SKOLA TROGRAIN POSER

Skola programu Poser — Lekce 10 — Dynamické obleceni

Vitejte v desaté lekci Skoly pouzivani programu Poser, kiera byla vytvorena za
pouziti aktualni verze Pro, vychazejici z verze 7. Je pravdépodobne, ze mnoha
pravidla budou platit jen s malymi obménami i v nasledujicich verzich tohoto
programu, stejné jako v pfedchozi verzi 7. V této lekci si vysvétlime principy
dynamického obleceni a jeho pouziti na postavach Poseru.

Uvodem povazuji za vhodné objasnit nékteré odliSnosti obou hlavnich principt
obleceni v Poseru. Jak jsme si vysveétlili v pfedchozi lekci, pro oble€eni postavy
muzeme v Poseru pouzit dvé zakladni metody, vychazejici z typu pouzitého
modelu oble€eni. Jednd se o obleceni prizpusobivé (anglicky Conforming
Clothing) a oble€eni dynamické (Dynamic Clothing).

Obledeni pfizpUsobivé je vytvareno vzdy pro konkrétni typ zakladni postavy
Poseru. Model tohoto obleCeni obsahuje vnitini kosténou strukturu s klouby
(kostru), ktera je totoZzna s obdobnou strukturou zakladni postavy, pro kterou bylo
oblec€eni vytvofeno. Po pfizpusobeni obleceni na postavu (pfikaz Conform To)
dojde ke sprazeni obou koster, diky cemuz se obleceni nadale pohybuje spole¢né
s pohyby postavy, které vérné nasleduje. Vyhodou tohoto zpusobu obleceni je
pravé uvedené sprazeni pohybu obleceni s postavou, kdy po zméné pbzy postavy
neni tfeba provadét odpovidajici zmény pézy obleceni (s vyjimkou drobnych Gprav
tvaru obleCeni v pfipadé kolize s postavou, které se obvykle feSi pomoci zmény
nastaveni dostupnych oto¢nych ovladacl modelu obleceni). Naopak zasadni
nevyhodou tohoto typu oble€eni je jeho pouziti v animaci, kdy se sice obleceni
pohybuje soucasné s postavou, ale povrch oble€eni se sou€asné dynamicky
nedeformuje, a proto vzdy plsobi jako plechové brnéni. Tento efekt neni patrny
na pfiléhavém obleceni, jako je napfiklad spodni pradlo, puncochy, leginy, apod.,
ale u volnéjsiho oble€eni plsobi animace velmi nerealné.

Obleceni _dynamické nema Zadnou vnitfni kosténou strukturu a obvykle neni
problém modely tohoto typu aplikovat libovolné na jakékoliv postavy Poseru.
S trochou nadsazky se da konstatovat, Zze pomoci mistnosti oble¢eni Cloth Room
Poseru se da obléci libovolna postava &i objekt do libovolného polygonového
objektu. V praxi se nabizi napfiklad moznost natazeni modelu ubrusu na model
stolu, nebo koberce na schodisté a tak podobné. V pripadé dynamického obleceni
Poser sam vytvaruje objekt obleCeni podle objektu, ktery oblékame. Pritom
presouva jednotlivé vertexy geometrického modelu obleceni ve sméru pusobeni
zadanych fyzikalnich sil (gravitace, sila vétru, apod.), proti pusobeni odporujicich
sil materialu oble€eni (pruznost, ohebnost, apod.). Pfi detekci kolize modelu
oble€eni s povrchem postavy se pfesun vertext v daném misté zastavi. Podle
nadefinovanych vlastnosti materialu obleceni Ize ve vysledku docilit priléhavé;si,
nebo naopak volnéjsi vytvarovani obleceni vuci povrchu oblékaného objektu. Vse
si pozdéji podrobné vysvétlime. Hlavni vyhodou dynamického obleceni je tedy
obrovska variabilita modelu obleCeni a zejména relativné vérné chovani obleceni
béhem animace, kdy cely model oble€eni pfirozene reaguje na pohyby postavy
a ostatni fyzikalni jevy scény. Neni problém animovat pohyby obleceni ve vétru,
deformace oble€eni pfi kontaktu s rlznymi prekazkami, apod. Naopak nevyhodou
je zejména znacné zvySeni pozadavkld na vypocetni vykon pfi kalkulaci animace
a odpovidajici prodlouzeni doby vypoctu. DalSi urcitou nevyhodou je nutnost
dobré znalosti ucinkld nastaveni jednotlivych ovladacu fyzikalnich vlastnosti
obleceni, které zdsadné ovliviiuji jeho chovani a prakticky vzdy je mozné se
k idealnimu vystupu dopracovat pouze opakovanym testovanim rdznych
kombinaci nastaveni.

Pojdme tedy k véci. Nejprve si vysvétlime obecné principy dynamiky obleceni
v Poseru. Za timto ucCelem si v Poseru otevieme novou scénu a do ni nacteme
dva primitivni objekty — ¢tvercovou plochu Square Hi-Res a model schodl Stairs.
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Tyto objekty najdete v knihovné rekvizit Poseru

nam pro demonstraci dynamiky oble€eni nahrac
Objekt schodl nejprve zmensime na hodno
ne

nahoru a dozadu tak, aby spodcinula nad
s polygonovou mfizkou Smooth Lined, /
do mistnosti oble¢eni Cloth Room. Pohl Ia‘i-,:

\

Main Camera

. e ([ 8e )
Dynamické obleceni v Poseru se aplikuje p ci takzvané simulace o,bleéerﬂACLath’Sirﬁulation. Tato
simulace byva zapoc€ata snimkem ¢&. 1 a le konéi snimkem ¢&. 30 (standardni nastaveni). Délka
simulace muze byt rizna, ale obecné mensi et snimkd pfinasi méné dokonalou simulaci a naopak vétsi
pocet snimkd simulaci zdokonaluje, ale soucasn zuje dobu zpracovani. Osobné povazuji hodnotu
30 snimka za Optlmélnl pro g T e BT T s SN
testovani. Pfi tvorbé animaci bude — — —
pocet snimku samozrejmé
odpovidat scénafi a pozadované
délce animace.

