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Procédé d’enregistrement des positions d’une caméra dans I’espace.

L’invention consiste en un systéme permettant de mé-
moriser les diverses positions de la caméra dans I'espace
pendant une prise de vues cinématographique ou vidéo-
graphique afin de pouvoir par la suite les restituer ultérieu-
rement et utiliser les paramétres précédemment enregis-
trés pour effectuer une nouvelle prise de vues soit sur un oy
sujet grandeur nature, soit sur un sujet en réduction, soit a 1 ==
l'aide d'images générées par un ordinateur et dont le mou-
vement sera rigoureusement identique au mouvement de
la premiére prise de vue permettant ainsi la superposition
avec repérage parfait des deux prises de vues.
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PROCEDE COMCERMANT UM EMREGISTREMENT DES DIVERS POSITIONS OUE PEUT
PFEHQF’E UME CAMERA DANS L'ESPACE  DURANT UME PRISE DE YIUES

CONSTITUEE D'UN MOUMEMENT COMPLEXE ET AYAMNT POUR BUT DE RESTITUER
P,&E UIMTERMEDIAIRE D'UN AUTOMATE PROGRAMMABLE LE MOUYEMENT
PEECEDEMMENT EMREGISTRE.

5 technigues cinématographiques
ation des positions successives de
ize de wvues =ffectusss pour ls

Ce procéde s'inscrit dans 1= cadre de

permetiant Venregistrement ef 1a mémaoriz

toufe caméra film ou widéo h:xrs de pri

realization de certaing trucage

Etat des technigues.

Les automaies programmables déweloppes

mécaniques dont la gesiion par ordinateur néc

praalable aug opérations de prize de vues. Caita r;

longue, penalise la productivitd des tournages ainsi

De plus la précision requise par ces :

fabrication de machines lourdes limitées dans Vamplitude

ieurs daplacements.

Ca procédé adaptable 4 tous les moysns techniques existants, libére de foutes

contraintes  de  programmationz | Iu; coordonnées  des  mouvements

s'enregisirant automatiguement |

Sans se substituer aux systemes daulomate spécialisés, ce procédé
i g a

juzquict sont des systémes
gszitent une programmation
ogrammation, souvent

repraésente pour les prises de wues effectudss en temgs reel un gain
appraciable de iamps =i donne 4 ces technigues la libertd dintervenir dans
V'emploi de touls 1a gamme deg mousns standards de déplacement de caméras.
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Proc2da et installation du dit systéme.

La presente invention =e rapparte & un -:gsté me de mise en [
ensemble de capisurs capable d'étre adaptés sur tout typ= da mats
prise de vues cinematographique ou vidéo, de 2 la gestion des informations sur
les positionnements successifs de la caméra film ou video receuillies au cour
de l1a prise de wye. Enfin de Vutilisation des résyltats obtenus afin da
restituer un mouvement identigue soit par lmtermpmﬁv' d'un gutomats
programmable soit & Taide dun nrdiﬁateur genarant ﬁa ur;aq s de synthase

On sait que la technigue consistant & mtegrpr * pe :_:mnﬁgpa dans =53
décors =oit da petites dimensions !*fzam'ett.,-. zoit crées 3

ardinateur {images de synthése) ast maintenant au point en technigues m.ﬂEU
et g3t enh paszse de 'dire par le procéda o uwn-atx:mr.apmque ant que 1= paini
de yue de la caméra pwndnn une prise de vua st pas modifig par rapport &
décors, seuls les problémes inhéranis & I:x tese igue de Uincrusistion se
posent. Des qu'il y & déplacement du point de wue de 13 caméra pendant la
prise de vues, les deux &léments distincts constifuants ' image finale doivent
gtre parfaitement 1t synchronisés afin que les rapports des perspectives sojent
r:.,aez:&ez et rigoureusement identigues tout au long des deux prizses de vues

e
-
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Uinvantion 2 pour but de mémoriser les diverses positions de la caméra
dans Vespace pendant la prise de wvue afin de pouvoir les restituer
ultérisurement ot ufilizer les nﬁraméfr 5 pour effectuer une nouvelle prise
de vue dont 1e mouvament zers ri qoureysement }ﬂBnU!}HE au mouvement de la
oremisre prise de vue. Ce but est atis md grice 4 ce nouvesy procédd qui
consiste &:

&} placer des capteurs de positionnement sur les divers azes de rotation oy
lindairae du systéme mécanique utilisé pour la nrise de vue.

Bl :xpr': avoir défini une position de référence dite “ZERD” de départ,
gnregistrar tous 133 parameires générés par les capteurs pendant le
dunia»:ﬂmﬂnf de la caméra et les organiser dans la mémoire d'un systéme
informatigus.

C} gérer foutes ces '1form:‘zﬁun3 par un traitement informatiqus approprié
afin de pouvair lTes utiliser ultérieurement soit en les entrant dans un
systéme da prise de vue robotisé, soit dans un systéme informatique générant
des images de synthése.

La prasente explication faite pour un axe est applicable & un nombre
illimité d'axes , I'importance de ce nombre dépendra de la capacité du
systéme informatigue.
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EEYEMDICATIONS

Procedd denregistrament des positions duns s'--=mﬁ*'a film ou vidéo dans
I'ezpace pr—-ndanr una m‘ =2 de vuss caractérise par le fait quil comprend fes
operations consistant &

- gh E’.’H:*.Pf‘ tes donnges o plugieurs capieurs rofatifs

z 1 o 3
diz sUr tout fyps de ;r'nﬁte;‘iei de orizs de wues cinéms oy vidéo
1emant au ::Ié;!laa::&:s'ressm. de 13 cameéra et cela de maniére synchrane au
: des images
smorisar ces donnges apras traitement informatigue dans un fichisr
- rendre compatible ce fichisr avec le fu hier d'un ﬁm‘a ordinateur Taizant

fonciiont 19 un autornsis de 2
de :zgnt gz dont 18 mouvemsn u
ail moivement de ta prize de vus i;r';iﬁa;e.
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