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ẑ ︡ ךּ ︣
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ỄḰ 8 ︡ כֿ

ễḰ ṇ
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ṇ 
ṇ ︡ נּ
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ỆḰ 



ẑ ︡ ךּ ︣

リグの紹介



ẑ ︡ ךּ ︣

体プライマリ骨：65 本
体補助骨 ：245 本
MaxInfluence ：８本

＜MayaFPS ＞
・DG ： 27.5 fps
・シリアル ： 27.8 fps
・パラレル ： 69.8 fps



ẑ ︡ ךּ ︣

Ḳ 65

         Ḳ 245

               Ḳ 185

MaxInfluence Ḳ 8

Ḳ 63

         Ḳ 34

               Ḳ 33

MaxInfluence Ḳ 4

ṇ



ẑ ︡ ךּ ︣

Ḳ 65

         Ḳ 245

               Ḳ 185

MaxInfluence Ḳ 8

Ḳ 63

         Ḳ 34

               Ḳ 33

MaxInfluence Ḳ 4

ṇ

体 → ７倍

顔 → ６倍

MaxInfluence  → 2倍



ẑ ︡ ךּ ︣

【指】

43

【肩/ 上腕/ 前腕/ 手首】

39

【胸/ 背中/ 鎖骨】

12

【頭/ 首】

9

̞₮ χϙχ πβ

【大腿/ 下腿/ 足首】

24 Ḳ 65

         Ḳ 245

               Ḳ 185

MaxInfluence Ḳ 8



ẑ ︡ ךּ ︣

鉄拳8で目指したこと



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ 衣装の着せ替え

ṇ ּצ ︣ Ḯ

ṇ ּט ṇ ︡ Ḯךּ

ḱ 柔らかい筋肉

ṇ ּצṣ ︡ ךּ Ṥ ︡ Ḯךּ

ṇ ṣ Ṥ ṣ Ṥ ︡ Ḯךּ

ṇ ּק ︡ Ḯךּ

ḱ 補助骨のランタイム処理

ṇ ṕ Ṗ︣ טּצּ Ḯ

ṇ 60fpsḮ

Ị



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ 衣装の着せ替え

ṇ ּצ ︣ Ḯ

ṇ ּט ṇ ︡ Ḯךּ

ḱ 柔らかい筋肉

ṇ ּצṣ ︡ ךּ Ṥ ︡ Ḯךּ

ṇ ṣ Ṥ ṣ Ṥ ︡ Ḯךּ

ṇ ּק ︡ Ḯךּ

ḱ 補助骨のランタイム処理

ṇ ṕ Ṗ︣ טּצּ Ḯ

ṇ 60fpsḮ

Ị

ṣ筋肉のリグṤ ךּ פֿשּ︡ ︡ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ 衣装の着せ替え

Ị

『鉄拳8』 カスタマイズキャラクターのための多重リグシステム

～ 複雑な筋肉表現と大量生産の両立 ～

8/21( 水) 13:40 Ṍ 14:40 ṇ (60 )

Ḳ
 
 

פֿ שּ Ḯךּאל

圧倒的キャラクター数×カスタマイズ数をゲームエンジンで実現

～『鉄拳8』キャラクターグラフィックス事例 ～

8/22( 木) 14:40 Ṍ 15:40 ṇ (60 )

Ḳ
 



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ ּצ ︣ Ḯ

ṇ ּט ṇ ︡ Ḯךּ

ḱ 柔らかい筋肉

ṇ ּצṣ ︡ ךּ Ṥ ︡ Ḯךּ

ṇ ṣ Ṥ ṣ Ṥ ︡ Ḯךּ

ṇ ּק ︡ Ḯךּ

ḱ 補助骨のランタイム処理

ṇ ṕ Ṗ︣ טּצּ Ḯ

ṇ 60fpsḮ

Ị

『鉄拳8』で進化した補助骨とその応用例の紹介

8/22( 木) 9:30 Ṍ 10:30 ṇ (60 )

Ḳ
 
 