Ujistéte se tedy, Ze jste veskeré predchozi kroky provedli uvnitf prvnino  [RERSSIUEERIUEIRIES AR CLE

snimku a tento mate stale nastaven jako pracovni, viz obrazek vyse:

Novou simulaci si otevieme kliknutim na tlagitko New Simulation... New Simulation... [N
v levém hornim rohu mistnosti oble¢eni, viz obrazek vpravo:

Timto dojde k otevieni dialogového okna zakladniho nastaveni simulace
Simulation Settings, viz obrazek na nasledujici strané:
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V tomto okné mUlZeme vhodné

Simulation Settings _ ) ] _
pijenovat SImU|aCI, nastavit

Simulation Name; | S0l rozsah simulace v ramci celkového
_ ) rozsahu snimk({ animace a pocet
Simulation Range krok(l  simulace, které budou
Start frame: ll— Steps per frame provedeny v kazdém snimku. Tyto
End frame 0 INHIILLL e 2 000 prfedvolby jsou podrobné popsany

v uZivatelské  pfiruéce  Poseru,

ke | ' Stiovat.
Additional Cloth Collision Options takze je zde hemusim vySVEECay

[[Default is cloth vertex against Zajimavé jsou az nasledujici
abject polyeon] polozky dopliikového nastaveni
kolize obleceni Additional Cloth
Collision Options. K dispozici zde
mame tfi oznaCovaci poli¢ka,
kterymi mizeme definovat zpusob
Drape frames lni detekce kolize obleceni
s oblékanym objektem.

| Object vemex azainst cloth polyzon
1| Object polveon against cloth polveon
[ Cloth self-collizion

Cloth Draping

V zakladnim nastaveni, kdy

Cancel | __OK_J zUstanou vSechna poli¢ka
neoznaCena, Poser pfi vypoctu
simulace detekuje pouze kolize vertexti obleceni vici polygontim oblékaného objektu.

Pro toho, kdo jesSté nema zcela jasno v pojmech vertex — polygon,
dovolim si zde malou polopatickou vsuvku: '
Vertexy jsou body sitového 3D modelu, které jsou definované
jako priseciky ,vlaken® sité. Na obrazku vpravo jsou oznaceny
Sipkami.

Polygony jsou plosky, jejichz rohy jsou definovany tfemi a vice
vertexy a tvofi tak realny povrch 3D modelu. Na obrazku vpravo
jsou vybarveny Zlutou barvou.

Pojdme ale zpét k nastaveni kolize. Toto mulzeme nejdfive
ponechat v zakladnim nastaveni, tj. s neoznacenymi policky
a vyzkouset si, jak dopadne vysledek animace. Posléze se k témto
predvolbam vratime a vysvétlime si jejich vyznam.

Posledni polozkou okna nastaveni simulace je zavéSeni tkaniny
Cloth Draping. Tato pfedvolba se vyuziva zejména u obleceni
postav, kde je potfeba pfed zahajenim simulace obleceni tvarové pfizplsobit tak, aby spravné padlo na
zvolenou postavu. V podstaté mizeme na tento krok pohlizet jako na obleceni postavy. Jak jsem napsal
v uvodu této lekce, u dynamického obleceni muzeme libovolné kombinovat typy oble€eni s rdznymi
postavami. Proto je obvykle nutné obleCeni pfed zahajenim simulace, ktera se stane soucasti animace,
tvarové dané postavé pfizpUsobit. K tomuto ucelu Poser pouziva stejnou techniku jako u samotné
simulace. Rozdil je pouze v tom, Ze definovany pocet snimku v policku Drape frames se nezaznamena do
vysledné animace, ktera tak zapoCne az od mista, kdy dojde k urovnani obleceni podle tvaru postavy.
Mnozstvi snimkd potfebnych k tvarovému pfizpusobeni obleceni postavé je vzdy nutné otestovat. Bude
zaleZet zejména na pocate¢ni tvarové odliSnosti obou objektu.

=
V nasem pfipadé Zadnou postavu neoblékame, takZe ponechame u této B Cloth w None

poloZzky zakladni nulovou hodnotu a okno nastaveni simulace uzavieme
kliknutim na tla€itko OK. f Clothify...

Timto se nam v mistnosti oble€eni aktivovala zbyvajici dvé tlacitka sekce
€. 1 Cloth Simulation a vedle nadpisu této sekce se zobrazil nazev nové
vytvofeneé simulace, v mém pfipadé standardni Sim_1.

3

Soucasné se aktivovalo prvni tlaCitko pod nazvem Clothify... ze sekce
€. 2 Cloth, viz obrazek vpravo:
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Kliknutim na toto tlaitko Clothify... oteviete malé
dialogové okno, které nabidne vSechny dostupné
objekty scény, jez mohou byt pouzity jako
dynamické obleCeni. Pomoci rozbalovaciho Object to clothify:  w ClothPlane 1
seznamu vyberte objekt Ctvercove  plochy
ClothPlane_1, ktery kliknutim na tlacitko Clothify
definujeme jako objekt oble€eni, viz obrazek vpravo:

Clothify

Timto krokem se aktivovala veskera zbyvajici Cancel | Clothify |
tlacitka ve vSech sekcich mistnosti obleceni.

Aby bylo mozné provést prvotni simulaci, musime jesté definovat alespori jeden objekt scény, vic¢i némuz
bude proveden vypocet kolize dynamického obleceni. U postav se bude obecné jednat o vSechny jejich
Casti, které mohou pfijit redlné do kontaktu s oble¢enim.

