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57) Abstract: The invention concerns a device for spherical photographing of a scene comprising a support (1, 2) provided with
P photographing prising a supp p

¥, fixing means (3) for a camera. Said support can be a relative rotational movement about a substantially vertical axis (12) with respect

Q‘ to the photographed scene and the fixing means (3) being mobile in rotation relative to a substantially horizontal axis. Moreover,

e said device is provided with means (1) for being suspended above the scene to be photographed. Said suspended device can also

& comprise a support (1, 2) provided with means for fixing (17) several cameras, all the cameras being designed to be oriented towards

a point of the scene to be photographed and the support (1, 2) being mobile in relative rotation about a substantially vertical axis (12)

with respect to the photographed scene.
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(57) Abrégé : Ce dispositif pour la réalisation de prises de vue sphériques d’une scéne comportant un support (1, 2) muni de moyens
de fixation (3) pour un appareil de prise de vue. Ce support peut d’une part étre en mouvement de rotation relatif autour d’un axe
sensiblement vertical (12) par rapport a la scéne photographiée et d’autre part les moyens de fixation (3) étant mobiles en rotation
par rapport a un axe sensiblement horizontal. En outre, il est équipé de moyens (1) permettant de le suspendre au-dessus de la scéne
a photographier. Ce dispositif suspendu peut aussi comporter un support (1, 2) muni de moyens de fixation (17) pour plusieurs
appareils de prise de vue, les appareils étant destinés a étre tous orientés vers un point de la scéne & photographier et le support (1,
2) pouvant étre en mouvement de rotation relatif autour d’un axe (12) sensiblement vertical par rapport a la scéne photographiée.
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Systéme de prise de vue destiné a la réalisation de montages VR

La présente invention concerne un dispositif pour réaliser des prises de vue
en trois dimensions, pouvant étre destinées tout particulierement a la réalisation de
montages VR (pour Virtual Reality). Le montage VR est un procédé informatique selon
lequel des clichés subissent un traitement numérique en vue d'étre visualisés sur
ordinateur a I'aide d’un logiciel de visualisation dit « viewer » qui donne [illusion d’'une
représentation en trois dimensions de la réalité photographiée. Ces montages en trois
dimensions sont donc construits a partir d'images photographiques réelles, ce qui les
distingue des images numériques 3D dites-images de synthése. C'est une discipline
récente, les premiéres présentations VR datant du milieu de la décennie 1990-2000.

Actuellement, on recense deux types de montage VR : le panorama et I'objet.

Le panorama VR est une représentation numérique en trois dimensions d’un
espace que I'on visualise sur écran d’ordinateur et avec laquelle on interagit a I'aide d'un
logiciel de visualisation dit « viewer » qui simule une immersion et une évolution dans cet
espace. Le panorama VR est construit sur la base d’'une image panoramique fixe de
I'espace représenté. Cette image panoramique peut couvrir jusqu’'a 360° par 360° pour
une visualisation sphérique de I'espace. Laquelle image panoramique, subit un traitement
numérique afin d’étre visualisée en trois dimensions a I'aide du logiciel de visualisation.

L'outil mécanique de prise de vue utilisé pour réaliser un panorama est une
téte panoramique. Cette téte panoramique est un support d’appareil de prise de vue
rotatif, permettant de faire pivoter 'appareil sur un axe passant par le point nodal de
l'objectif. En général, la téte panoramique est graduée ou a crans de telle sorte que I'on
puisse mettre en position I'appareil avec suffisamment de précision pour chaque cliché.

L’objet VR est une représentation numérique en trois dimensions d’'un objet
que I'on visualise sur un ordinateur et avec lequel on interagit pour le manipuler & l'aide
d’'un logiciel de visualisation dit « viewer ». L'objet VR est construit a partir d’'une
séquence de prises de vue sphérique d’'un objet, soit une série de clichés pris sous de
multiples angles de vue de I'objet. Ces clichés sont traités numériquement et compilés en
un seul fichier. L'utilisateur peut manipuler et voir I'objet jusqu’a 360° par 360°.

Actuellement, I'outil mécanique, communément utilisé pour les prises de vues
en trois dimensions nécessaires & la réalisation d'un objet VR, est un « équipement
objet » (object rig). Les figures 36 et 37 présentent deux exemples d’équipements-objets.
Cet équipement est composé de deux éléments :

- un support tournant 102 sur lequel repose I'objet, combiné avec,
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- un support d’appareil de prise de vue 103 . Ce support d’appareil de prise de
vue permet de placer I'appareil de prise de vue a plusieurs endroits sur une courbe
réguliére proche d’'un arc de cercle (ou d’'un arc d’ellipse) et I'objectif de I'appareil est
orienté quelle que soit sa position sur la courbe vers un point de focalisation situé sur
I'axe de rotation de I'objet photographié.

Ce support d’appareil est en général réalisé a laide d’'un bras oscillant
verticalement 102, fixé & un pied posé fixement sur le sol ; lequel bras oscillant porte et
entraine 'appareil de prise de vue sur une tige en déport de telle sorte que son objectif
soit toujours orienté vers un point de focalisation situé sur I'axe virtuel de rotation de
I'objet. La combinaison du mouvement rotatif horizontal de I'objet sur son plateau tournant
et du mouvement rotatif verticél de I'appareil de prise de vue sur le bras oscillant permet
une prise de vue sur tous les angles d’assiette et d’inclinaison définis pour le montage et
la compilation du fichier VR. On trouve aussi de tels supports sous la forme d’'un bras
cintré posé fixement sur le sol, lequel bras est équipé d’'un systéme de fixation mobile
d’appareil photo qui permet, en le déplagant le long du bras cintré, de donner le
mouvement vertical de rotation et d’inclinaison a I'appareil.

On voit que la construction d’un objet VR photographié a l'aide d’'un de ces
équipements présente de nombreuses limites :

- I'objet doit étre présenté de telle sorte qu'il puisse tourner sur lui-méme, il est
donc forcément dissocié de son environnement.

- en conséquence de quoi, pour avoir une représentation correcte de I'objet
VR, on est obligé de détourer I'objet sur I'ensemble des clichés originaux avant
compilation afin d’éviter de montrer le support tournant et 'environnement immobile de
I'objet. Cette manipulation est laborieuse.

Le dispositif selon I'invention a pour but de remédier a ces inconvénients et de
proposer un systéme pour réaliser un troisieme type dimages VR sur la base de
montages numeériques dits objets VR.

