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Modelowanie 3D w programie Rhinoceros 5
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RAPORT Z REALIZACJI PROJEKTU

Model robota z serii filmow Star Wars: PIT Droid



LECH KULESZA
Celem projektu byto zmodelowanie wybranego robota ze strony producenta
programu. Wybranym modelem jest robot z serii filméw Star Wars, ktérego mozna

obejrzec¢ tutaj: https://www.rhino3d.com/gallery/12/12160

1. Ustawienie rzutow 2D

Pierwszym etapem byto ustawienie rzutow (przedniego oraz prawego) robota w 2D tzw.
blueprints, ktore postuzyty do odwzorowania postaci.
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2. Glowa

Drugim etapem jest modelowanie gtowy. Uzyto funkcji ,,Control point curve” do
stworzenia zarysu gtowy, a nastepnie za pomoca funkcji ,,Revolve” obrécono krzywag
dookota osi OZ i stworzono powierzchnie gtowy.
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Nastepnie zrobiono oko z kombinacji potgczonych walcow i tub. Oko potgczono z gtowag
za pomoca funkciji ,,Boolean difference” (Réznica Boola).

@ Variable radius fillet

Na koniec za pomocg funkgiji ,Variable radius blend”
zaokrgglono krawedzie oka. @ Variable radius chamfer

Kolejnym krokiem byto zrobienie antenek, ktore zostaty stworzone z kombinacji $cietego
stozka oraz walca. Koncdéwke walca zaokraglono za pomoca funkcji ,,Variable radius
fillet”.




3. Mechanizm szyi

Mechanizm od oka stworzono przy pomocy walca rozcigganego odpowiednimi funkcjami:
~Extrude surface” oraz ,Extrude surface tapered”. Nastepnie potaczono mechanizm z
gtowa funkcja ,,Boolean union”.
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Nastepnie mechanizm z tytu gtowy zostat stworzony uzywajgc funkciji:

- ,Curve: Interpolate points” oraz stworzenia rury z utworzonej krzywej za pomoca ,,Pipe:
Flat/Round caps”.

- Walec (,,Cylinder”)

- ,,Curve throught points” oraz stworzenia powierzchni rozpinanej na dwéch krzywych
sourface from 2 edge curves”.
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Na koniec potowa mechanizmu zostata odbita funkcjg ,,Mirror”.

Sama szyja powstata z kombinaciji prostopadtosciandw oraz walca (z uzyciem funkcji
Extrude). Natomiast zaczepy tgczace szyje z tutowiem zostaty utworzone dzieki krzywym
interpolujgcym zadane punkty, ktére zostaty potaczone funkcja ,,Loft”. Nastepnie
powierzchnia zostata dopasowana poprzez edycje punktéw kontrolnych.
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4. Tutlow

Gtowna czes¢ tutowia zostata zrobiona z prostopadtosciandw wycigganych funkcjami
~Extrude” oraz dopasowanych funkcja ,,Variable radius chamfer”.
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Pancerz na plecach oraz dolna czes$c¢ tutowia zostaty wykonane przy uzyciu krzywych
interpolujgcych zadane punkty potgczonych powierzchnig rozpinang na krzywych.
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Mechanizm tgczacy tutdéw z nogami zostat wykonany z kombinacji walcéw potgczonych
funkcjami ,,Boolean difference” oraz ,,Boolean union”.

5. Nogi

Uda oraz tydki zostaty wykonane poprzez powierzchnie rozpinang na krzywych
interpolujgcych zadane punkty.

LLLLL s cOoDom=0007?

Coe00e (=]

wL s

NPRAG T
a@b o e PO -

LR RCY

.......




a

0 Gidsna  ortho  planar cumball  History GOE  own

| Top | Front | Right

v
*
*
*
*
*
<

=Command: siendedge

Potgczenie uda i tydki to kombinacja walcéw potgczonych funkcja ,,Boolean union”.
Stopy oraz potgczenie stopy z tydka zostaty zaprojektowane liniami ,Polyline” a nastepnie

zostata utworzona powierzchnia rozpieta na krzywych. Palce u stép - zamiast lini
~Polyline” uzyto krzywych zadanych wierzchotkami.
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Na koniec jedna noga zostata odbita funkcjg ,,Mirror”.
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6. Rece

Potgczenie tutowia i ramion zostato zrobione z walca rozciggnietego funkcjami ,,Extrude”.
Nastepnie poszczegdlne czesci ramienia zrobiono z krzywych interpolujgcych zadane
punkty potgczonych powierzchnig rozpieta na nich.

COMm __ omm a
cOoDom=0007?




~Lokieé¢” to, tak jak wszystkie potgczenia, kombinacja walcow potgczonych funkcija
»Boolean union”. Natomiast pofgczenie ,tokcia” oraz przedramienia zostato zrobione z
krzywej zadanej punktami kontrolnymi, z ktérej stworzono rure o réznych srednicach
funkcja ,,Pipe: Flat caps”.
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Palce dtoni zostaty stworzone krzywymi interpolujgcymi zadane punkty, z ktérych
nastepnie stworzono powierzchnie rozpinang na nich.
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Na koniec odbito catg reke na druga strone tutowia funkcja ,,Mirror”. | powstat caty model:
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7. Rendering
Najpierw dla catego modelu zostat nadany materiat brgzowego metalu z potyskiem:
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Nastepnie dla oka przypisano materiat ,,Szkto”, a dla metalowych czesci zwykty metal. Na
sam koniec korpusowi, ,skarpetkom” oraz obudowie oka nadano materiat ,,Green Matte”
bez potysku.
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8. Efekt koncowy