פֿ שּ Ḯךּאל



ẑ ︡ ךּ ︣

開発のアプローチ



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ

Maya ノードで
筋肉を再現

筋肉リグ開発

Maya Unreal Engine 5

ḲBNS ḲBACKBONE ḲBNS/BACKBONE



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ

︡ נּ

Maya ノードで
筋肉を再現

UE5 /

筋肉リグ開発

Maya Unreal Engine 5

ḲBNS ḲBACKBONE ḲBNS/BACKBONE



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ

︡ נּ

Maya ノードで
筋肉を再現

UE5 /

ṇ

筋肉リグ開発

Maya Unreal Engine 5

ḲBNS ḲBACKBONE ḲBNS/BACKBONE

キャラクター開発



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ

︡ נּ

Maya ノードで
筋肉を再現

UE5 /

ṇ

筋肉リグ開発

Maya Unreal Engine 5

ḲBNS ḲBACKBONE ḲBNS/BACKBONE

キャラクター開発

 6



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ

︡ נּ

Maya ノードで
筋肉を再現

UE5 /

ṇ

筋肉リグ開発

Maya Unreal Engine 5

ḲBNS ḲBACKBONE ḲBNS/BACKBONE

キャラクター開発

 6

 7



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ

︡ נּ

Maya ノードで
筋肉を再現

UE5 /

ṇ

筋肉リグ開発

Maya Unreal Engine 5

ḲBNS ḲBACKBONE ḲBNS/BACKBONE

キャラクター開発

 6

 7

1 Ṍ



ẑ ︡ ךּ ︣

１．課題の確認



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ 衣装の着せ替え

ḱ 柔らかい筋肉

ḱ 補助骨のランタイム処理

Ị אלףּ ךּ



ẑ ︡ ךּ ︣

נּ
Unreal Engine 5

כֿ לּ צּ
ךּךּ ḮḮḮ

Maya

ẑ

ṇ

ṥ Ṧ



ẑ ︡ ךּ ︣



ẑ ︡ ךּ ︣

נּ
Unreal Engine 5

体型情報

リグ用
ウェイト情報

補助骨
情報

他
・
・
・

כֿ לּ צּ
ךּךּ ḮḮḮ

Maya

ẑ

ṇ

ṥ Ṧ



ẑ ︡ ךּ ︣

נּ
Unreal Engine 5

体型情報

リグ用
ウェイト情報

補助骨
情報

他
・
・
・

ṇ

構築！

כֿ לּ צּ
ךּךּ ḮḮḮ

Maya

ẑ

ṇ

ṥ Ṧ



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ ḭ

・修正は一切加えずに、同じ品質を再現する。

・同じ補助骨とウェイトを流用する。

マスト！



ẑ ︡ ךּ ︣

２．モデルと骨の調整



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ 3D スキャンモデルベース

ṇ ṇ︡ Ḯ

ṇ ṇ Ḯ

ṇ Ḯ

ḱ 四角メッシュ

ṇ 

צּ  Ḯךּ︡

ḱ Aポーズ

ṇ T ṇ ︡

צּ  Ḯךּ︡

ẑ 



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ 鉄拳７の骨と同じ位置に配置する

ṇ ṇ ︣ Ḯ

ṇ / / שּקּ ︡

ךּ ︡ Ḯךּ

ḱ JointOrient の使用禁止

ṇ ỂḮ

ṇ Rotate ︣ Ḯ

ṇ ︡Ḯ

ṇ ּפ צּ תּ אל ךּ Ḯ

צּ תּ ḭ
ṇ לּ

︣ Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ 肩骨の位置変更不可

ṇ ︣ צּ Ḯ

ṇ ︣ Ḯ

ḱ 背骨の位置と数は変更不可

ṇ Ễ Ḯ

ṇ ṇ ︣ Ḯ

ṇ ︣ צּ Ḯ

ṥ Ṧ
צּ

ḵ

פּ אל
ךּ כḭֿצּ
פּ︡ ḮḮḮךּ

︣ ḱḱḱ
צּ
צּ Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

︡

ḱ ほぼ変更なし

ṇ קּ ךּ ḭ ︣ Ḯ

ḱ 人差し指の中手骨を追加



ẑ ︡ ךּ ︣

3．Maya ノードで筋肉を再現



ẑ ︡ ךּ ︣

︡ כֿ

ḱ 検証
ṇ ￼ ḭMaya ︣ Ḯ

ḱシンプルな機能

ṇ ḭ ṇḭ ṇ Ḯ

ṇ Matrix ṇ ṇ ︡ Ḯךּ

ḱシンプルな骨構造

ṇ ּצ ︡ ךּ ︣ Ḯ

ḱ流用

ṇ ḭ (Vertex) צּ ךּ

לּ  ḭ ︣ Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

要素 用途 使用箇所