U nasi vyukové simulace zvolime jako kolizni objekty Select objects
schodisté a podlahu. Za timto u€elem klikneme nyni na o _
tlagitko Collide Against... v sekci tlagitek &. 2. Select collision objects
V nasledujicim dialogovém okné klikneme na momentalné w [ & UNIVERSE

jediné dostupné tlaCitko pro pfidani objektd kolize / @ GROUND
Add/Remove... a ze zobrazeného seznamu dostupnych 0 @ ClothPlane_1
objektl scény oznacime polozky podlahy a schodi & @ stars_t
GROUND a stairs_1. Viz obrazek vpravo:

Potvrzenim volby pomoci tlaitka OK se vratime do predchoziho dialogového okna, ve kterém se
aktivovaly dalSi polozky upfesriujicino nastaveni kolize, viz obrazek nize:

Jednotlivé poloZzky upfesnujiciho
nastaveni kolize obleceni jsou
o _ , podrobné popsany v uzivatelské
Current collision object: ™ stairs_1 A MOVE.. prirusce Poseru, takZe nyni jen

kratce pfipomenu jejich funkci.

Cloth Collision Objects

Collision Offset Collision Depth =
L i | B s (F;afr_am_etr d,ICoII|?|on _kCI)_ffs,et
S _ efinuje vzdalenost mezi koliznim
Stanc Friction . T
<ILI_uLlu - f— Dynamic Fnction objektem a oblegenim, ve které
QMR o se po priblizeni obou objektd
Figure Collision Options zacina provadét vypocet simulace

a obleCeni se =zacina tvarovat.
V nékterych pfipadech je nutné
tuto hodnotu zvysit, aby se
predesSlo nechténym deformacim
obleceni. Soucasné se vSak také

i zvySuji naroky na vypocetni
Eanoel| Ok I vykon.

Parametr Collision Depth definuje vzdalenost objekiu obleceni od kolizniho objektu, ve které nastava
jejich vzajemna kolize. Diky tomuto parametru zustava mezi povrchy obou objektd urcitd odstupova
vzdalenost (mezera), ktera zabrani pfipadnym prunikim drobnych nerovnosti kolizniho objektu skrz
oble€eni. U obleCeni postavy je potfeba experimentem najit optimalni hodnotu tohoto parametru, aby
nedochazelo k drobnym pranikim a naopak, aby obleceni nevypadalo jako nafouknuté.

Parametr Static Friction definuje hodnotu vzajemného tfeni, které vyvolava nehybny kolizni objekt vuci
materialu oble€eni, jez se po ném béhem simulace posouva. V tomto pfipadé na obleceni plusobi a tfeni
vytvafi pouze gravitacni sila.

Parametr Dynamic Friction definuje hodnotu vzajemného treni, které vyvolava pohybuijici se kolizni objekt
vuci materialu oble€eni, jez se po ném béhem simulace posouva. V tomto pfipadé na obleceni pusobi
a tfeni vytvafi zejména setrvaéna sila.
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vyzaduje. Tento parametr je opét podrobné po ![1’

VnaSem pfipadé ponechame  vsedi 4. Dynamies Controls [ClothPlane 1]

preddefinovanych hodnotach a dialogové okno
na tla¢itko OK.

Timto mame nastaveny nejnutné;jSi polozky, ki
simulace bezpodmine¢né nutné a muzeme si tudiz prvni simulaci Plav Simulation
vyzkouSet. PfeskoCime sekci tlacitek €. 3 a v sekci tlaCitek ¢. 4 '

klikneme na tlagitko pro spusténi vypo€tu simulace Calculate Clear Simulation
Simulation, viz obrazek vpravo:

Calculate Simulation k

Po spusténi vypocltu Poser postupné projde vSemi snimky a zastavi se na snimku poslednim, v naSem
pfipadé €. 30. V tomto snimku vidime vysledek simulace, viz obrazek nize:

[ \

Jak vidime, v zakladnim nastaveni je material obleceni
relativné houzZevnaty, néco mezi platnem a kobercem.
Vv a simulace je pomérné slusna, pfesto doslo na
mistech  k viditelnému  priniku  schodu

, Viz mista oznacena Sipkami na obrazku vlevo:

Na stejném obrazku je navic také viditelné misto, kde
doslo k vzajemnému prolnuti samotného objektu obleceni
a je oznaceno symbolem ruky.

Tlac¢itkem Play Simulation si muzeme spustit cyklické
pfehravani pribéhu animace. Pfehravani poté zastavime
pomoci tlacitka Stop ze skupiny ovladaéu animace
obvykle u spodniho okraje pracovniho okna.

VySe popsané defekty simulace se dale pokusime eliminovat pfenastavenim parametra simulace. Pomoci
tlaCitka Clear Simulation nyni vytvofenou simulaci vymazeme a poté nastavime v pracovnim okné opét
prvni snimek.
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Kliknutim na tla€itko Simulation Settings... v sekci tlac
nastaveni simulace Simulation Settings. a

V pfedchozi simulaci jsme pouZili zakladni
kdy se kalkulovala pouze pozice vertexu
zabranéno praniku rohd schodu skrze oble
oble¢eni. Abychom tomuto jevu zabranili
Additional Cloth Collision Options,
konkrétné polozku Object vertex agains
cloth  polygon, ktera k zakladnimu
nastaveni pfida navic detekci vertexu
koliznich objektt vuci polygonum obleceni,
viz obrazek vpravo: {

at dopinkove n
Additional Cloth Collision Options
@ Object vertex agamst cloth polyzon

[l Object polygon against cloth polvzon object polveon]
0| Cloth self-collision

[Default iz cloth vertex against

Pokud nastaveni potvrdime a nasledné spustime novy vypocet simulace, ziskame nasledujici vysledek:

Predpokladam, Ze jste zaznamenali vyra prodlouzeni doby vypoctu simulace, které je dano
zdvojnasobenim poctu vypocletnich opera iky tomu byly eliminovany praniky rohG schodl skrze
obleéeni, nicméné v zadni ¢asti schodl do k vétSim deformacim obleceni, jeho vzajemného pruniku

v

a k nezvladnuti praniku zadniho rohu schodu oble

Napravu se opét pokusime zajistit pfenastaveni etrll simulace. Proto vytvofenou simulaci znova
vymazeme a poté nastavime v pracovnim okné prvni snimek. V dialogovém okné nastaveni simulace
u polozky doplfkového nastaveni KONZEN 4 445ional Cloth Collision Options
obleCeni aktivujeme navic polozku Cloth

self-collision, ktera pfida detekci kolize @ Object vertex against cloth polyzon .
gasti obleGeni navzajem, coz by mélo |-l Objectpolyeon against cloth polyzon object polygon]
eliminovat vzajemné praniky oblegeni. Viz ! Cloth self-collision

obrazek vpravo:

[Default i= cloth vertex against

Délka vypoctu simulace se v tomto pfipadé prodlouzila pouze nepatrné. PouZzité nastaveni spolehlivé
eliminovalo vzajemné praniky dil€ich ¢asti oble€eni, pfesto nebylo zcela napraveno nezvladnuti praniku
zadniho rohu schodl oble€enim. Vysledek simulace dynamického obleceni pfi pouziti vySe uvedeného
nastaveni je zobrazen na nasledujici strané:
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Nakonec si vyzkousime posledni moznost nastaveni opliikového nastaveni kolize obleéeni, kdy
v dialogovém okné aktivujeme vSechny s e \

dostupné predvolby. Ozna&ime tedy Additional Cloth Collision Options

posledni polozku Object polygon against @l Object vertex against cloth polyzon [Default is cloth vertex against
cloth polygon, ¢imz zajistime navic detekci @l Object polygon against cloth polygon object polygon|

polygon( objektu vuci polygonam obleceni. i@l Cloth self-collision

Délka vypocltu simulace se v tomto pfipadé
opét citelné prodlouzila, nicméné vysledek je jiz koneéné mozné povazovat za bezchybny:
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muzeme také predejit pomoci nastaveni d
které si popiSeme v nasledujici ¢asti této lekce.

tlacitek &. 4, ve které se nachazi otocné ovladace dynamiky obleceni. Vlastnosti téchto ovladacu si <
pfedvedeme na pfikladech, ve kterych pouiﬁi dfive vytvofenou simulaci véetné v3ech aktivovanych polozek
doplikového nastaveni kolize obleceni. Jeden pfiklad bude vzdy s nastavenim nizké hodnoty pfedmétného
parametru, druhy pfiklad bude s nastavenim hodnoty vysoké.

Parametr Fold Resistance specifikuje
odpor obleceni proti pfehybani (skladani).

ZvySenim této hodnoty snizite schopnost
obleceni ohybat se.

Ve spolupraci s ostatnimi  parametry
mulzete timto definovat dojem tloustky
obleceni.

ARKKS: ; s - Standardni hodnota tohoto par. '
$2006%¢ 5,000. W e ,
=== f(( 0% 5 x
Vi

Pouzitelny rozsah je 0,000 — 1000,000.

Na hornim obrazku je oble€eni s malou
odolnosti proti pfehybani s nastavenou
hodnotou 0,500.

Na spodnim obrazku je obleceni s velkou
odolnosti proti pfehybani s nastavenou
hodnotou 50,000.

Parametr Shear Resistance nastavuje
odpor oble€eni proti rovinnému smyku
nebo ohybu ze strany na stranu.

v v,

Pfi nastaveni niZzSi hodnoty tohoto
parametru dochazi ke zborceni (skladani,
vrasnéni) latky smérem ksobé, takze
napfiklad obdélnikova vlajka bude mit
v tomto pfipadé vysledny tvar trojuhelniku.

Pfi nastaveni vy$Si hodnoty nedojde ke
zborceni vlajky a zlstane zachovan jeji
obdélnikovy tvar.

Standardni hodnota tohoto parametru je
50,000.

Pouzitelny rozsah je 0,000 — 1000,000.
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Na obrazku na predchozi strané vlevo je =+
oble€eni s malym odporem proti

1,000.

Na obrazku vpravo je obleCeni s velkym
odporem proti rovinnému

s nastavenou hodnotou 500,000.

Uginek tohoto parametru neni znasi
modelové situace zrovna moc patrny, ale
v pravé Casti obrazku je v pfipadé vetSiho
odporu proti rovinnému smyku zfejme
mensi svéSeni a deformace latky.

Tento parametr bude uc€inny zejména
u visicich ¢asti obleceni, jako jsou sukné,
zavoje, zastéry, zaclony a zavésy.

odpor obleceni proti natahovani

v misté rovinného ohybu.

Pfi nastaveni nizké ho
~ polygony modelu oble¢eni v misté ohybu
atahovat a naopak. Timto Ize simulovat
- efekt elastické materialu obleceni.

Standardni hodnota tohoto parametru je
50,000.

Pouzitelny rozsah je 0,000 — 1000,000.

Na hornim obrazku je oble€eni s malym
odporem proti natahovani s nastavenou
hodnotou 1,000.

Na spodnim obrazku je obleeni s velkym
odporem proti natahovani s nastavenou
hodnotou 500,000.

Uginek tohoto parametru je zfejmy zejména na horni hrané schodité, kde v pfipadé nastaveni malého
odporu doslo k viditelnému protazeni polygont obleceni v misté ohybu pfes hranu schodisté.

S timto parametrem budeme pracovat zejména u elastického obleceni, které bude v urcitych ¢astech tésné
pfiléhat na télo postavy. Nastavenim velmi nizké hodnoty parametru muzeme na oblém povrchu postavy
docilit v misté kontaktu efektu ,obteCeni“ materialu obleceni okolo postavy. Naopak nastaveni vysokée
hodnoty tohoto parametru muze zplsobit vétsi zvrasnéni materialu obleceni.