A cet effet, le dispositif selon I'invention propose de combiner les effets de la
prise de vue panoramique VR aux effets de la prise de vue objet VR, et, en outre, il est
prévu pour permetire d'utiliser événtuellement simultanément plusieurs appareils de prise
de vue.

L'invention propose alors un dispositif pour la réalisation de prises de vue
sphériques d'une scéne comportant un support muni de moyens de fixation pour un
appareil de prise de vue, ce support pouvant d'une part étre en mouvement de rotation

relatif autour d'un axe sensiblement vertical par rapport & la scéne photographiée et
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d'autre part les moyens de fixation étant mobiles en rotation par rapport & un axe
sensiblement horizontal, caractérisé en ce qu'il est équipé de moyens permettant de le
suspendre au-dessus de la scéne a photographier.

Elle propose également un dispositif pour la réalisation de prises de vue
sphériques d'une scéne, caractérisé en ce qu'il comporte un support muni de moyens de
fixation pour plusieurs appareils de prise de vue, les appareils étant destinés a étre tous
orientés vers un point de la scéne a photographier et le support pouvant étre en
mouvement de rotation relatif autour d'un axe sensiblement vertical par rapport a la scéne
photographiée, et en ce qu'il est équipé de moyens permettant de le suspendre au-
dessus de la scéne a photographier.

Ainsi la présente invention propose un support d’appareil d'équipement-objet
suspendu en au moins un point au-dessus de la scéne a photographier et qui ne repose
pas fixement sur le sol. En studio par exemple, I'objet est placé dans son décor sur un
plateau tournant, isolé du reste du studio par les cloisons naturelles de son décor. Le
systeme de prise de vue est immergé dans I'ensemble du décor sans entraver le
mouvement de rotation du plateau ni étre affecté par ce mouvement de rotation.

Dans une forme de réalisation de l'invention, le dispositif est monté pivotant
autour d'un axe vertical, la scéne & photographier restant fixe. L’'ensemble du systéme de
prise de vue tourne alors autour de I'objet au moyen d’'un systéme de rotation. Ainsi, le
support d’appareil d’équipement-objet est fixé a un point de rotation qui est placé au-
dessus de l'objet ou de la scéne a photographier. Ce systéme peut étre réalisé a I'aide
d’au moins un bras porteur équipé d’'un systéeme de fixation des appareils de prise de vue
de telle sorte que la forme du bras combiné avec la forme des composants du systéme
de fixation permettent de placer le ou les appareils utilisés de fagon adéquate a la prise
de vue d’objet VR.

L’avantage du point de rotation placé au-dessus de 'objet est que le dispositif
selon linvention permet de faire des prises de vues de l'objet en faisant tourner
'ensemble du systéme de prise de vue autour de I'objet sans qu'aucune structure du
systéme n’apparaisse dans le champ photographique. Ceci ne serait pas possible avec
une rotation guidée au sol.

Le support présente par exemple un bras porteur cintré en forme
sensiblement d'arc de cercle ou d'arc d'ellipse disposé dans un plan vertical. Dans ce
cas, le support présente éventuellement un contrepoids équilibrant le bras porteur par
rapport aux moyens de suspension.

Dans une forme de réalisation, on peut prévoir que les moyens de fixation
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sont mobiles le long d'un rail de guidage en forme d'arc de cercle disposé dans un plan
vertical. Dans une autre forme de réalisation, les moyens de fixation sont montés par
exemple sur un bras oscillant autour d'un axe sensiblement horizontal, ce bras étant
monté sur le support.

Avantageusement, les moyens de suspension sont munis également de
moyens permettant de faire varier la hauteur et/ou ['inclinaison du dispositif.

L'ensemble du dispositif selon l'invention pouvant étre d'un poids relativement
important, on peut prévoir que le support présente des moyens d'appui au sol.

Un dispositif selon l'invention permet d'avoir une représentation de I'objet et
de I'espace dans lequel il se trouve. En cela on a une combinaison des effets d’objet VR
et des effets de panorama VR. Le logiciel de visualisation permettra alors d’évoluer
autour de I'objet tout en voyant défiler le panorama de I'espace qui I'entoure.

Au-dela de ce gain substantiel au niveau de la représentation, le systéme
selon finvention permet des gains de productivité en évitant le long travail de détourage
de l'objet photographié.

Par ailleurs, le dispositif selon I'invention permet d'utiliser éventuellement
simultanément plusieurs appareils de prise de vue : on gagnera ainsi en temps de prise
de vue, ce qui permet la photographie sphériqgue de modeéles vivants ainsi que des gains
de productivité.

Il convient de signaler que lon trouve déja des montages d'objet VR
présentés dans un environnement. Mais ces montages n’apparaissent que sur une seule
assiette et les environnements sont rajoutés a I'aide d’outils informatiques et sont réalisés
a l'aide d’'images de synthese.

Selon des modes particuliers de réalisation et des développements
additionnels de l'invention :

Dans un développement additionnel de linvention, le ou les bras sont ancrés
a un support équipé d’'un systéme de rotation permettant de faire tourner le systéme sur
un axe virtuel passant par le point de focalisation de la prise de vue objet VR. Ainsi c’est
I'ensemble du systéme de prise de vue qui tourne autour de I'objet.

Dans le cas d'un mouvement en rotation des moyens de fixation d'un appareil
de prise de vue par rapport a un axe sensiblement horizontal, cet axe horizontal coupe
I'axe vertical de rotation du dispositif par rapport a la scéne a photographier au point de
focalisation de la prise de vue.

Le support peut étre rigide, souple ou articulé. Il peut étre réglable en hauteur

afin de pouvoir librement régler la position et la hauteur du systéme de prise de vue. Sans
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exclure d’autres solutions techniques, il peut s’agir simplement d'un axe porteur assurant
a la fois le réle de support et le réle d’élément du systéme de rotation, mais il peut s’agir
aussi par exemple d’une simple plaque ou d’un bras articulé et/ou télescopique.

Le systéme de rotation peut étre assuré indifféremment et sans restriction par
un axe, un pivot, une rotule ou un guide circulaire tel qu’'un disque ou un rail...( liste non
exhaustive et non exclusive). Dans le cas d’un axe, il sera de préférence creux pour
laisser passer tous les éventuels fils d’alimentation ou de connexion nécessaires.

Le systeme de rotation du bras peut étre équipé d'un systéme permettant de
donner un mouvement autre que circulaire au bras. Par exemple un arbre équipé d'une
came.