BendTwist 骨 בֿ / / /

TwistBend 骨 בֿ / /

半回転骨

ツイスト骨 / / / / / /

エイム骨 אל / / /

ドリブンキー骨 ḱ
/ / / / / / / / /

/ / /

RBF骨 קּ
/ / / / /

/



ẑ ︡ ךּ ︣

要素 用途 使用箇所

BendTwist 骨 בֿ / / /

TwistBend 骨 בֿ / /

半回転骨

ツイスト骨 / / / / / /

エイム骨 אל / / /

ドリブンキー骨 ḱ
/ / / / / / / / /

/ / /

RBF骨 קּ
/ / / / /

/

BendTwist



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱAimConstraint

ḱOrientConstraint

ṥ ︡ ṇ Ṧ

Quaternion 変換ノード

   

ṥ Ṧ

ḱ ֿב ṕBendH,BendV Ṗ ḭ ṕRollṖ ︣ Ḯ

BendTwist



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ ṣ肩、上腕、首、大腿Ṥ Ḯ

BendTwist



ẑ ︡ ךּ ︣

要素 用途 使用箇所

BendTwist 骨 בֿ / / /

TwistBend 骨 בֿ / /

半回転骨

ツイスト骨 / / / / / /

エイム骨 אל / / /

ドリブンキー骨 ḱ
/ / / / / / / / /

/ / /

RBF骨 קּ
/ / / / /

/

TwistBend



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ ṕRollṖ ḭ בֿ ṕBendH,BendV Ṗ ︣ Ḯ

ḱIkSCSolver

ḱOrientConstraint

ṥ ︡ ṇ Ṧ

ṥ Ṧ

Quaternion 変換ノード

   

TwistBend



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ ṣ手首、頭、足首Ṥ Ḯ

TwistBend



ẑ ︡ ךּ ︣

要素 用途 使用箇所

BendTwist 骨 בֿ / / /

TwistBend 骨 בֿ / /

半回転骨

ツイスト骨 / / / / / /

エイム骨 אל / / /

ドリブンキー骨 ḱ
/ / / / / / / / /

/ / /

RBF骨 קּ
/ / / / /

/



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ אל Ḯ

ṥ ︡ ṇ Ṧ

ḱPairBlend

ṥ Ṧ

四則演算ノード

    



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ

ḱṣほぼ全ての関節Ṥ Ḯ ẑ ︡ ︡ ךּ



ẑ ︡ ךּ ︣

要素 用途 使用箇所

BendTwist 骨 בֿ / / /

TwistBend 骨 בֿ / /

半回転骨

ツイスト骨 / / / / / /

エイム骨 אל / / /

ドリブンキー骨 ḱ
/ / / / / / / / /

/ / /

RBF骨 קּ
/ / / / /

/



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ BendTwist / TwistBend אל Ḯ

ṥ ︡ ṇ Ṧ

ḱPairBlend
ẑ ︢

ṥ Ṧ

四則演算ノード

    



ẑ ︡ ךּ ︣

100 ％

60 ％

25 ％

25 ％

60 ％

100 ％

BendTwist 系

60 ％

100 ％

25 ％

100 ％

60 ％

25 ％

25 ％

60 ％

100 ％

TwistBend 系

ḱ ṣ上腕、大腿、手首、足首、頭Ṥ Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

Y軸方向

Z軸方向

ṇ YḭZ

ṇ ︣

ẑֿכ ︣

︣

︡ כֿ

ḱ『形状の痩せを回避する』

ṇ ︣ ḭ ︣ Ḯ

ṇ ︣ Ḯ

ṇ ṇ ṇ אל Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

要素 用途 使用箇所

BendTwist 骨 בֿ / / /

TwistBend 骨 בֿ / /

半回転骨

ツイスト骨 / / / / / /

エイム骨 אל / / /

ドリブンキー骨 ḱ
/ / / / / / / / /

/ / /

RBF骨 קּ
/ / / / /

/



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ ṇ קּ אל Ḯ
ḱ upVector ︡ ︣ Ḯ

独自のAimConstraint

ṥ Ṧ

・AimConstraint

ṥ ︡ ṇ Ṧ



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ ṣ胸筋、鎖骨、広背筋、 肩の位置補完Ṥ Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