Obecné Ize konstatovat, Zze vétSina materiald obleCeni (tkanin) ma v praxi pomérné velky odpor proti
natahovani za ohybu.
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Na hornim obrazku je oble€eni s malou
vnitini energetickou ztratou s nastavenou
hodnotou 0,001.

Na spodnim obrazku je oble€eni s velkou
vnitini energetickou ztratou s nastavenou
hodnotou 0,900.

Jak je vidét na spodnim obrazku, obleceni

s nastavenou vysokou hodnotou vnitfni energetické ztraty neni tak poddajné a pfi ohybu dfive ztraci
energii, takze ohyb se také dfive zastavuje.

Parametr Cloth Density
definuje hmotnost (hustotu)
latky obleceni v gramech na
centimetr Ctverecni.

Standardni hodnota tohoto
parametru je 0,005.

Pouzitelny rozsah je 0,0001
—1,000.

__Nav_hanl'm obrazku vidite

oble¢eni s malou hmotnosti s nastavenou
hodnotou 0,001.

Na spodnim obrazku je oble€eni s velkou
hmotnosti s nastavenou hodnotou 0,010.

Zatimco oble€eni s vysokou hmotnosti
zcela obepne objekt schodisté, obleceni
s hmotnosti 1 g/cm?® poletuje ve vzduchu = ‘ Pens
a vramci danych 30-ti snimka simulace : =

ani nestaci dopadnout na podlahu.

/ ‘;& %
SIS X
S04 )‘,?Q"t?:"
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cl )

vzajemné posouvat.

Standardni hodnota tohoto parametru ~.‘ .
0,000.

Pouzitelny rozsah je 0,000 — 1,000.

Na hornim obrazku vidite obleéeni
s nizkym koeficientem tfeni s nastavenou
hodnotou 0,001.

Na spodnim obrazku je obleceni
s vysokym koeficientem tfeni s nastavenou
hodnotou 0,900.

Pokud se podivame na oba obrazky, tak zadny veliky rozdil nespatfime. Je to dano tim, Ze v nasem
pfipadé prakticky nedojde k vzajemnému posouvani povrchu obleceni. Tento parametr se uplatni zejména

pfi animaci pohybu obleceni, napfiklad
skladané sukné pfi chuzi.

Parametr Static Friction nastavuje
koeficient tfeni mezi obleCenim a pevnymi
objekty. Definuje silu, ktera je potfeba,
aby se obleCeni na povrchu statického
objektu dalo do pohybu (pfekonalo
vzajemné treni).

Standardni hodnota tohoto parametru je
0,500.

Pouzitelny rozsah je 0,000 — 1,000.

Na hornim obrazku vidite obleceni
s nizkym koeficientem tfeni s nastavenou
hodnotou 0,010.

Na spodnim obrazku je obleceni
s vysokym koeficientem tfeni s nastavenou
hodnotou 0,900.

Stejné jako v predchozim pfipadé, nas
priklad neumoznuje vytvoreni dvou znacné
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s oz

odliSnych vysledkd simulace, nicméné ve spodni €asti schodt

Parametr Dynamic Friction nastavuje koeficie
obleceni. U&inek tohoto parametru je obdobn ni NU
vytvaret obrazové pfiklady. » >

Standardni hodnota tohoto parametru je 0,100. F ,000. 4 E

Parametr Air Damping specifikuje odpo
obleCeni vlO¢i vzduchu pfi pohybu\‘
obleceni ve vétru. .

Standardni hodnota tohoto parametru je
0,100.

Pouzitelny rozsah je 0,000 — 1,000.

Na hornim obrazku vidite obleceni
s nizkym  odporem  vu¢i  vzduchu
s nastavenou hodnotou 0,001.

Na spodnim obrazku

e
s vysokym odporem VUGi vrs

s nastavenou hodnotou na
0,100.

Uginek tohoto parametru je
dobfe patrny a oblecCeni na
spodnim obrazku diky
vysokému odporu vzduchu
ani nedopadlo na podlahu.

Posledni polozkou sekce
tlacitek €. 4 je zaSkrtavaci
policko Collision Friction,
pfi jehoz zaskrtnuti
deaktivujeme ucinek
nastaveni pfedchozich parametrl statického a dynamického tfeni Static Friction a Dynamic Friction ve
vysledné simulaci.

V nasledujici tabulce jsou uvedeny pfiklady
materialu obleceni:

aveni parametrl dynamiky obleceni podle rGznych typu

Nastav_eni parametru Fold_ Shegr Stre_tch CIoth_ Cl_ott] Self- Stfitip Dy_na}mic Air Damping
dynamiky Resistance Resistance Resistance Density Friction Friction Friction

Lehké hedvabi 2 10 40 .010 0.005 0.000 0.200 0.010 0.150
TézSi hedvabi 3 30 75 0.050 0.030 0.000 0.300 0.050 0.050
Lehka vina 6 60 55 0.050 0.005 0.030 0.750 0.300 0.015
Tézka vina 10 75 60 0.050 0.020 0.100 0.750 0.300 0.020
Denim 8 75 80 0.080 0.015 0.050 0.600 0.250 0.020
Guma 6 40 20 0.020 0.010 0.010 0.750 0.300 0.015
Zakladni nastaveni 5 50 50 0.010 0.005 0.000 0.500 0.100 0.020

Nyni nastava €as na vysvétleni ucinkd sekce tlacitek €. 3 s nazvem Cloth Groups. Jak nazev napovida,
jedna se o editor skupin materialu obleceni. Oproti editoru skupin ostatnich objektl, ktery je dostupny
v pracovnim okné mistnosti pozy Pose Room a pracuje s polygony, zde se pracuje s vertexy.
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V zakladnim nastaveni simulace po jejim vytvoreni jsou vSechny
vertexy modelu obleCeni automaticky zahrnuty do zakladni
dynamlcke skupiny pod nazvem _default_. Tuto skutecnost si
muzeme ovéfit kliknutim na tlacitko Edit Dynan‘Tc Group!
kterym se otevie dialogové okno editoru skupin, pricemz #
v8echny vertexy patfici do dané skupiny v prac okné indikuji
gervenym bodem, viz obrazek nize: * Delete Dynamic Group

3. Cloth Groups [ClothPlane 1]

Dynamic Group: w default

New Dyvnamic Group...

