l Deformation faciale Introduction

... pour applications en temps réel L’animation faciale ...
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Animation faciale Animation faciale : ou 2

» Ensemble de techniques
pour modifier un modéle
afin de reproduire de fagon
cohérente les expressions
du visage

» Différents domaines d’application:
* La télévision ou le cinéma
» La communication machine/humain (interfaces)
* Les jeux vidéos
* Mondes virtuels
» La communication a distance (réseaux)

» Visage important pour:
* Animation des lévres
correspondant a la parole
* Emotions

> # corps : squelette non
animeé (sauf pour la

— applications en temps réel ou pas !
machoire)
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Non Temps réel vs tempsi;

» Applications non temps > Applications temps réel 1. Définir un modéle géométrique

réel (pré calculé) _ 2. Définir une structure d’animation pour ce
nteractions possibles modeéle + paramétrage

aucune interaction + Déformation et rendu ~25 fois

par seconde ) 3. Conception d’animations (analyse vidéo, capture,
« Pas de contrainte pour le + Conception de modéles IA, design manuel, ...)

temps de déformation et allégés
de rendu Dépendance des plates-

formes (ressources . 5 .
« Conception de modéles matérie,ﬂes) . 4. Animer le modéle en fonction de la structure

complexes et précis d’animation et des paramétres

P. Kalra, A. Mangii, N. Magnenat-Thalmann, and D. Thalmann. Smile : Mult layered facial animation system. In IFIP WG 5.10, Tokyo, pages 189-198, 1991
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Processus et technologjies;

Manuel, semi:
automatique ou
automatique

Face Modelling,

1. Définition du Cloning

visage (objet)

2. Construction ~ Déformation du  Manuel (GUI), ou
expressions mesh, capture de
statiques paramétrisation données

Manuel pour les
animations non

Co-articulation

P temps réel.
3. Animation
Key-framing pour:éel:::: o CanEi G
. " A automatique &
dlegesseis partir de régles

pour le temps réel
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Etat de I'art

L’interpolation, la simulation physique des
muscles et les pseudo muscles

Systémes de paramétrisation

Définitions

.
e R R

Muscles faciaux

»> Base naturelle utilisée pour
construire 'ensemble des
paramétres

» Méthodes de déformation
basées sur les muscles

» Utile pour évaluer un
systéme d’animation faciale

-

Vue d’ensemble N

Déformations

basées sur les muscles
Platt ot al. 1981

Water et a. 1967
Terzopoulos t al. 1990

maeev LJ -m"@

les pseudo-muscles

: ) FFD ~1086 4 4
interpolation Spiine ~1988 :
Parke 1972, 1974 Points de controle 2000 a0,
Clonage dexpressions 2001 - -
>
>
Ekman 1978 Kalra 1993 1999
descripton en terme ésulats visuels de manipulation de points
de muscles contraction de contrde
musculaires

Paramétrisations

L’interpolation

» Interpolation simple
» Interpolation n-linéaire
> Interpolation par région

Estimer la forme finale par « mélange » de formes différentes

» Avantages:
« méthode générique en animation
« calculs simples

» Inconvénients :
conception de TOUTES les expressions clefs nécessaires

manipulation non intuitive (conception d’une expression par interpolation sur
I'ensemble du modele;

contraintes et dépendances topologiques des modéles
beaucoup de données pour manipuler un modéle

...
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la

ions muscu

contract

— les pseudo muscles s'intéressent aux resultats des

tri

ions géomé

iques

» Techniques de déformat

Free Form Deformation
« Spline pseudo muscles

Radial basis functions .

» Avantages

« Controle plus simple

é au temps réel

le en calculs — adapt:

impl

lement plus si

énéral

G

ts

énien

» Inconvi

iori moins réaliste

« Apri

TW. Sederberg and S.R. Pary. Free-form deformation of solid geometry models. In Computer Graphics, Siggraph'8s, volume 20(4), pages 151-160,1986.

CL.Y.Wang and D.R. Forsey. Langwidere : A new facial animation system. InProceedings of Computer Animation, pages 59-68, 1994,

J.Y. Noh, D. Fidaleo, and U. Neumann. Animated deformations with radial basis functions. In VRST, pages 166-174, 2000.
-
.
-

-
e
e

-

L

=
-

.
-
-
-

-

-
-
.

-

-
-

.

=
-

.
-
-
-

-

-
-
.

_
—
.
.

.
=
-
-

_

-

-
-
.

.
-
il

-
.
e

o~
-
-

-
-
.

.
-
-

=
-

e
-
-
-

=

-
-
.