要素 用途 使用箇所

BendTwist 骨 בֿ / / /

TwistBend 骨 בֿ / /

半回転骨

ツイスト骨 / / / / / /

エイム骨 אל / / /

ドリブンキー骨 ḱ
/ / / / / / / / /

/ / /

RBF骨 קּ
/ / / / /

/

ṇ



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱAnimCurve

・AngleBetween
・SetRange

ṥ ︡ ṇ Ṧ

ṇ

ṥ Ṧ

Quaternion 変換ノード

   

ḱ Quaternion ṕRoll,BendH,BendV Ṗ ṇ ︡ ḭ
 ḱ ḱ ṇ ︣ Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ

ḱ ṣ手首、指、頭、大腿、下腿、膝、足首、胸筋、三角筋、僧帽筋、
 上腕二頭筋、上腕三頭筋、大円筋Ṥ Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ

ḱ ṣ手首、指、頭、大腿、下腿、膝、足首、胸筋、三角筋、僧帽筋、
 上腕二頭筋、上腕三頭筋、大円筋Ṥ Ḯ

ḱ



ẑ ︡ ךּ ︣

Ṗ

補助骨：43 本
黄色：半回転骨
水色：ドリブンキー骨



ẑ ︡ ךּ ︣

ṇ ︡ כֿ

ḱ『最大角は通常の可動域よりも広角で設定する』

ṇ 3 ︣ 90 נּ Ḯ

ṇ 90 100שּ 110 ︣ Ḯ

ṇ 140Ṍ160 ︡ וֹףּ Ḯ

90 度 110 度

˓



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ『無駄な中間キーを設定しない』

ṇ ּצ Ḯ 

ṇ ּק לּךּ Ḯךּ

ṇ ṇּצ נּ נּ ḭ ︡ Ḯ

צּ ḵךּ

˓

ṇ ︡ כֿ



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ『筋肉の膨らみは「柔らかさ」を意識する』

ṇ ṇ ṇ אל Ḯ

ṇ ︡ כֿ



ẑ ︡ ךּ ︣

仁の筋肉の挙動を
UEで確認してみた



ẑ ︡ ךּ ︣

UE5



ẑ ︡ ךּ ︣

ドリブンキー制御 RBF制御

ḱ 



ẑ ︡ ךּ ︣

形状に違和感！
筋肉が硬い！



ẑ ︡ ךּ ︣

筋肉の柔らかさとは？



ẑ ︡ ךּ ︣

・筋肉の揺れ？

・筋肉の連動？



ẑ ︡ ךּ ︣

שּפּ
לּ וֹ ḭ

ḱḱḱ

・筋肉の揺れ？

・筋肉の連動？



ẑ ︡ ךּ ︣

￼ כֿ Ḯ

・筋肉の揺れ？

・筋肉の連動？



ẑ ︡ ךּ ︣

複雑なポーズでも
自然な形状を再現する

多次元ドリブンキー



ẑ ︡ ךּ ︣

RBF
（Radial Basis Function ）



ẑ ︡ ךּ ︣

要素 用途 使用箇所

BendTwist 骨 בֿ / / /

TwistBend 骨 בֿ / /

半回転骨

ツイスト骨 / / / / / /

エイム骨 אל / / /

ドリブンキー骨 ḱ
/ / / / / / / / /

/ / /

RBF骨 קּ
/ / / / /

/

RBF



ẑ ︡ ךּ ︣

RBF

ḱ ṇ ṇ ︡ ︣ Ḯ

【プラグイン化】

【使用したノード】

ḱWeightDriver

ẑ ṇ

独自のRBFドライバー

・ ドリブンキー（一次元）

 『単一』 ṇ

・ RBF（多次元）

 『複数』 ṇ

ṇ ︡ קּ ḭḭḭ



ẑ ︡ ךּ ︣

AnimaRbfSolver 作成、削除など

・登録したポーズ以上の角度では

動かないようにさせるリミット機能

RBF

・制御する補助骨を登録

・複数の骨の登録が可能

・制御するアトリビュートを選択

・ドライバーとなる骨を登録

・複数のドライバーの登録が可能

・ドライバーとするアトリビュートを選択

・登録後はPose タブでポーズを登録



ẑ ︡ ךּ ︣

RBF AnimaRbfSolver



ẑ ︡ ךּ ︣



ẑ ︡ ךּ ︣

RBF ︡ ṇ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

0

-100

0

ḱ

RotateX

RotateY

RotateZ

-90ḭ90

-100

0

RotateX

RotateY

RotateZ

0

-140

0

RotateX

RotateY

RotateZ

0

-30

0

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ

RBF ṇ Ḳ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

ẑ ṕ Ṗ

ṇ

ḲRotateX

RotateY

RotateZ

ḲRotateX

