【脚本介绍】
ViViTrack 2.0（For Maya2018+）
快速制作履带和传送皮带动画的Maya Python脚本。

【V2版本说明】
更新内容：
1.优化UI布局，提升操作体验。
2.增加双销式履带的选项。
3.增加一体化皮带绑定功能，皮带绑定支持多个物体（可后期更改蒙皮效果）。
4.增加选择按钮和文本输入框对应的类型判定。
5.去除根据曲线CV点生成关节的功能（将来作为实用工具加入）。
6.规范变量名称，优化内部代码执行效率，提高动画计算精度。
7.所生成物体归为一组，便于管理--删除即可还原绑定前状态。
8.增加绑定前路径跟随选项。
9.主控制器的初始位置自动匹配曲线范围框的中心位置。
10.主控制器的通道栏增加改变履带向上方式的控制。
11.增加曲线偏移历史节点，自动匹配“路径曲线”的CVs点，便于制作动力学效果。
12.预留“小工具集”选项卡。

【脚本安装】
[bookmark: _GoBack]1.  将脚本文件vivitrack2.pyc和vivitrack2cn.pyc复制到maya的配置文件目录下。
以maya2019为例：
【Windows平台】
C:\Users\用户名\Documents\maya\2019\scripts
【Mac平台】
/User/用户名/Library/Perferences/Autodesk/maya/2019/scripts

2.  打开maya2019主程序，开启ScriptEditor脚本编辑器：
windows->GeneralEditors->ScriptEditor（软件界面的右下方有快捷按钮）。
3.  在Python标签栏下，输入以下命令，按Ctrl+Enter快捷键或者点击按钮[image: ]执行脚本：
（提示：框选代码后按住鼠标中键拖动到maya工具架上，可创建一个启动脚本的快捷按钮）
[image: ]


英文版：
import vivitrack2
vivitrack2.mainw()
[image: ]
中文版：
import vivitrack2cn
vivitrack2cn.mainw()
[image: ]
*在低DPI显示器环境中（1920*1080及以下）建议使用英文版，中文版界面会因为字体缩放问题变得模糊。此问题主要出现在windows平台，OSX平台的视网膜显示设备则无此问题。
【BindTrack绑定履带】
第1步：SelectCurve（选择路径曲线）
可使用NURBS或者Bezier曲线，暂不支持包含子物体的曲线。曲线段数应至少和设置的履带数量相等，才能保证动画的正确。曲线段数越高动画效果越好。
第2步：SelectObject（选择履带板模型或者模型组）
选择模型前，先将模型或者组的旋转轴心移至正确位置（通常在履带两侧板销孔的中间位置），保持模型正面朝向Z轴正向，并冻结Translate和Rotate数值为0，保持scale值为1。
*勾选DobuleCaterpillarChain选项，将启用双销式履带绑定。
第3步：Count（设置履带板的数量）
输入数字后按键盘的Enter键确认，或者点击插件窗口以外的区域，都可以完成确认；如果没有进行规定的确认操作，脚本无法获取设置的数量-- maya内置UI函数的规则所决定。
第4步：TrackDirection（设置履带的正面朝向）
默认Z方向，是指履带板的RotateXYZ值为0的时候，正面方向是朝着屏幕向外，也就是世界坐标系的Z轴正向。选择X则是将履带模型在Y轴方向旋转-90度。
*也可以在绑定完成后对控制器的Twist属性进行调节，改变履带板的方向。
第5步：TrackLinkName（设置履带模型在场景中的唯一名称）
maya规定同一层级中不能有同名存在，即使是不同类型的物体。所以输入名称后，插件会以自定义的名称进行多个物体复制并成组。如果要制作多条履带，一定要注意名称不能重复。
第6步：GenerateCaterpillarChain（生成履带链）
UseController（使用控制器）：勾选将生成可控制转动的NURBS圆形控制器
UseFollow（使用跟随）：勾选后履带板才能自动改变朝向
MatchCVs（匹配CV点）：勾选后曲线可以参与动力学效果计算，但会增加资源占用。
*maya2017及以下版本中，此功能可能出现运动异常。如遇到动画异常，应去掉MatchCVs的勾选--当不需要路径曲线进行CV点运动，去选后还可提升动画计算速度。

【BindBelt绑定皮带】
步骤同履带的绑定。需要注意的是，JointCount（关节数）应和皮带齿数一样或者成倍数关系，才能保证皮带滚动的平滑效果；如果是凹槽皮带，则根据效果需求使用足够的关节数。
*皮带物体不支持同名模型，即使是不同层级下。

【技术提示】
履带行进距离=圆周长*角速度，圆形曲线控制器的默认半径是3厘米，计算公式如下：
【履带行进距离=0.0523*控制器Scale值* 旋转角度】，
【旋转角度=（履带行进距离*19.108）/控制器Scale值】。
履带行进距离对应路径曲线的Translate数值，旋转角度对应控制器的RotateX数值。等比改变控制器大小，履带行进距离也会成正比关系发生变化。
例如：控制器默认大小1，行进100米，控制器要旋转的角度：（100*19.108）/1=1910.8度；
控制器缩小到0.5，旋转了300度，行进距离则是：0.0523*0.5*300=7.845米。

【删除绑定系统】
要还原或删除绑定，在outliner（大纲视图）中删除生成的履带组【_ControllerGrp】或者【_NoControllerGrp】即可，不要使用maya的z或ctrl+z撤销快捷键。

														作者：StarVE
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