Le systeme d’ancrage du bras peut étre fixé en au moins un point du bras ou
étre mobile le long du bras. Sans exclure d’autres solutions techniques, il peut s’agir d'un
ou de plusieurs trous le long du bras dans lesquels vient s’enficher un axe ; il peut s’agir
aussi d’'un systeme de guidage permettant de faire coulisser le bras sur le point d’ancrage
du support.

Un systéme de repérage de quelconque nature permettant de placer le bras
avec suffisamment de précision (selon les nécessités de la discipline de prise de vue VR)

dans son mouvement de rotation peut compléter le systéme. Il peut s’agir indifféremment

" et sans restriction d'un systtme de repérage visuel (secteur angulaire gradué...),

mécanique (a crans, disque a détente...), électrique, électronique...etc...

La forme du ou des bras est indifférente au regard de l'invention. Seule la
forme de I'ensemble bras et systéme de fixation du ou des appareils est a prendre en
compte. L'ensemble doit étre dessiné de telle sorte que I'on puisse faire passer avec
suffisamment de précision (selon les nécessités de la discipline de prise de vue objet
VR), en vue de profil, une courbe réguliére proche d’un arc de cercle ou d’un arc d’ellipse
entre chaque point correspondant au point nodal de I'objectif ou des objectifs du ou des
appareils aux différents endroits ou le ou les appareils sont placés au cours de la
séquence de prise de vue objet. En conséquence le bras peut aussi bien naturellement
former un arc de cercle, un arc d’ellipse, ou encore étre de forme polygonale ou rectiligne
(liste non exhaustive et sans restriction).

L’étendue du secteur couvert par le bras et son systéme de fixation est libre.
On peut choisir de prolonger le bras de chaque coté de son point d’ancrage pour réduire
de moitié la durée de la prise de vue. On aura alors éventuellement recours & une étape
de retouche d'image pour faire disparaitre les éléments du systéme se trouvant dans le

champ, s’ils ne sont pas masqués par I'objet photographié.
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Le plus immédiatement évident est un bras couvrant un secteur de 90° mais il
peut aller jusqu’a 180°, par exemple demi-cercle vertical, ou demi-cercle horizontal, et au-
dela jusqu’a se refermer sur lui-méme.

Selon la méme logique de réduction de la durée de la prise de vue, par
exemple pour le cas de sujets photographiés incapables de tenir la pose (animaux) on
pourra multiplier le nombre de bras.

Dans sa configuration la plus commune, lorsque le bras ne couvre pas plus
d’un secteur d’'un demi-cercle vertical on peut le prolonger horizontalement de I'autre coté
de son point d’ancrage sur le systéme de rotation. Cette prolongation sert alors & poser
d’éventuels contrepoids pour assurer I'équilibre du systéme et a fixer directement ou par
lintermédiaire de bras d’extension des outils en usage dans l'art de la prise de vue, par
exemple éclairage, réflecteurs, fonds écrans... ceci sans restriction.

Bien entendu selon des modes particuliers de réalisation et notamment en
fonction de sa taille et de sa forme, le bras pourra étre d’'un seul tenant ou encore
composés de plusieurs éléments, éventuellement utilisables séparément, et de forme
modulable. Par exemple, cas d’'un bras couvrant un secteur d’un demi-cercle pouvant
étre séparé en deux et dont on n'utilisera qu'une partie pour ne plus couvrir qu’un secteur
d’un quart de cercle.

On peut proposer un jeu complet de bras de tailles et/ou de formes différentes
a utiliser selon les objets a photographier, selon le nombre d’appareils de prise de vue
que I'on veut utiliser, selon le rayon de la rotation, selon le secteur angulaire que I'on veut
couvrir ou les mouvements recherchés et/ou encore selon d’autres considérations et ce
sans restriction.

L’ensemble bras et systéme de fixation des appareils peut étre équipé d’'un
systéme de repérage de quelconque nature (visuel, mécanique, a crans, électrique,
électronique... ceci sans restriction) destiné a faciliter la mise en place ou le déplacement
du ou des éléments du systéme de fixation des appareils de prise de vue le long du bras.
Le systéme de repérage le plus évident étant une graduation le long du bras.

Le systéme de fixation du ou des appareils peut étre composé d’un ou
plusieurs éléments mobiles le long du bras ou de plusieurs éléments fixes sur le bras ou
encore d'une combinaison des deux.

Le déplacement de I'élément mobile le long du bras peut étre assurée sans
restriction par tous les moyens techniques connus en la matiére (élément coulissant,
chariot... ou simplement élément amovible pouvant étre fixé en plusieurs points du bras).

Les éléments composant le systeme de fixation peuvent étre souples ou
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articulés pour éventuellement ajuster linclinaison des appareils de prise de vue. lIs
peuvent étre de différentes forme et longueur corrélativement a la forme du bras. lls
peuvent éfre notamment de longueur ajustable pour permettre de régler la distance des
appareils a I'objet sans zoom optique.

Le systeme de fixation peut aussi étre composé d’au moins un bras oscillant
tel qu'on le trouve en usage sur les équipements de prise de vue objet (object rig)
traditionnels. Méme si sa présentation fait I'objet d’'un développement spécifique, on
considére qu’'un tel bras oscillant est une simple variante du systéme de fixation du ou
des appareils. La jonction entre le bras oscillant et le bras se fait en au moins un point
dudit bras par au moins un systéme permettant la rotation du bras oscillant sur un axe
passant par un point déterminé se trouvant sur I'axe virtuel de rotation du systéme. Ceci,
de sorte que la combinaison de la rotation du bras et de celle du bras oscillant permette
de couvrir 'ensemble des angles d’assiette et d’inclinaison définis pour une séquence de
prise de vue sphérique (objet VR).

Le systeme bras-bras oscillant peut étre équipé d'un systéme de repérage de
I'angle d'inclinaison du bras oscillant.

Le nombre d’éléments de fixation utilisés dans le systéme de fixation n’est
pas limité, il dépend du nombre d'appareils de prise de vue que l'on veut utiliser
simultanément et/ou du nombre d’angles d'inclinaison que 'on veut couvrir lors de la prise
de vue VR.

Les éléments constitutifs du systéme de fixation peuvent étre congus de telle
sorte qu’ils puissent s’adapter d’'une part a la disposition de l'appareil (paysage ou
portrait) et d’autre part a la trés grande variété des appareils de prise de vue existants en
permettant d’ajuster leur position. A cet effet on aura recours & une quelconque des
solutions techniques de réglage en usage en la matiére. Par exemple et sans restriction,
systéme réglable sur un ou deux plans, rotules, articulations, jeu d’adaptateurs... etc...