RotateY

RotateZ

10

-30

0

-120

20

20

RBF ṇ Ḳ

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

0

-35

0

ḱ

RotateX

RotateY

RotateZ

-120ḭ120

-35

0

RotateX

RotateY

RotateZ

0

-95

0

+
ḱ

RotateX

RotateY

RotateZ

-120ḭ120

-95

0

ṇ ḲRBF

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

0

65

0

+
ḱ

RotateX

RotateY

RotateZ

-120ḭ120

65

0

RotateX

RotateY

RotateZ

-34.6

5.7

98.2

+
ḱ

RotateX

RotateY

RotateZ

-134.6 ḭ65.4

5.7

98.2

ṇ ḲRBF

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

34.6

5.7

-98.2

+
ḱ

RotateX

RotateY

RotateZ

-65.4ḭ134.6

5.7

-98.2

ẑ ṕ Ṗ

ṇ

ḲRotateX

RotateY

RotateZ

ḲRotateX

RotateY

RotateZ

10

-30

0

-120

20

20

RBF ṇ Ḳ

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

0

0

0

RotateX

RotateY

RotateZ

0

90ḭ140

0

+
ḱ

ẑ ṕ Ṗ

ṇ

ḲRotateX

RotateY

RotateZ

ḲRotateX

RotateY

RotateZ

0

90

0

-110ḭ110

0

0

RBF ṇ Ḳ

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

0

0

0

ḱ

RotateX

RotateY

RotateZ

-110ḭ110

0

0

ḱ
+

ẑ ṕ Ṗ

ṇ

ḲRotateX

RotateY

RotateZ

ḲRotateX

RotateY

RotateZ

0

90

0

-110ḭ110

0

0

RBF ṇ Ḳ

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

0

0

0

ḱ

RotateX

RotateY

RotateZ

-90ḭ90

0

0

RotateX

RotateY

RotateZ

0

-40

0

RotateX

RotateY

RotateZ

0

40

0

ṇ ḲRBF

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

0

0

50

RotateX

RotateY

RotateZ

0

0

-50

RBF ṇ Ḳ

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

0

0

0

ḱ

RotateX

RotateY

RotateZ

-90ḭ90

0

0

RBF ṇ Ḳ

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

0

-6

180

RotateX

RotateY

RotateZ

-120

-6

180

RotateX

RotateY

RotateZ

0

-126

180

+

RotateX

RotateY

RotateZ

-90

-126

180

ṇ ḲRBF

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ポーズ 画像 アトリビュート 値

RotateX

RotateY

RotateZ

5.9ḭ2.06

1.0ḭ5.6

80.1ḭ20.1

RotateX

RotateY

RotateZ

-6

0

270

+

+

ẑ ṇ

RotateX

RotateY

RotateZ

2.5

-35.7

18.4

RBF ṇ Ḳ

ẑJointOrientX /Y/Z Ểḭ ṇ RotateX /Y/Z ,0צּ -100,0 ḭ RotateX /Y/Z ,0צּ -35,0ḭ RotateX /Y/Z

,0צּ -6,180 ︡ ךּ ︣Ḯẑ Quaternion ṕRoll/ BendH / BendVṖ ︡ ךּ ︣Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

