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Abstract

Keyframing, Morphing, Inverse Kinematics; they are all animation technics which have been explored by diverse groups of architects,
academics and students, searching for new horizons in the proyecting process development, pushing forward the present limits of
proyecting methodology. We define this project starting by the explorative use of animation tools as experimental variables in reformu-
lating our design processes. Data input have been traditionally carried out using classic interfaces such as keyboard, mouse, graphics
tablet, among others. Despite this is accepted by many as the standard way of communicating with machines, we think this is still very
far from the ideal way to design and model new proposals. In this context we propose to investigate a new way to approach to the com-
puted aided modelling process, questioning and reformulating traditional interfaces in user —-machine communication.

Resumem

Keyframing, Morphing, Inverse Kinematic, son todas técnicas de animacion que han sido exploradas por distintos grupos de
arquitectos, académicos y alumnos, buscando nuevos horizontes en el desarrollo del proceso de proyecto, desplazando asi los
limites actuales de la metodologia proyectual. A partir del uso exploratorio de las herramientas de animacion como variables
experimentales en la reformulacién de nuestros procesos de disefio, es que hemos plateado el siguiente trabajo.
Tradicionalmente el input de data se realiza a través de interfaces clasicas como teclados, Mouse y en algunos casos tabletas de
dibujo o digitalizadoras. Pensamos que esto, si bien considerado por la mayoria como el estandar de comunicacién con las
maquinas, dista aun del ideal para disefiar y modelar nuevas propuestas. Dentro de este contexto es que proponemos investigar
una nueva forma de aproximacion al proceso de modelado asistido por computadoras, cuestionando y replanteando las interfaces
tradicionales de comunicacion usuario-maquina.
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1. Introducion

Cualquier software de gamma alta de modelacion y animacion
3D tienen la capacidad de capturar movimiento a través de distin-
tos procesos y tecnologias. El presente trabajo contempla la ex-
ploracién de estas técnicas aplicadas al proceso de modelado. En
nuestro caso nos basaremos en el software 3DStudioMAX, por
ser el de mayor uso y dominio en nuestra Facultad, corriendo so-
bre un equipo Workstation Dell Presicion 650. Las etapas de ex-
perimentacion contemplan captura de movimiento a través del
Mouse, i-gloves, y la experimentacién con archivos .BIP del plu-
gin Character Studio. En una etapa futura prevemos el estudio
con equipos de Motion Capture, camaras infrarrojas y la progra-
macion de sensores de movimiento.

1.1 De los fundamentos y el modelado digital

En la actualidad existen variadas técnicas de modelacion tridi-
mensional. Las mas comunes son el modelado parametrico, am-
pliamente utilizado en el campo del CAD, el modelado poligonal,
el modelado por medio de nurbs, las superficies de subdivision,
por nombrar a algunos. Un punto comun que nos invita a reflexio-
nar es la curva de aprendizaje que debe experimentar el alumno
para llegar a disefar en forma transparente, sin las preconcepcio-
nes producidas por la forma de operar de tal o cual técnica, lo que
no varia mucho de un software a otro. Nuestra experiencia en dis-
tintos cursos y talleres nos ha permitido comprobar que los alum-
nos piensan en términos del dibujo y la construccion de partes y
piezas, influenciados por el proceso constructivo digital mas co-
mun: extrusiones, operaciones booleanas y superficies. Esto se
conlleva con una logica constructiva dada por la expertiz del
usuario y la versatilidad de la plataforma de trabajo.

2. Objetivos

Nuestro target en esta etapa es desarrollar una técnica de “Mo-
delado con las Manos”, donde el usuario realmente solo deba
preocuparse por el objeto de disefio dentro de su proceso, y olvi-
darse del manejo del software. Si bien este proceso se da auto-
maticamente en los sujetos que poseen gran experiencia en el
modelado, independientemente de la técnica que se utilice (poli-
gonal, nurbs, parametrito, etc.), pensamos que una solucion de
este tipo seria definitivamente mas intuitiva y amistosa para los
alumnos, sobre todo en los primeros afios de la carrera. Asi mis-
mo, creemos que esta experiencia podria desembocar en una
técnica aplicable a las distintas escalas del disefio, Grafico, In-
dustrial, Arquitecténico.