Dans un développement additionnel de l'invention le ou les éléments qui
composent le systeme de fixation peuvent fixer deux appareils de prise de vue pour
obtenir certains effets de photographie comme la photo en relief. Les repéres de position
des appareils sont alors : 'axe de symétrie des deux objectifs et le centre du segment
formé par les points nodaux des objectifs.

Dans un développement additionnel de I'invention, au moins un appui destiné
a faire reposer le bras sur le sol pour contribuer a sa stabilité peut étre adapté. En
fonction de la forme du bras, 'appui au sol se fera soit a l'aide d’un élément destiné a

accompagner le mouvement du bras sur le sol (par exemple une roulette), soit & I'aide
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d’un pivot. Le pivot est prévu pour le cas d'un bras couvrant au moins un secteur demi
circulaire vertical. Un tel support pourra, sans exclure d’'autres solutions techniques, se
présenter sous la forme d’'une tige fixée au bras et dont 'extrémité inférieure est équipée
d’une roulette ou d’un pivot reposant sur le sol.

Dans un développement additionnel de I'invention, dans le cas de I'utilisation
d’un bras couvrant au moins un secteur demi circulaire vertical, un pivot servant d’appui
au sol, prolongé par un axe traversant le bras a sa base a son intersection avec l'axe
virtuel de rotation du systéme, s’érige verticalement selon cet axe pour servir de support
a 'objet photographié.

Dans un développement additionnel de l'invention, dans le cas de I'utilisation
d’un bras couvrant au mains un secteur demi circulaire vertical, pouvant aller jusqu’au
cercle, on pourra adjoindre un support d’objet fixé ou reposant en déport par rapport a
axe virtuel de rotation du bras de telle sorte qu'il puisse maintenir I'objet photographié
sur 'axe virtuel de rotation du systéme. Cette solution permet, par exemple, avec un peu
de retouche photo, de présenter des objets en suspension dans leur environnement.

Dans un développement additionnel de l'invention, le systéme de prise de vue
peut étre équipé au niveau de son support d’'un collecteur ou contact électrique tournant.
Ce collecteur est destiné a alimenter ou @ commander les appareils de prise de vue et les
autres outils utilisés par le photographe, tels que les outils d’éclairage fixés sur le bras,
ainsi qu'a connecter d'éventuels mécanismes de pilotage automatique. Ce collecteur
peut étre équipé d’autant de pistes que nécessaires.

Dans un développement additionnel de linvention, le systéeme peut étre
équipé d'un ou plusieurs bras d’extension rigide, articulé ou souble et destiné a venir se
fixer sur le bras pour tenir les outils en usage en prise de vue (outils d’éclairage,
panneaux réflecteurs, miroirs, etc...).

Dans un développement additionnel de l'invention un systéme de pilotage
éventuellement automatisé est prévu pour entrainer le systéme de rotation du bras.

Dans un développement additionnel de linvention un systéme de pilotage
éventuellement automatisé est prévu pour entrainer les mouvements d’au moins un
élément mobile du systeme de fixation.

Dans le cas d’un systéme équipé d'un bras oscillant, un systéme de pilotage
éventuellement automatisé est prévu pour entrainer le bras oscillant.

Dans un déeveloppement additionnel de 'invention, un portique, une potence,
ou un pont roulant, éventuellement réglable en hauteur, peut venir supporter I'ensemble

du systeme. Ceci est particulierement valable pour un usage en extérieur. On pourra
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alors facilement retoucher les clichés a I'aide d’un logiciel graphique pour faire disparaitre
le ou les piliers du support.

Dans un développement additionnel de linvention, le systéme peut étre
maintenu par tout dispositif d’attache mobile (par exemple : ventouses, griffes de fixation).

Dans un développement additionnel de I'invention, on peut prévoir un espace
cloisonné autour du cercle tracé par le mouvement de rotation du bras de sorte que I'on
puisse isoler I'objet photographié et son décor. Ce cloisonnement peut servir lui-méme
d’élément de décor ou de support aux éléments de décor.

Les détails et avantages de la présente invention ressortiront mieux de la
description qui suit, faite en référence au dessin schématique annexé, sur lequel :

Figure 1 représente une premiére forme de réalisation d’'un systéme de prise
de vue selon l'invention d'un systéme de prise de vue selon l'invention (vue en coupe),

Figure 2a représente une variante de réalisation du systéme de prise de vue
selon l'invention,

Figure 2b représente une autre variante du systéme de prise de vue,

Figure 3 représente une troisieme variante du systéeme de prise de vue selon
I'invention,

' Figure 4 représente une quatriéme variante du systéeme de prise de vue selon

Pinvention,

Figure 5 représente une cinquiéme variante du systéme ou le bras est de
forme elliptique,

Figure 6a représente une sixiéme variante du systéme ou le bras est de forme
polygonale,

Figure 6b représente une septieme variante du systéme,

Figure 7 montre une vue d’ensemble du systéme selon l'invention dans son
mode préféré de réalisation,

Figure 8 montre une vue détaillée du support avec un apercu du bras et d’'un
élément du systéme de fixation de la figure 7,

Figure 9 montre une vue détaillée du support de la figure 7,

Figure 10a montre en gros plan la téte rotative a crans ou a disque a détente
du support de la figure 7,

Figure 10b montre une vue en coupe de la téte rotative,

Figure 10c montre schématiquement un disque a détente,

Figure 11 montre un collecteur ou contact électrique tournant,

Figure 12 montre une vue en coupe du bras de la figure 7,
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Figure 13 montre une vue du systéme d'ancrage du bras a la base du
support,

Figure 14 montre une vue du bras équipé d’un systéme de fixation mobile,

Figure 15 monire une vue du bras équipée d’'un systéme de fixation composé
de plusieurs éléments,

Figure 16 montre en coupe le systéme de jonction des troncons du bras,

Figure 17a montre en coupe un bras composé de trois trongons,

Figure 17b montre une modulation possible de la forme du bras a 'aide des
trongons,

Figure 17c montre une autre modulation possible de la forme du bras a l'aide
des trongons,

Figure 17d montre une autre modulation possible de la forme du bras a l'aide
des trongons,

Figure 17e montre une autre modulation possible de la forme du bras a l'aide
des trongons,

Figure 18 montre une vue de dessus de la jonction en étoile permettant
d’ancrer plusieurs bras (ici quatre) au support,

Figure 19 montre une vue en coupe la jonction en étoile permettant d’ancrer
plusieurs bras (ici quatre) au support,

