniques : facilités pour définir des
mouvements avec des tablettes graphique
Systémes commerciaux d’animation 2D avec
possibilités temps réel et interaction avec la
souris (Macromedia DIRECTOR)

20

= Systémes a position-clés limités pour
mouvements complexes
= Systémes a base de commandes développés
pour permettre la définition des chorégraphies
impliquant caméras, acteurs et lumiéres

= Puis, introduction de systémes basés sur
la physique: généralement ils sont a
menus et sans interaction graphique

22

Principales metho
d’animation par-o

= Interpolation de formes ou animation par
image-clés

= Animation par interpolation paramétrique

= Animation procédurale ou algorithmique

= Animation basée sur la capture de
mouvements

23

Animation basee
de mouvements

= But:
s Mesurer et enregistrer des actions directes d’'un

acteur réel pour les analyser et répliquer
immédiatement ou retardé

= Les problemes:
= Implique de faire correspondre le mouvement du
personnage digital aux mesures de mouvement
o La correspondance peut étre:
« Directe: ie bras humain contrélant le mouvement du bras de
I'acteur de synthése
« Indirecte: ie mouvement de la souris contrdlant les yeux d’un
personnage et la rotation de la téte

24
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Les systemes de

= |l en existe 3 sortes = Les marionnettes digitales perm
= Mécanique I’animation de personnages 3D
= Magnétique d’'un nombre de dispositifs d’ent
s Optique s Souris, joysticks, datagloves, clavi

contrdle 5DT Data Glove 14 Ultra

~8.000 $ la paire
= [’information fournie par la manipulation de tels
dispositifs est utilisée pour contrdler la variation
des parametres d’animation au cours du temps
pour chaque caractéristique de I'acteur virtuel
o je. Personnages de jeux télé, ...

28

Systemes de cap z
magnétigue

= Demande qu’une personne porte un ensemble = Pour le mouvement du corps
) humain, 11 capteurs sont
de capteurs magnétiques nécessaires
= Capteurs capables de mesurer leur relation = 1 pourla téte
spatiale par rapport & un transmetteur . ggﬂ:gﬂggﬂz bras
magnethue centralisé e 1 au centre de la poitrine
= Position et orientation de chaque capteur ° 1 Z”c’h'qufé’th-‘ﬁi
A . - M . . Ue chevi
utilise ensuite pour falrg mouv0|r’l acteur digital o 13 chaque pied
= Besoin de synchronisation des récepteurs = On utilise la cinlémlatic?ue .
= Les données en provenance des récepteurs et Fighadsmisosyultdinig
transmises a I'ordinateur sont les positions et
orientations de chaque capteur par rapport a = Systémes les plus populaires :
une position d'initialisation Polnemus Fastrack, /iscension

Exemple de capt ® “
mouvement mag =

= Avantage
= Codt réduit
s « vieille » technique
o Traitement en temps réel des données possible

= Problémes
s Cablage pouvant géner les mouvements
o Définition de position relative a la calibration
s Imprécision magnétique (bruit)
= Difficilement généralisable
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VICON Cameras

Red High-Resolution Cameras

8 Infra

3
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applicat

Types d

iomécanique

=B

= Analyse de la marche

= Motor control

= Réhabilitation
= Sport sc

lence

= Animal motion

= Ergonomics and human factors

http://www.vicon.com
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= 30 facial markers (3mm hemisphere)

6 markers for eyebrows

4 markers for eyes

3 markers for nose

4 markers for cheeks

8 markers for mouth

2 markers for chin
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Probleme:

le nombre de sommets

liser

o Les 2 dessins n'ont pas le méme nombre de sommets
* Prétraitement pour éga

N, N, nombres de sommets des 2 dessins

)

+>N, alors
RT := (N;-1) div (N,-1

Si

1)

(N;-1) mod (N,

RS:

= on ajoute RT points aux RS premiers segments et RT-1

aux autres
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= Pour le morphing, on déforme la grille selon
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une personne qui longe les 2 cotés
des points choisis

d'une piéce. On représente

successivement
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= On appl

incipe

Exemple

D

Malgré des résultats satisfaisants, cette méthode posséde un inconvénient certain : e placement manuel des points de la grille

sur limage est long et fastidieux et peut mener a des résultats incohérents
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= |l faut remarquer que c’est une extension des

IS

Extension possible en 3D avec facettes mais difficile

d

temps
= quand deux points sont proches, la vitesse

équi

ini
aux images

= = contrble graphique du mouvement

morph

d’un objet et la variation de la vitesse
= dans les P-courbes, les points sont non
est plus petite que quand ils sont distants

méthodes de transformation

(morphing 3D)

(

= technique due a Ronald Baecker (1969)

= défi
= Pour le morphing 2D, on d

Exemple : N; =15et N,
= La méthode peut s

Transtormation
Morphi

Un moyen d
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= Pour le morph

utiliser des lignes
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segments placés sur limage) reste long et Ialgorithme peut avoir en certains points un comportement inattendu (apparition de

Le placement des segments de droite permet un travail plus expressif. Mais le codt calculatoire (proportionnel au nombre de
ghost).
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Par po

= Utilisation de points de correspondance

(amer) sur les 2 images + fonction radial

pour « déformer » autour des amers
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Le morphing géométrique 3D ne convient pas  des images représentant des objets complexes ou naturels, qui ne peuvent
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Spl

= Tension t controle comment la courbe se

tend au point K
= Dans certains cas, courbe large souhaitée,

parfois plus brusque préférée
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Conclusion

= Les trois méthodes (images-clés, interpolation
paramétrique et animation procédurale) peuvent étre
décrites d'une maniére plus uniforme et intégrée. Un
objet animé est caractérisé par un ensemble de
variables d'état qui dirigent le mouvement. L'évolution de
ces variables d'état est définie par une loi d'évolution.

D"ANIMATION VARIABLES LOIS DEVOLUTION
D'ETAT

es=clés somumets interpolation linéaire
interpol
interpolation de Reeves

ation de spline

interpolation paramétrique paramétres e

interpolation de splir

animation procédurale paramétres lois physiques
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L'animation derca
lumiéres

= Caméra = position de I'observateur, direction de vision et
angle de vue.

= Une caméra virtuelle de base est caractérisée par au
minimum deux parameétres: l'oeil et le point d'intérét.
L'oeil est un point et représente la position de la caméra;
le point d'intérét est le point vers lequel la caméra est
dirigée. Un angle de vue peut aussi étre défini pour
contréler I'ouverture de la vision sur la scéne.

= Déplacement dans une scene = manipulation des
caractéristiques de la caméra (position, orientation, .
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