Edit Dynamic Group.. k‘\

Jako prvni si vysvétlime princip
choreografické skupiny, kterou si
vytvofime pomoci kliknuti na
tladitko Edit Choreographed
Group... Do této skupiny mdzeme
definovat vertexy, které budou
vylou€eny ze simulace dynamiky
obledeni. Timto _muZeme
simulovat  napfiklad  uchyceni
zavésu na vodorovnou tyé, nebo

uchyceni vlajky na stozar,,,..,.h

Pomoci editoru skumktlvweme
prvni dvé pravée fady vertexu
obleceni naseho modelu.
Aktivované vertexy budou vyjmuty

ze zakladni skupiny a zaclenény do
choreografické skupiny. Tu mOzeme mit
v simulaci vzdy jen jednu. Vybér vidime na
obrazku vpravo:

Editor skupin nyni uzavieme a spustime
vypoCet simulace. Béhem simulace
zustanou vertexy choreografické skupiny
nehybné na misté, ¢imz se vytvofi dojem
zavéSené latky, viz obrazek nize:

9
9%
.,.l_;*;:o ’

Pro ukazky pouziti dalSich dostupnych
skupin obleeni nam vytvofené modely
staCit nebudou, takZe si tyto skupiny
pouze kratce popiSeme. Jejich definovani
je obdobné jak u choreografické skupiny.

Nasledujici skupina je skupina vazana
Constrained Group. Jak jeji nazev
napovida, pomoci této skupiny muzeme
svazat vybrané vertexy obleCeni
s odpovidajicimi polygony povrchu oblékané postavy. Pfi pohybu postavy se tyto vertexy pohybuji pevné
spojeny s povrchem postavy. Tato skupina se vyuziva pro simulaci limeckd, raminek, opasku, které vzdy
vérné nasleduji pohyb postavy a po povrchu postavy se nepohybuiji.
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Obdobné vyuziti maji i ostatni dvé skupiny Soft Decorated Group a Rigid orated Group, kterymi
muzeme definovat doplfiky obleceni, které se pohybuji spolecné s objekie ficemz v i
pfipadé vytvofime poddajny dopinék (napfiklad kapsu kalhot), ktery movat spol )
s oble¢enim a naopak ve druhém pfipadé vytvorime doplnék nepoddajny (n noflik). '

Zatimco popsané specializované skupiny miZeme mit v ramci simulace vzdy pouze jedny, obecnych
dynamickych skupiny mizeme pomoci tlacitka New Dynamic Group... vytvorit vice. Stejné jako v realnem
sveté tak miazeme pomoci skupin s riznym nastavenim parametrl vytvofit model obleCeni tvofeného
rlznymi materialy.

Timto jsme dokonCili teoretickou Cast lekce, ve které jsme se
seznamili s mistnosti oble¢eni Cloth Room a nyni pfistoupime
k praxi, kdy si oblékneme dfive vytvofenou postavu Evy.

Nejprve si ale musime sehnat néjaky model dynamického
obleceni. Ja pouziji volné dostupny model dlouhych Satl pod
nazvem V4 Gown, ktery si mizete stahnou zde:

http://www.sharecg.com/v/32037/Poser/\V4-Gown---dynamic-cloth

V pracovnim okné Poseru si otevieme novou scénu, nacteme
do ni postavu Evy. Pomoci menu Window — Joint Editor —
Zero Figure nastavime nulovou vychozi pézu postavy. Neni
bezpodmine&n& nutné zahajovat simulaci obleeni z nulové
pozy, ale modely obleCeni jsou zpravidla vytvarovany prave
podle této pozy a to je i nas pripad. f~¢ e
Dale do pracovniho okna na¢teme objekt obleceni. Jelikoz se
jedna o dynamické obleceni, je tvofeno jako rekvizita a nachazi
se proto v paleté knihovny Props.

Po nacteni obleceni by pracovni okno mélo vypadat
tak, jako na obrazku vlevo:

Jak vidime, model obleceni byl vytvofen pro postavu
Victoria 4 a proto postavé Evy celkem padne. Pouze
u stehen dochazi k mensSim kolizim. Tyto kolize
nejsou pro vypocet simulace zadnym problémem,
a proto si cvicné vytvorime jesté dalsi, vetsi kolize.
Nejjednodussi bude zvétSeni prsou postavy tak, ze
parametr morph targetu BreastSize nastavime na
hodnotu 1,000. Timto docilime dostatec¢né vyrazné
kolize postavy s objektem oble€eni a uvidime, jak si
s ni Poser poradi.

Pripravné prace ukon¢ime nutnym vypnutim inverzni
kinematiky u vSech koncetin postavy Evy (menu
Figure — Use Inverse Kinematics).

Nyni se mizeme kone¢né prfepnout do mistnosti
obleceni Cloth Room.

Pokud zde mame predchozi cvicné simulace, které
uz nebudeme potfebovat, mizeme je vymazat
pomoci tladitka Delete Simulation.