Figure 20 montre une vue de la prolongation horizontale du bras au-dela de
son point d’ancrage au support,

Figure 21 montre la graduation le long du bras et un chariot mobile avec un
repére,

Figure 22 montre un bras équipé d'un systéme de fixation destiné a utiliser
plusieurs appareils de prise de vue,

Figure 23 montre une vue d’'un segment du bras avec un chariot sur son rail
équipé d'un systéme de frein du chariot,

Figure 24 montre une vue détaillée d'un élément du systéme de fixation des
appareils de prise de vue,

Figure 25 montre un exemple d’un support réglable d’appareil de prise de
Vue,

Figure 26a montre un appareil de prise de vue sur son support en position
paysage,

Figure 26b montre un appareil de prise de vue sur son support en position
portrait,
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Figure 27 montre un chariot sur son rail,

Figure 28 montre un appui au sol fixé sur le bras par l'intermédiaire d'un
chariot,

Figure 29 montre une configuration ou le bras couvre au moins un secteur
d’un demi-cercle vertical,

Figure 30 montre une autre configuration du bras,

Figure 31 montre un systéme équipé de bras d’extension articulés,

Figure 32 montre un systéme d’entrainement automatique du bras,

Figure 33 montre un systéme d’entrainement automatique d'un chariot sur
son rail,

Figure 34 montre un systéme de prise de vue monté sur un portique mobile et
réglable en hauteur,

Figure 35 montre le systéme de prise de vue monté sur un portique et isolé du
reste du studio par quatre cloisons,

Figure 36 présente un exemple d'équipement objet de I'art antérieur, et

Figure 37 présente un autre exemple d’équipement objet de I'art antérieur.

Selon un premier mode de réalisation présenté figure 1, une fixation ou un
support 1 est fixé a un plafond ou une poutre 5. Ici, le support n'est pas équipé d'un
sytéme de rotation. Sur ce support est ancré un bras 2 formant pour une part un quart de
cercle et se prolongeant pour une autre part horizontalement de l'autre c6té du support.
Sur cette prolongation 6 apparaissent des contrepoids 7 assurant I'équilibre du systéme.
Sur ce bras se trouve un systéme de fixation 3 d’un appareil de prise de vue. Ce systéme
de fixation est constitué d’'un élément mobile 8 le long du bras. Dans cette configuration
de base, la rotation du bras n'étant pas assurée, I'objet a photographier et son
environnement ou décor sont posés sur un plateau tournant 4. L'ensemble objet 10 et
décor est isolé du reste du studio par les cloisons 9 apparaissant en coupe. Ces cloisons
peuvent servir de support au décor ou étre partie intégrante du décor.

Selon le mode de réalisation illustré figure 2a, on trouve la méme
configuration que celle présentée figure 1, mais ici le support est équipé en plus d'un
systéme de rotation 11 permettant la rotation du bras autour d'un axe virtuel 12. Ce
systeme de rotation est complété par un appareillage de repérage de la rotation 13. Ce
mécanisme de repérage est composeé d'un disque gradué 14 fixe sur le support et d'un
repére sous la forme d'une fleche 15 fixée au bras tournant. Le systéme peut donc
tourner autour de I'objet photographié 10 qui est posé sur le sol 16.

Selon le mode de réalisation apparaissant figure 2b, on retrouve la méme
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configuration que celle présentée figure 2a mais ici, le systéme de fixation 3 n’est plus un
élément mobile le long du bras mais est composé de plusieurs éléments fixes 17
disposés le long du bras. Ici il y a sept éléments fixes représentés. De méme que sur la
figure 2a, le bras présente une forme d’arc de cercle couvrant un secteur angulaire de
90°.

Selon le mode de realisation représenté figure 3, le bras 2 est composé de
deux ou trois sections 18 et est équipé d'un systéme de fixation des appareils de prise de
vue composé d'un bras oscillant 19, tel qu'on le trouve sur les équipements-objets
traditionnels. Ce bras oscillant pivote sur un ou deux axes 20 horizontaux de telle sorte
qu'’il puisse donner un mouvement de rotation vertical a 'appareil de prise de vue 21 et le
placer successivement a tous les angles d’inclinaison définis pour une séquence de prise
de vue VR. Ici, le bras oscillant est composé d’au moins deux segments perpendiculaires
de sorte que l'appareil soit posé en déport pour que son objectif soit orienté vers I'axe
virtuel de rotation 12 du bras. Ainsi guon le trouve sur les équipements-objet
traditionnels, le rayon de la rotation de 'appareil de prise de vue peut étre réglé en faisant
coulisser les sections composant le bras oscillant les unes par rapport aux autres.

La figure 4 montre un mode possible de réalisation avec un bras rectiligne 2.
On voit que le systéeme de fixation des appareils 3 est assuré par des pattes de fixation
22 adaptées a la forme du bras pour pouvoir dessiner un arc de cercle entre les points
nodaux des objectifs des appareils. Ici, les pattes sont articulées afin de pouvoir orienter
I'objectif des appareils selon les nécessités de la discipline de prise de vue VR.

La figure 5 présente de fagon tres schématique un systéme de prise de vue
selon linvention équipé d’'un bras 2 de forme elliptique. De la méme fagon que sur le
modéle équipé d’un bras rectiligne présenté figure 4, le systéme de fixation pourra étre
composé de pattes articulées permettant d’orienter convenablement les appareils.

La figure 6a présente de fagon trés schématique un systéme de prise de vue
selon linvention équipé d’un bras 2 de forme polygonale. Ici les éléments du systéme de
fixation seront posés au centre des segments.

La figure 6b présente un systéme de prise de vue selon linvention équipé
d’un bras 2 de forme polygonale modulable. Ce bras est composé de plusieurs segments
fixé les uns aux autres et coulissant les uns sur les autres. Ainsi en les faisant coulisser,
on peut modifier le rayon du cercle virtuel couvert par le bras.

Le mode préféré de réalisation du systéme selon l'invention est présenté en
une vue d’ensemble figure 7 et est exposé en détail dans les figures suivantes

Le support 1 est articulé et est fixé a un systéme de guidage 25. Le systéme
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de guidage est composé d’'un chariot 26 mobile sur un rail 27. Le rail est fixé a une
poutre. Ici la poutre est une poutre tubulaire en treillis dite échelle de scéne.