.
.

e

-
-
.

.
-
-

.

-
-
.

o
e
-
-
-
-

-
-

.

.
e
-

.

o
&
-
-

.

i

i

e

c
©

L)

lation de |

imu

Las

» 3 approches majeures

« La représentation par ressorts

« La représentation par couches de ressorts

« La représentation vectorielle

+ Approches basées sur 'anatomie du visage

» Avantages
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» Inconvi

« Conception et calcul complexes

SM. Platt and N. Badler. Animating facial expression. Computer Graphics, 181, 15(3) :245-252, 1981

K. Waters. A muscle model for animating three-dimensiona facil expression. In in Maurten C. Stone, Computer Graphics (Sigoraph Proceeding),

volume 21, pages 17-24, 1987.
. Terzopoulos and K. Waters. Techniques for realistic facial modeling and animation. In Tokyo Springer-Verlad, editor, Proceeding Computer Animation,
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Geneva, Switerzerland, pages 59-74, 1991
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Cri

é d'utilisation

« temps de conception rédui

ici

» Simpl

« forme quelconque (homme, femme, enfant, dessin animé

» Intégration

« fonctionne pour différentes applications et différentes plates-formes

sans modification (PC, web, mobiles, ...)
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» G
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+ animation indépendante du modele,
« personnalisation des animations

lle

t

le contréle des déformations
+ qualité adaptable en fonction des ressources

e visue
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Objectifs

un modéle complet de buste

d

ion

t
» Application de visages parlants
Mouvements de téte

» Anima

Ives

interacti

ée
ions

ti

€ de production de modéles animables a
de trés peu d’'informations

Ica

Appli

» En temps r
>S

ions ...

i

, memes anima

déles

plates-formes (PC, web ou PDA)
10N memes mo

de conception

ité

lici
ir

Rap
* Animation de nombreux modéles

+ Sans contraintes sur les modéles

imp
> Flexibilité

« Utilisat
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Les syst

étrisation

de param
« Facial Action Coding System (FACS)

&mes principaux

» 3 syst

* Ekman et al. (1978) pour 'analyse / classification des expressions

faciales, basé sur I'anatomie musculaire

ion (MPA)

| Perceptible Acti

inima

*M

* Kalra et al. (1993) : paramétrisation basée sur les résultats visuels

des contractions musculaires . rise-nose)

* MPEG-4 FBA

tle

inition €

* Moving Picture Experts Groups (1999) basé sur la défi

déplacement de points de contrdle

1978

P. Ekman, W.V. Friesen. Facial Action Coding System : A Technique for the Measurement of Facial Movement. Consulting Psychologists Press, Califoria,

Fédérale de Lausanne, Switzerland, 1993

PhD thesis,

Moving Picture Experts Group. Specification of mpeg-4 standard. hitp -/iwww.cselttmpeg.
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» Juxtaposition
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rtition des points de contrainte autour du poi

Inition

répal

« distance point ordinaire < points de contrainte

« distance entre les points de contrainte

en compte plusieurs points de contra

des points de contrainte
des
« bons » points influents

— Qui influence quoi et comment ?
> Défi

» Pour éviter les « cassures » entre les r

» Métrique ut
» L'influence d’

Juxtaposition des
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’ensemble

Vue d

1 chu maillage)

Liste des points de contrainte (FDP)
[eormespondance pt i -

caleul du polds comespendant i chaque pt ctrl

Déformatians spécifiques (yeux, caul

séection des paints de cril influerts
Calcul des FAPL

Calcul de la répartition des points de contréle

Estimation des nowvelles positions des pts de ctrl

Animation

ps de ctrl

Caloul dh

points et triangles)
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données
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(FAP)
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rtir du modéle en pos|
« calculer la somme des déformations

. apa

correspondantes a chaque paramétre

* les appliquer au modéle
« afficher les résultats
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» Déformation par contrainte
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» Editer ces informations dans
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e e

un modeleur (plugin

3DStud

K<

)

10 max

Fabtion des defomasion,

4 daoemats

Exportation des tabie

» Exporter au format FAT
(Facial Animation Tables)
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(po
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Conclus

ipuler

ées & manipu

» Peu de donn

« Points caractéristiques

idité

* Quelques secondes pour linitialisation

» Rap
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anima

« Calculs simples durant la phase d’

lité

énéra

» G

* Méme approche pour tous les points

« Aucune contrainte sur le nombre de points et les degrés de liberté

» Calculs intensifs durant la phase d’initialisation

» Aucun controle sur les déformations
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» Deux paramétres clefs
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