Novou simulaci si vytvofime pomoci tlaCitka New
Simulation... Zobrazi se jiz znamé dialogové okno
zakladniho nastaveni simulace, ve kterém ponechame rozsah simulace na 30-ti snimcich, kvili nizSim
narokiim na vypocetni vykon ozna¢ime u doplfikového nastaveni kolize oble€eni pouze polozku vzajemné
kolize modelu oble€eni Cloth self-collision. JelikoZ jsme si z cvienych divodu vytvorili kolize objektu
obleceni s postavou Evy, vyuZijeme moznost pfizptisobeni objektu oble¢eni mimo simulaci, k ¢emuz nam
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slouzi polozka Cloth Draping. Zde definujeme pocet snimku, ve kterych Poser provede prizpusobeni

Simulation Settings

Simulation Name: | |

Simulation Range

Start frame: | 1 Steps per frame
End frame |3I:| SJIEINILLL LTI 2 000

Additional Cloth Collision Options
| Object vertex against cloth polyzon
| Object polveon azainst cloth polveon
@ Cloth self-collision

ahjact polveon]

Cloth Draping

Drape frames

o

Clothify

Cancel

V dialogovém okné pomoci rozbalovaciho menu !
vyhledame polozku V4-Gown, ktera se nachazi
mezi rekvizitami v seznamu Props. Vybér, ktery
vidime na obrazku vpravo, potvrdime kliknutim na

[Default iz cloth vertex against

Object to clothify:

oble€eni postavé. V naSem pfipadé
se jedna o pomérné jednoduché
kolize, takZze pro pfizplsobeni nam
bude bohaté stacit zadat 5 snimka.

Obecné Ize fict, Ze ¢im zadame
vétsSi pocet snimkd pro vypocet
pfizpasobeni tvaru obleceni, tim
presnéjSi vysledek dosahneme. Na
druhou stranu vétSim poctem
snimkU prodluzujeme dobu vypoctu.

Vysledné nastaveni simulace vidite
na obrazku vlevo:

Nyni pomoci tlagitka Clothify... ze
sekce tlaCitek €. 2 provedeme vybér
objektu dynamického obleceni.

w» Vd-Gown

[

Cancel |  Clothify |

tlacitko Clothify.

Po vybéru objektu obleceni se aktivovala zbyvaijici tlaCitka
v mistnosti oble€eni a nastal ¢as na definovani koliznich
objektd. Pomoci tlac¢itka Collide Against... ze sekce
tladitek €. 2 nyni otevieme dialogové okno nastaveni

= [0 & UNNERSE

koliznich objektd Cloth Collision Objects.
Zde pomoci tladitka Add/Remove... otevieme hierarchicky -
seznam dostupnych objektd scény, které mohou byt
definovany jako objekty kolizni. Pomoci tohoto seznamu
mulzeme postupné oznacovat objekty (Casti postavy),
u kterych predpokladame moznou kolizi s obleéenim.
Cloth Collision Objects
Current collision object: ¥ EVA _A move.
Collision Offset Caollision Depth
| TTTTTRTRNRTIT (3 S
Statie Friction Dynamic Friction
ML P T 1
Figure Collision Options
i@ Start draping from [ Ignore head collisions
ZETO pOs2 — -
|| Ignore hand collisions
| Ignore feet collisions
Cancel ' 0K I

Select objects

Select collision objects

0 @ GROUND
B & B
= [E T Bodyr Ib
= [£] #E Hip
= [F & Abdomen
= [ #E Chest
= [E #E Heck
= [ #&& Head
Eeyeﬁmw
& rEye
& |Eye
& upperdaw
Elu:-u.ler..lau.l

HEEREHE

Cancel I OK l

My si situaci zjednoduSime
a klikneme na policko pred
polozkou EVA, ¢imz najednou
vybereme celou postavu Evy, viz
obrazek vyse:
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To, Ze jsme Jednlmvklllfnutlm ’berallv celoy p-ostavu, Select objects
pozname podle oznacCenych policek pfed vSemi prvky
postavy v seznamu. Pokud nevytvafite néjaké specialni Select collision objects
simulace, kde by to nebylo vhodné, doporucuji v téchto
jednoduchych pfipadech vybirat celou postavu jako soubor = [ €€ tongusl?
koliznich objektl. Jelikoz se kolize pocita az od urcite - [ & tongueld
vzdalenosti objektu oble¢eni od kolizniho objektu, nema + [ & tonguel
vybér Casti postavy, u kterych nemuze ke kolizi dojit, v [ & tong J
negativni vliv na délku vypocCtu simulace. 6 &
V nasem pfipadé se nam ale nehodi, Zze vybérem celé v O @ eskulCapLRz
postavy doSlo soucasné k vybéru prvkl vlast postavy Evy. O @@ BackHair
Vlasy mohou kolidovat s limcem obleceni a deformace O @ Frenthair
limce by zde nebyla realna. Proto musime v seznamu O @ PoryRight
prvk( sjet dold a odznacit polozky vlast dle obrazku O @ Penylett
vpravo: 0 @ Ponyleftz
Vybér koliznich objektd potvrdime tlaitkem OK. O @ Porybicde

= [£ #& Right Collar
Dialogové okno Cloth Collision Objects ponechame + [ #& Right Shoulder
v zakladnim nastaveni (viz obrazek na predchozi strané
dole) a uzavieme ho pomoci tlacitka OK.
VSimnéte si, Ze mame oznaenu polozku Start draping
fr_om zero pos’e,’ coz ,je,v pofadku, nebot zaciname Cancel | ok |
simulaci z nulové zakladni pézy postavy.

Model obleceni V4 Gown je pomérné kvalitni, coz doklada skutecnost, Ze je tvoren z nékolika druht latek,
3. Cloth Groups [V4-Gown]

které maji rozdilné vlastnosti. Tyto viastnosti jsou definovany pomoci
skupin obleceni.

Dynamic Group; < Jii.t = Podivejme se nyni do sekce tlacitek €. 3. V horni ¢asti najdeme
(E——— New D_\;-namlc(‘.roup.,. k rozt?alovam se_znam autorem definovanych dynamickych skupin (viz
obrazek vlevo):

Kdyz jej rozbalime, zjistime, ze kromé zakladni skupiny _default zde mame jesté skupiny s nazvy hard,
seams a chest. Pokud na nékterou z téchto skupin v seznamu kliknete, skupina se aktivuje a v sekci
tlacitek €. 4 dojde k nastaveni hodnot ovladacl dynamiky obleceni, které autor pro danou skupinu stanovil.
Rozhodné nastaveni neménte, nebot by mohlo zpusobit neplanované chovani modelu obleceni.