A Pextrémité inférieure du support se trouve un systéme de rotation 11. Ce
systeme de rotation est réalisé a I'aide d'une téte rotative a crans équipée de disques a
détente, telle qu'on peut en trouver sur les tétes panoramiques utilisées en photographie.
Cette téte rotative est composée d’'un élément fixe 28 gradué en degrés et d’'un élément
mobile 29 équipé d’un repére.

Sous la téte rotative, fixé a la partie mobile, se trouve un contacteur électrique
tournant 30 (ou collecteur) permettant d'alimenter et de connecter les appareillages fixés
sur le bras.

A la base du support se trouve un systéme d’ancrage du bras 31. Ce systéme
d’ancrage du bras est réalisé a l'aide d'un systétme de guidage 32. Ce systéme de
guidage est composé d’un chariot d’ancrage 33 fixé a la base du support et d’un rail 34
courant sur la partie supérieure du bras.

Sur le support vient s’ancrer un bras 2. Ici le bras est cintré de forme
circulaire. Il est démontable et modulable. Ici apparaissent trois trongons. Un premier
trongon 35 couvre un secteur d’'un peu plus d’'un quart de cercle. Un second trongon 36
prolonge cette partie circulaire vers le bas. Un troisieme trongon prolonge le bras
horizontalement de l'autre cdté de son point d’ancrage sur le support pour former la
prolongation 6.

On a un systéme de guidage 32 sur la partie supérieure du bras et un
systéme de guidage 38 sur la partie inférieure du bras. Le systéme de guidage 32 sur la
partie supérieure est celui qui contribue aussi au systéme d'ancrage du bras. Il est
composé d’un rail 34 et en plus du chariot d'ancrage, d’un ou plusieurs chariots de
fixation supérieurs 39.

Le systéme de guidage 38 sur la partie inférieure du bras est composé d’un
rail 40 et d'un ou plusieurs chariots de fixation inférieurs 41. Il est a noter que ces deux
systémes de guidage peuvent étre indifféremment placés sur les cbtés du bras (en
fonction de l'orientation du cintrage des rails).

Le systéme de guidage inférieur sert de systéme de fixation 3 des appareils
de prise de vue. Chaque élément du systéme de fixation est composé par un chariot
inférieur 41 mobile le long du bras qui est équipé d'une patte 42 et d'un support 43 pour
les appareils de prise de vue.

Le long du bras, on trouve une graduation en degrés 50 de telle sorte que 'on

puisse placer avec suffisamment de précision les chariots et par conséquent les appareils
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sur le bras. Les chariots portent un repére permettant d’ajuster leur position par rapport a
la graduation.

Dans la configuration telle qu'elle apparait sur la figure 7, quatre chariots
servent a fixer des bras d’extension 44. Ces bras d’extension sont destinés a porter les
outils en usage en photographie. Par exemple un éclairage 45 et un réflecteur 46.

Sur la prolongation horizontale du bras 6 se trouve un chariot inférieur équipé
d’un contrepoids 47 destiné a assurer I'équilibre du systeme. Au point d'intersection entre
le bras et sa tangente verticale se trouve un chariot sur lequel est fixé un appui au sol 37
servant lui aussi a contribuer a la stabilité et 'équilibre du systéme. Cet appui au sol est
constitué d’'une tige réglable en hauteur 48 et a I'extrémité basse de laquelle se trouve
une roulette 49 en contact avec le sol 16.

La figure 8 montre une vue détaillée du support 3. Celui-ci est fixé a un
systéme de guidage 25 posé le long d’'une poutre tubulaire en freillis 5. Ce systéme de
guidage est composé d’un chariot 26 mobile le long d’un rail 27. Ici le support est un bras
articulé 54 hydraulique qui permet de régler la position du systéme & distance. A la
jonction du bras articulé avec le chariot de fixation sur la poutre 26 se trouve un systéme
de rotation 51 que 'on peut bloquer a l'aide d'une molette de serrage 52. De méme a
Fextrémité basse du bras articulé se trouve une articulation 55 permettant de donner une
inclinaison au bras. Le but de ce montage sur chariot avec systéme de rotation et
articulation est d’obtenir le maximum de souplesse dans le positionnement et I'utilisation
du systéme.

On retrouve la téte rotative 53, le contact tournant 30 et le chariot d'ancrage
du bras 33.

La figure 9 présente le bras articulé 54 qui constitue le support animé par des
vérins 56.

La figure 10a présente la téte rotative 53 a cran. Celle-ci est composée d'un
élément supérieur fixe sur le support 28 et d’'un élément mobile tournant 29. Le disque a
détente 60 sépare les deux éléments. La figure 10b montre a titre d’exemple une vue en
coupe de la téte rotative. Sur la partie supérieure, on voit I'élément fixe 28 uni a I'axe et
sur la partie inférieure I'élément tournant 29. Une bille 61 qui subit la pression verticale
d’un ressort 62 vient se loger dans des encoches 63 aménagées sur le disque a détente
60. La téte rotative offre ainsi une résistance a chaque fois que I'élément tournant a
effectué une rotation déterminée par la distance entre les encoches sur le disque a
détente tel qu’il apparait schématiquement sur la figure 10c. Bien entendu, on prévoira un

jeu de disques compatibles pour pouvoir choisir 'angle de rotation successif.
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La figure 11 présente un systeme possible de contact tournant 30. Ici il s’agit
d’'un contact tournant a trois pistes 64. Trois balais 65 sont posés sur I'axe de rotation 67
du systeme. L’axe de rotation est creux de sorte que trois fils d’alimentation 66 puissent
alimenter les balais par l'intérieur de I'axe. Sur le contact tournant s’enfiche une prise 68
destinée a alimenter les équipements électriques sur I'axe. Ce contact tournant est un
contact a trois pistes, mais on peut imaginer des contacts tournant avec autant de pistes
que nécessaire tant pour I'alimentation électrique des équipements que pour le transfert
d’information informatique par exemples.

La figure 12 montre une vue en coupe du bras 2. Ici le bras est un bras
tubulaire de section carrée pour des raisons de commodité de représentation. Mais la
section peut étre de toute autre nature, les bras de section circulaire sont plus faciles a
cintrer. Sur les parties inférieures et supérieures du bras apparaissent en coupe les
systémes de guidage. Ces systéemes de guidages sont composés par les rails 34 et 40
sur lesquels viennent coulisser les chariots (en pointillés) 39 et 41. Ainsi que nous le
signalions, les systémes de guidage pourraient tout aussi bien étre fixés sur les cbtés du
bras, ce en fonction de la forme du cintrage des rails. (C’est une solution que I'on pourra
préférer car en plagant les systémes de guidage sur les cdtés du bras, on pourra utiliser
deux systemes de guidage identiques avec des chariots interchangeables). Ici les
chariots sont présentés comme de simples éléments coulissants, mais en fonction de la
finition du systéme de guidage utilisé, on pourra avoir des chariots montés sur billes,
galets ou aiguilles....