3. Metodologia

Nuestro trabajo conté con las siguientes etapas:

Criterios, analisis y eleccion de los instrumentos de captu-
ra: Los criterios de captura surgen del entendimiento de la ope-
ratividad del software. En 3DStudioMAX podemos capturar mo-
vimiento y asignarlo a las tres transformaciones basicas, a sa-
ber: mover, rotar y escalar. En nuestra investigacion, para reali-
zar dicha operacién asignamos el controlador de captura de mo-
vimiento a la transformacion mover, por ser el area de estudio
que nos intereso desde el principio. Quedan pendientes por el

momento las exploraciones a realizar respecto de las rotaciones
y los escalamientos. Por condicionantes del software, solo se
puede capturar movimiento con los siguientes dispositivos ex-
ternos: Mouse, Teclado, Teclados Midi, y Joystick. Podemos
predefinir combinatorias para la operatividad de estos, y como
Mouse podemos utilizar cualquier dispositivo que emule dicho
periférico. En nuestro caso esto nos permitié ampliar las posibili-
dades a una tableta / Lapiz éptico modelo (Wacom Intuos 2) y a
un guante de datos (Data Glove Essentialreality modelo P5).

- Proceso de captura: Los experimentos de captura de movi-
miento se centraron en la aplicabilidad de /as trayectorias so-
bre los procesos de modelado. Se disefiaron dos ejercicios, el
primero de estos probaba la generacion de spline utilizando
igloves, Mouse, y lapiz 6ptico para posteriormente emplearlas
como lineas de contorno, extrusion o superficie. El segundo
de estos, implemento los spline generados por las trayectorias
producidas por los bipedos como lineas de estudio de la dina-
mica espacial. En este caso se utilizaron archivos bip de biblio-
tecas de captura de movimiento. Al capturar movimiento, lo
que en realidad estamos haciendo es capturar las trayectorias
del movimiento. Esas trayectorias las podemos convertir en
Splines a través de la operacion convert to en el panel de con-
trol de animacion. De esta forma capturamos movimiento para
un objeto dado, extraemos la trayectoria a una spline con el
maximo de cuadros claves para el largo de tiempo configurado
(no se observaron variaciones con distintas configuraciones
de tiempo. Las pruebas se realizaron a 15y 30 cuadros por se-
gundo). Finalmente convertimos las splines obtenidas a lineas
nurbs. Luego por medio de extrusion de superficies nurbs en
el eje U generamos las superficies NURBS. Este proceso se
repitié con cada uno de los periféricos asi como con los archi-
vos de captura de movimiento.

4. Desarrollo

4.1. Ejercicio 1: Instrumentos, técnicas y metodologias
aplicables al proceso proyectual

Técnicas de Modelado: creacién de primitivas, modelado
superficies Spline, Loft y NURBS

El ejercicio se focaliza en amplificar las herramientas de proyec-
to, permitiendo experimentar con distintas interfaces de manipu-
lacién y visualizacion en un proceso de disefio, y, presta particu-
lar atencién a las modalidades de interaccién hombre-ordena-
dor. Lo que se hizo en este caso fue construir geometrias a partir
de las splines obtenidas en la fase de captura mediante las op-
ciones Loft y Surfaces. Las geometrias resultantes con la herra-
mienta Loft son verdaderas cintas espaciales. El resultado de
modelacion con esta técnica esta altamente determinado por la
eleccion de la spline que se use como recorrido. Por otro lado
nos vimos obligados a insertar un shape externo al archivo origi-
nal para generar la superficie Loft, asi como una primitiva para
poder capturar el movimiento. En la generacion de superficies a
través del modificador Surface nos encontramos con el proble-
ma operativo de tener que reconstruir el tejido de la malla a partir
de las Splines obtenidas, por el requisito del modificador de tra-
bajar entre 3y 4 Vértices, lo que relentiza el proceso ademas de
volverlo completamente tedioso.
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Hegemonia del lapiz: Inventario de nuevas opciones

Unicamente remplazado por el Mouse, el lapiz mantuvo su hege-
monia como instrumento de proyecto. El Mouse incluso posicio-
nandose masivamente como herramienta de manipulacion del
software, presenta sus limitaciones en tanto que su movilidad
esta sujeta a un plano horizontal y esto presenta dificultades para
transferir ordenes a un universo tridimensional. Por tanto, el Mou-
se, a demas de ser una herramienta de mediacion entre las accio-
nes fisicas del hombre y su resultado en el ordenador, también,
en este caso, requiere operar sobre dos coordenadas disimiles.

Este ejercicio se focaliza en la utilizacién del medio, como una
mirada al interior del proceso de proyecto; en si mismo como ob-
jeto de estudio.

Los instrumentos derivaron en dos campos de mucho interés
para el territorio digital:

- El Lenguaje: signos, sefias, movimientos o gesticulaciones
sustentadas por codigos de lectura que identifiquen patrones
y acciones predeterminadas

- Las Interfaces: Mouse, Lapiz 6ptico, Guantes de datos.