RBF ︡ כֿ

ḱ『ウェイトを綺麗に設定する』

ṇ ּצṡ Ṣ צּ Ḯךּ︡

ṇ ṇ לּ ︣ Ḯ

˓



ẑ ︡ ךּ ︣

RBF ︡ כֿ

ḱ『最大角は通常の可動域よりも広角で設定する』

ṇ ḭ ṇ ︣ Ḯ

ṇṡּפ כֿ שּ Ṣ לּ שּ Ḯ

˓

70 度 120 度



ẑ ︡ ךּ ︣

RBF ︡ כֿ

ḱ『最終のポーズから設定する』

ṇ ṇ ︡ Ḯךּ

初期ポーズ

初期ポーズ

140 度

最終ポーズ

˓

90 度

中間ポーズ

140 度

最終ポーズ

90 度

中間ポーズ



ẑ ︡ ךּ ︣

RBFṕGUI Ṗ ףּ ︡ךּ

ḱ リミットの切り替え

ḱ 補助骨のアトリビュートがロックされない
 ẑ ṇ ṇ

ḱ ビュー上で調整後、ボタンクリックで情報を更新

ḱ 登録したポーズへの切り替え

ḱ Undo

ḱ 反転

ḱ 使用していないドライバーやアトリビュートなどの情報を取り除く



ẑ ︡ ךּ ︣

４．プラグインの開発



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ データの受け渡しノード

 ṇ Source/Target

 ṇ BendTwist ḭQuaternion ḭExponentialMap ṕ ṇ ṖḭEuler

ḱ Vector 、 Quaternion 計算ノード

 ṇ Add/Sub/Multiply/Divide ṕ ṖḭDotṕ ṖḭCrossṕ Ṗḭ

  Lengthṕ ṖḭSumṕאל ṖḭLerpṕ ṖḭMultiply ṕ Ṗḭ
  Negateṕ ṖḭConjugate ṕ ṖḭInverse ṕ ṇ Ṗḭ

Normalize ṕ ṖḭSlerpṕ Ṗ

ḱ コンストレイン
 ṇ AimConstraint

ḱ ソルバー
 ṇ RBFSolver
 ṇ JiggleSolver



ẑ ︡ ךּ ︣

『鉄拳8』で進化した補助骨とその応用例の紹介

8/22( 木) 9:30 Ṍ 10:30 ṇ (60 )

Ḳ
 
 

詳細は下記のセッションをご覧ください。



ẑ ︡ ךּ ︣

５．プラグインへの差し替え



ẑ ︡ ךּ ︣

︡ נּ

アニメーション骨
（ドライバー骨）

IkSCSolver

AimConstraint
OrientConstraint

補助骨

PairBlend

AimConstraint

AnimCurve

RBF

ṇ

/

BendTwist / TwistBend

Quaternion

AngleBetween

SetRange

WeightDriver



ẑ ︡ ךּ ︣

︡ נּ

アニメーション骨
（ドライバー骨）

IkSCSolver

AimConstraint
OrientConstraint

補助骨

PairBlend

AimConstraint

RBF

ṇ

/

BendTwist / TwistBend

Quaternion

AngleBetween

SetRange

WeightDriver

SourceRotate

VectorCalc
(multiply)

AimConstraint

RBFSolver

BendTwist / TwistBend

TargetRotate

TargetTraslate

TargetScale

AnimCurve



ẑ ︡ ךּ ︣

６．多重リグへの組み込み



ẑ ︡ ךּ ︣

『鉄拳8』 カスタマイズキャラクターのための多重リグシステム

～ 複雑な筋肉表現と大量生産の両立 ～

8/21( 水) 13:40 Ṍ 14:40 ṇ (60 )

Ḳ
 
 

פֿ שּ Ḯךּאל

圧倒的キャラクター数×カスタマイズ数をゲームエンジンで実現

～『鉄拳8』キャラクターグラフィックス事例 ～

8/22( 木) 14:40 Ṍ 15:40 ṇ (60 )

Ḳ
 



ẑ ︡ ךּ ︣

ṕ ṇ ︡Ṗ ẑ ḭJack שּ

ベース素体 Jack 素体



ẑ ︡ ךּ ︣

まとめ



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ 流用

ṇ Vertex צּ ךּ לּ ︣ Ḯ

ḱ 筋肉

ṇ ︣ Ḯ

ṇ ︣ Ḯ

ṇ ︡ שּ ︣ Ḯ

ḱ RBF

ṇ ṇ ︣ Ḯ

ṇ ṇ פּ ︣ Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ 今後の課題

ṇ ṇ ךּ Ḯ

ṇ RBF GUI Ḯ

ṇ RBF ︣ Ḯ

ṇ Ḯ



ẑ ︡ ךּ ︣

ḱ ṣ נּ ךּ︡ ṤCEDEC2019
ḱ ṇ

Ṅ  ḭ  



ẑ ︡ ךּ ︣

ご清聴ありがとうございました。



ẑ ︡ ךּ ︣

質疑応答
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