La figure 13 montre 'ancrage du bras 2 sur le support 1 par l'intermédiaire
d’un chariot d’ancrage 33 fixé au support. On voit aussi un chariot de fixation 39 posé sur
le rail supérieur 34 et un chariot de fixation 41 posé sur le rail inférieur 40. Au-dela des
appareils de prise de vue, on pourra fixer sur ce chariot de fixation toutes sortes
d’appareillages utiles en photographie ainsi que des bras d’extension. Les deux sont
équipés d'un systéme standard de fixation, ici une zone plane 57 pouvant recevoir des vis
58. On peut aussi imaginer un systéme de clips. Toutes les extensions du systéme
destinées a venir se fixer au chariot sont équipées d’une fixation standard correspondante
59.

La figure 14 montre un bras 2 équipé d’'un systéme de fixation 3 composé
d’un seul chariot 41 mobile sur le rail inférieur 40. Ce type de configuration est destiné a
des prises de vue avec un seul appareil. Le chariot est déplacé le long du bras pour
chaque angle d'inclinaison durant la séquence de prise de vue.

La figure 15 montre un bras 2 équipé d'un systéme de fixation 3 composé de
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plusieurs chariots 41 sur le rail inférieur 40. Cette configuration s'applique a une
séquence de prise de vue avec plusieurs appareils. Ici les chariots ont été mis en position
sur le rail et ne sont pas destinés a étre déplacés pendant la séquence de prise de vue
(sauf pour la recherche d'effets particuliers).

La figure 16 montre en coupe le systéme de jointure des trongons 71
composant le bras 2. La jointure se fait a 'aide d'un manchon male 69 épousant la
courbure du bras et s’enfichant dans les segments tubulaires qui composent le bras.
L’ensemble est maintenu par des molettes de serrage 70. (On peut aussi préférer des
trongons de bras ayant un cété manchon méle et un c6té manchon femelle).

On voit sur la figure 17a comment le manchon 69 épouse la courbure du bras
pour assurer la jointure des trongons 71 qui le composent. Ainsi la forme et le secteur
couvert par le bras sont modulables a I'aide de trongons. Sur la figure 17a, un trongon
prolonge le bras horizontalement au-dela de son point d’ancrage sur le support pour
former la prolongation horizontale 6 et un trongon plus petit 72 prolonge le bras a sa base
pour étendre le secteur angulaire couvert par le bras. (Il est a noter que le manchon qui
assure le contact entre le trongon horizontal et la partie courbe du bras devra prendre en
compte la correction de courbure pour assurer convenablement la jointure). Les figures
17b, 17c, 17d et 17e montrent en exemple diverses formes que peut prendre le bras a
l'aide du systéme modulable de trongons.

Sur la figure 18, on a une vue de dessus d'une jonction en étoile a quatre
branches 73. Sur ce systéme viennent s’'emmancher quatre bras radiaux vus en coupe 2.
On distingue les quatre manchons males 74 qui prolongent la jonction en étoile. Sur le
sommet du systéme d’ancrage en étoile se trouve un rail supérieur 75 sur lequel viendra
se fixer le chariot d’ancrage du support. La figure 19 montre le méme systéme vu en
coupe de profil. On retrouve le support 1, le chariot d’ancrage du support 26, le systéme
d’ancrage en étoile 73, le rail supérieur du systéme d’ancrage 75, les manchons males 74
et les bras 2 vu en coupe.

La figure 20 montre en détail la prolongation 6 du bras 2 au-dela du point
d’ancrage équipé d’un chariot mobile portant un contre-poids 47. En déplagant le chariot
sur la prolongation, on peut ajuster 'équilibre du systéme.

La figure 21 montre la graduation sur le bras 50. On préférera graduer le bras
en degrés. On voit au centre du chariot la marque d’un repére 76 permettant d’ajuster la
position du chariot par rapport a la graduation du bras. Ici, il s'agit d'un chariot de fixation
des appareils de prise de vue équipé d'une patte 77 orientée vers le centre du cercle

épousé par le bras cintré.
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Sur la figure 22 on voit qu'un systéme de fixation des appareils de prise de
vue 3 peut comprendre autant de chariots de fixation 41 que nécessaire a la fluidité
recherchée dans le montage VR. Pour de bonnes conditions de montage, on prévoit un
cliché tous les dix degrés, par conséquent, pour une prise de vue simultanée, on pourra
prévoir 10 chariots pour couvrir un secteur angulaire de 90°.

Figure 23 montre que les chariots sont par exemple tous mobiles le long du
bras mais sont équipés d’un systeme de frein 78. Ici le chariot 41 est freiné par une vis de
serrage 78 entrainée par une molette et venant butter sur le rail 40 pour bloquer le
chariot.

La figure 24 montre en détail un élément du systéme de fixation des
appareils. Ce systéme est composé d’un chariot de fixation 41 posé sur le rail inférieur 40
du bras 2. De ce chariot part une patte 77 suivant le rayon du cercle épousé par le bras.
(Ici cette patte est montrée avec une articulation, cette articulation est facultative, elle
peut étre utile pour faire des prises de vues de forme elliptique. On peut alors ajuster
I'orientation des objectifs des appareils. De méme, elle serait a prévoir dans le cas ol le
bras lui-méme ne serait pas de forme circulaire).

A Pextrémité de cette patte se trouve une vis de fixation 79 sur laquelle est
fixé un support en équerre 80 pour poser I'appareil de prise de vue. L'appareil est lui-
méme fixé sur P'équerre a l'aide d'une vis standard 81. L’équerre est montrée en
perspective sur la figure 25. On voit les deux encoches 80 permettant le réglage de la
position de I'appareil sur deux axes. De plus I'équerre peut pivoter sur une vis de fixation
79 de sorte que I'on puisse poser librement 'appareil en position portrait ou paysage.
Ceci est illustré par les figures 26a ou I'appareil est en position paysage et 26b ou
l'appareil est en position portrait.

La figure 27 montre une déclinaison du systeme de fixation des appareils
comprenant deux pattes 82 paralléles de chaque cété du bras 2 se projetant suivant le
rayon du cercle épousé par le bras, fixées au chariot 41. Cette configuration permet de
fixer deux appareils pour d’éventuelles prises de vues en relief.