Abychom pochopili princip dynamického obleceni, muzeme si nyni prohlédnout
definované skupiny oble€eni kliknutim tlacitko Edit Dynamic Group..., jez otevie
okno editoru skupin a zaroven v pracovnim okné
Cervené vysviti vertexy modelu obleceni, které do
vybrané skupiny nalezi. Pozor, at omylem
nepouzijete pfedchozi tladitko na vymazani
skupiny! Neklikejte také do prostoru pracovniho
okna, at neprovedete nechténou zmeénu aktivni
skupiny! Prohlidku ukonc¢ite uzavienim dialogoveho
okna editoru skupin.

Zajimava bude prohlidka vazané skupiny
Constrained Group. Vysvicené vertexy definuji
¢asti obleceni, které budou za vSech okolnosti
pevné spojeny s postavou a nebudou se pfi
simulaci pfesouvat, viz obrazek vpravo:

EHaow

Diky definovani této skupiny se model obleCeni nebude nekontrolovatelné
pohybovat po téle postavy. Do této skupiny jsou obvykle vybirany plochy obleceni,
které i v realné situaci drzi obleCeni na postavé (opasky, raminka, limce, apod.).

Kromé vazané skupiny ma na$ model obleceni definovanu jesté jednu skupinu
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dekorativni Soft Decorated Group,
ktera definuje rozparek a olemovani
spodniho okraje oblecCeni, viz
obrazek na predchozi strané vpravo
dole.

Doufam, ze jste pfi predchozi
prohlidce nezménili nic v nastaveni
skupin oble¢eni a mizeme se pusti
do simulace. Vypocet simulace nyni i
spustime pomoci tladitka Calculate

Simulation ze sekce tlacitek ¢.4.

Po spusténi simulace Poser nejprv
provede pfizpusobeni tva
oble&eni postavé Draping, k emuz
jsme mu urCili 5 obrazovych
snimkU, jez se nezapocitavaji do
celkové délky animace (30 snimku).
Poté probéhne samotna simulace
od prvniho snimku, ktera se zastavi
na poslednim snimku €. 30.

Jelikoz jsme prozatim nezménili =
pozu postavy, ktera setrvava

v zakladni nulové pbze, objekt
obleCeni se kromé pfizpusobeni
také nijak moc nezménil, viz

obrazek vpravo:

VétSinou ale budeme potfebovat
vypoCet simulace do jiné, nez
zakladni péza postavy, takze si

nyni né€jakou pozu vytvofime. >

. v v i |
Nejprve se ujistéte, ze se nachazite
stale v pracovnim okné snimku €. 30, ktery bude snimkem, ve kterém si nastavime kone&nou podobu
pozadované pozy.

Pro nastaveni pézy se musime pfepnout do mistnosti pézy Pose Room, kde
vyuzileme knihovnu p6z a néjakou aplikujeme tak, Ze v pracovnim okné si
nejprve aktivujeme postavu EVA a prvek Body, viz obrazek vpravo:

tavy. Ja si k tomuto gelu zvoli
Vi ia 4, viz obrazek vpravo:

Pfi vybéru pozy je nutno pfihlédnout k tomu, ze
po snimcich pfechazi z ptvodni pézy do té ko
nékterd z koncetin postavy kfizovala polo eceni, doslo by k nechténé
deformaci obleceni. V takovém pfipadé by bylo nutné prabéh prechodu postupné
ruéné korigovat v mezisnimcich. Trajektorie pohybu kolizni kon¢etiny by musela byt
upravena tak, aby se objektu oble€eni vyhnula.

Nyni mGzeme aplikovat pozadovanou pdz
p6zu V4 Looking 01 ze zakladnich p6z pos

imulace Poser postupné
ud by béhem pfechodu

Po aplikaci pézy se opét vratime do mistnosti obleCeni Cloth Room a zde
spustime vypocet nové simulace pomoci tlacitka Calculate Simulation.

Pfed spusténim simulace doSlo diky aplikaci pozy k ¢aste€nému vysvleceni
postavy, nebot oble€eni si zachovalo svou pavodni zakladni pézu, viz obrazek na
nasledujici strané vlevo.

Po vypoctu simulace se obleCeni dokonale pfizpUsobilo definované péze postavy, coz je zobrazeno na
pravém obrazku na nasledujici strané.
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deformace béhem simulace byla realna.

Kvalitu naseho modelu oble€eni si nyni muzeme ovéfit na
simulaci u sedici postavy.

Ve ftficatém snimku nyni v mistnosti
pozy aplikujeme pézu sedici postavy, ja
pouzil pézu pod nazvem V4 Seated 01
ze zakladnich p6z postavy Victoria 4.

Pomoci tlacitka Collide Against... z
sekce tlaCitek €. 2 a nésledujicich
dialogovych oken musime jesté do seznamu koliznich objektl
pridat podlahu scény GROUND, aby obleceni béhem simulace
podlahou neprostupovalo.

Nasledné mazeme pomoci tlacitka Calculate Simulation bez
dalSich dprav spustit novy vypocet simulace. Vysledek
simulace by mél vypadat tak, jak na obrazku vpravo:

Jak je vidét, Poser zvladnul i slozitéjSi simulaci pomérné dobie
a vysledny tvar oble€eni je pfirozeny.

Timto jsme se dobrali ke konci lekce, ve které jsme si vysvétlili
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principy dynamického obleceni, jez mizeme da
soucast animaci. Problematika dynamického
obleceni Cloth Groups by vydalo na dalSi le
je napfiklad ¢astecné svleCeni, sprazeni po
uzivani, které neni cilem této Skoly Poser

» g
[€ ra

dalSich 'pc'>z, s materidlem obled
(napfiklad pfidat  prahledno
a muzete si udélat vysledny render

scény.

Mnoho Uspéchu pfi praci s Poserem
preje PETS5.
pets@ccc.la
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