El Mouse: interfaz por excelencia en la interaccién usuario —
computador. Por restricciones del software la captura de movi-
miento se realizo determinando los ejes X e Y para el eje hori-
zontal y vertical del mouse.

El lapiz 6ptico: Interfaz por excelencia en la interaccion del usu-
ario con los soportes analogos. Su simil digital introduce la pro-
blematica de tener que dibujar mirando a la pantalla y sacando
del campo de nuestra vision periférica a “la mano”. Una vez que
se logra un trabajo transparente con esta interfaz, se logro ma-
yor precisiéon en el manejo de la captura de movimiento.

El i-glove: Las pruebas realizadas son completamente equipa-
rables a las dos situaciones anteriores, pues el modelo elegido
para realizar la investigacion emula el modo de operar — en dos
dimensiones — de ellos. Queda abierta la duda a realizar nueva-
mente el experimento con equipos mas sofisticados. Es en este
punto donde propusimos el empleo de archivos de biblioteca de
captura de movimiento.

4.2. Ejercicio 2: Incorporacion de fenémenos dinamicos
en los procesos de disefno

Técnicas de Animacion: bipedos (archivos .bip: captura
de trayectorias), multitudes (motion flow)

Los bipedos ejecutan distintas acciones y sus trayectorias sur-
gen de puntos de control antropométricos. En nuestro caso to-
mamos todos los puntos de articulaciéon, entendiendo que la
construccion de superficies entre las trayectorias generadas por
el desplazamiento de estos puntos en el espacio corresponde a
la movilidad humana. Esta informacion se puede procesar a par-
tir de condicionantes ergonémicas que actuan en la movilidad y

el desplazamiento corporal. Incluso pueden ser implementadas
para evaluar comportamientos de masas bajo ambientes simu-
lados. Este ejercicio se moviliza en el campo de la morfologia
aplicada a actividades humanas y a las influencias en sus nive-
les de funcionamiento y operatividad espacial. Por tanto requie-
re de un modelo de analisis, que permita simular la comprension
de los criterios seleccionados.

Parametros de creacion

Esta segunda fase incorpora eventos, sucesos y acontecimien-
tos como variables que determinan el espacio de proyecto. Aco-
ta el proceso de especulacion morfologica haciendo de esta un
resultado de la dinamica espacial. Se utilizaron cuatro Bipedos
con cuatro clips de animaciones, los que fueron mezclados por
la aplicacion a través del modulo Motion Flow.

Dimensiones del movimiento en los procesos de disefio

El ejercicio fue disefiado con el fin de desarrollar aplicaciones
para el disefio de objetos industriales, en tanto que se maneja-
ron variables ergondmicas para potenciar la certidumbre del
producto, componentes arquitecténicos, en la medida que con-
trola los procesos de formalizacion y visualizacion de piel, es-
tructura, cerramiento, rampa, escaleras, mobiliario y dispositi-
vos urbanos. Este ejercicio posibilitaria examinar el comportami-
ento de masas en relacion a la estructura, el tejido y los elemen-
tos de control de la vida urbana, vias, calzadas, tiempos y veloci-
dades de desplazamiento. A la fecha, esta etapa de nuestro tra-
bajo esta aun en desarrollo.

5. Conclusiones parciales: Control de las trayectorias

Aplicaciones proyéctuales: A priori vislumbramos dos cami-
nos no excluyentes. La exploraciéon morfolégica en el proceso
proyectual, en una primera etapa, y la simulacién del accionar
humano en una segunda etapa.

Instrumento de proyecto: en cuanto herramienta exploratoria,
si bien no disponemos de la capacidad técnica de recoger datos
en el espacio, se prevee la incorporacion de Trackers y DataGlo-
ves con reconocimiento de movilidad espacial.

Parametro de evaluacion espacial: en cuanto a la extrapola-
cién y configuracion del sistema a modo de observar su compor-
tamiento como sistema de particulas.

Protesis corporales + Sistemas hibridos: Prevemos aqui un
enorme campo de desarrollo, al vislumbrar una nueva ventana
hacia el mundo de la personas con discapacidad fisica. En la
Actualidad son muy pocas las soluciones generadas a los pro-
blemas de comunicacion usuario / maquina, lo se constituye, en
la practica, en una discriminacién hacia quienes sufren de algun
tipo de impedimento fisico por ver ellos mermadas sus capaci-
dades. Creemos que es un area de la que el disefio no puede
eludir su rol social y propésito en la generacion de soluciones
humanas.
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