La figure 28 montre en détail le systéme d’appui au sol 37 du bras. Celui-ci
est fixé au bras par un chariot de fixation 39 posé sur le rail supérieur 34. L’appui est
composé par une tige 48 a I'extrémité de laquelle se trouve une roulette 49. Cette tige est
réglable en hauteur en coulissant dans un guide 83 fixé au chariot par Iintermédiaire
d’'une articulation 84. Une vis de serrage 85 permet d'immobiliser la tige dans son guide.

La figure 29 montre une configuration ot le bras 2 couvre au moins un demi

cercle vertical. Ici I'appui au sol peut se faire par un pivot 86. On pourra prolonger
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verticalement ce pivot par un axe 87 traversant le bras a sa base et a son intersection
avec l'axe virtuel de rotation du systeme 88 pour servir de support d'objet (objet
symbolisé par la masse 10). Par conséquent, le trongon utilisé a la base du bras devra
étre percé pour laisser passer I'axe vertical servant de support. Ce type de configuration
peut servir par exemple a présenter des objets en suspension dans leur environnement
avec un peu de retouche d’'image.

La figure 30 montre un autre type de support d’objet possible (objet symbolisé
par la masse 10). Ici, le support 89 est placé en déport par rapport a I'axe de rotation du
systeme. Le bras 2 n'est pas totalement refermé sur lui-méme pour laisser passer le
support.

Sur la figure 31 on voit les chariots de fixation 39 et 41 posé sur le rail
supérieur et inférieur équipés de bras d’extension 44. A leur base se trouve un systérhe
de fixation équipé d’une rotule 90.

Ces bras d’extension sont des bras articulés a l'aide de rotules 91. lIs servent
a tenir et mettre en position avec beaucoup de souplesse les divers appareillages en
usage en photographie.

Selon le développement du systéme illustré figure 32, la rotation du bras 2 sur
le support 1 est assurée par un systeme de pilotage 92 composé de deux galet 93 et une
courroie 94. Un premier galet est fixé a I'axe du support et l'autre est entrainé par un
moteur 95. Ce systéme de pilotage automatique du systéme de prise de vue peut étre
conirdlé par des moyens électroniques et informatiques.

Selon le développement du systéme illustré figure 33, le déplacement d’au
moins un chariot de fixation est assuré par un systéeme de pilotage 96. Ce systéme de
pilotage est intégré au chariot, il est composé d’'un galet 97 en contact avec le rail 40. Ce
galet est entrainé par un engrenage 98 mu par un moteur 99 posé sur le chariot. On
pourra par exemple développer ce principe en utilisant une roue crantée a la place du
galet et en choisissant un rail en forme de crémaillére. Ce systéme n’a vraiment d’intérét
que lors de l'utilisation d’un seul appareil de prise de vue, sauf dans le cas ou l'on
recherche des effets particuliers. Aussi un seul chariot équipé de la sorte peut suffire a
une utilisation normale du systéme. Si I'on veut encore perfectionner le principe, on
pourra prévoir un rail équipé de pistes électriques pour alimenter et commander le
chariot.

Le développement du systéme présenté figure 34 montre I'ensemble du
systéme maintenu sur un portiqgue 100 mobile et réglable en hauteur. On utilisera par

exemple un portique de scene. Il s’agit ici d’un portique, mais cela pourra tout aussi bien
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étre une potence ou un pont roulant. La potence a I'avantage de ne présenter qu’un pilier
ce qui est appréciable pour des prises de vue en extérieurs, cela réduit d’autant le travail
de retouche d’image pour effacer les piliers.

Le développement du systéme présenté figure 35 montre schématiquement
un studio complet de prise de vue selon l'invention. Le systéme de prise de vue est fixé a
un portique 100 et est isolé du reste du studio par des cloisons 101. Ainsi on peut placer
I'objet dans son décor isolé du reste du studio. Ici les cloisons sont droites, mais on peut
leur donner la forme et les dimensions que I'on souhaite. Pour certains travaux ot I'on

veut soigner I'éclairage on pourra choisir des cloisons de forme circulaires.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif pour la réalisation de prises de vue sphériques d'une scene
comportant un support (1, 2) muni de moyens de fixation (3) pour un appareil de prise de
vue, ce support pouvant d'une part étre en mouvement de rotation relatif autour d'un axe
sensiblement vertical (12) par rapport a la scéne photographiée et d'autre part les
moyens de fixation (3) étant mobiles en rotation par rapport a un axe sensiblement
horizontal,

caractérisé en ce qu'il est équipé de moyens (1) permettant de le suspendre
au-dessus de la scéne a photographier.

2. Dispositif pour la réalisation de prises de vue sphériques d'une scene,
caractérisé en ce qu'il comporte un support (1, 2) muni de moyens de fixation (17) pour
plusieurs appareils de prise de vue, les appareils étant destinés a étre tous orientés vers
un point de la scéne a photographier et le support (1, 2) pouvant étre en mouvement de
rotation relatif autour d'un axe (12) sensiblement vertical par rapport & la scéne
photographiée, et en ce gu'il est équipé de moyens (1) permetiant de le suspendre au-
dessus de la scéne a photographier.

3. Dispositif selon l'une des revendications 1 ou 2, caractérisé en ce qu'il est
monté pivotant autour d'un axe vertical (12), la scéne a photographier restant fixe.

4. Dispositif selon l'une des revendications 1 a 3, caractérisé en ce que le
support présente un bras porteur (2) cintré en forme sensiblement d'arc de cercle ou d'arc
d'ellipse disposé dans un plan vertical.

5. Dispositif selon la revendication 4, caractérisé en ce que le support (1, 2)
présente un contrepoids (7) équilibrant le bras porteur (2) par rapport aux moyens de
suspension (1).

6. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que les moyens de
fixation (3) sont mobiles le long d'un rail de guidage en forme d'arc de cercle disposé
dans un plan vertical.

7. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que les moyens de
fixation (3) sont montés sur un bras oscillant (19) autour d'un axe (20) sensiblement
horizontal, ce bras étant monté sur le support (1, 18).

8. Dispositif selon l'une des revendications 1 a 7, caractérisé en ce que les
moyens de suspension (1) sont munis également de moyens permettant de faire varier la
hauteur et/ou ['inclinaison du dispositif.

9. Dispositif selon l'une des revendications 1 a 8, caractérisé en ce que le

support (1, 2) présente des moyens d'appui au sol (37).
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