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Esta invención ge relaciona con sistemas de fotogra­

f ía  eompmesta del tipo en e l qne se osan dos cámaras y más 
partiealaHaenta con mejoras en tales sistemas*

En ana so lic itad  de TramMl y  colaboradores, t i t i l a ­
da "Composite photogrgphy System^* depositada e l 15 de marzo 
de 1974$ j  QK& lleva e l  nómero seriado 451*596* se describo y  
reivindica mn sistema de fotografía compuesta mediante dos cá­
maras* en e l qtxe la  cámara de primeros planas fc to g ^Ü a en 
actor #  acción viva frente a  tm fondo cayo color se selecciona 
de macera qae no genere singana sedal por la  cámara de primo-* 
roa planos en respuesta a  l a  la s  recibida da sqpól* Una cásam 
do fondos va mentada y es accionada de minera qaa siga e l mo­
vimiento de la  cámara de primeros plenos mientras data signo - 
l a  acalda desarrollada fren te a ella*. Sin embargo* como l a  cá­
mara de fondos está  fotografiando y por ejemplo* as escenario 
de fondo en miniatura, sos movimientos* en respaosta a  lo s  de 
la  cámara de primeros planos* qaedan preporcionalacnta rodaci- 
dos. la s  salidas de la s  dos cámaras CS superponen para predas 
c i r  ana fotografía ccmpaestn* El problema principal de lo s s is ­
temas de este tipo consiste en d  mantenimi ent o de la  eoind— 
dencia de movimientos de la s  dos cásaras a fin  de proporcionar 
precisión en la  ünsióa ofrecida por e l sistema de fotografía 
compuesta* El grado requerido de precisidn dependo del preten­
dido nao de la  fotografía coapaesta terminada* la  proyección 
de películas en pantalla panorámica, por ejemplo, regalera 
ana coincidencia maobo más precisa* por ejemplo, qac la  te le ­
visión comercial*

para conservar la  precisión de la  ilna&ón, es osen** 
d ia l que las perspectivas con qae las cámaras de primeros pla­
nos y do fondos observan sos respectivas escenas permanezcan



iguales entra a í doorante o l iMVlaiihato tía las cÓBarae* 8n a l 
típico montaje del funcionamiento articulado do la  cámara de 
primeros pl^oa# en punto de articulación no está alteado en 
e l efectivo oantro Óptico o panto nodal de la  lente de la  aá* 
zara cuando la  imagen observada penetra .en el sistema óptico 
de aqaflla* sino que está desplanado austanclalBente hacia, 
atrás y hacia abajo respecto a l panto nodal, como resaltado 
del desplazamiento del panto do articulación respecto a l pan­
to  nodal#: e l movimiento panorámico o de inclinación do la  c á ­
mara de primeros planos hace que su ponto nodal describa na ' 
aros do un radio que puedo ser considerable#, dependiendo de 
la  Ornara osada* Por consiguiente, la  perspectiva con qne la  ' 
cámara de primeros planos observa -so lacena cambia dorante la. 
panorámica o la  .inclinación*

Si ana cámara de primerea planos y otra do fondos sig  
ozonizadamente acopladas o idénticas éntre s í , montadas ^  ma­
nera idóntioa, observasen escenas a la  misma escala do tamaBO,' 
entonces no serán aecem ria ninguna corrección del ^aplaza!- 
miento dol punto nodal y las perspectivas con que las cámaras 
Observarían sus respectivas escenas permanecerían sincronizar* 
das incluso en panorámica y en inclinación* sin embargo, en 
la  forma proferida, que emplea un escenario de fondo miniata-* 
rizado, satas condiciones no se dan y en consecuencia ha de 
efectuarse ana compensación del desplazamiento d d  punto nodal, 
a fin  de mantener una satisfactoria coincidencia de perspecti­
vas durante la  panorámica y la  inclinación*

En la  versión de la  intención que se describe en la  
solicitad de patente antes cita&n;, la  cámara de fondos está 
montada sobre un bastidor que permite e l movimiento en loa 
-ejes X, Y y 2,  Se dispone un tubo- periscópico para Observar --.
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lo s escenariójí miniaturizados de fondo, Ea e l  montaje mecá­
nico do lo  c&^am so disponen medios qae permiten ana acción 
ap ea lad a  pata expensar e l desplazamiento del o jo de a rti­
culación do 3a cámara do primeros placas respecto a  so panto 
nodal, gin eabargo, ta l  compensación, aunque sustancialmente 
efectiva por e l  hecho de que la  cámara de fondos, e l a ira r 
escenarios miniaturisados# experimenta ana remecida en sos 
moviaientos supeditados, no es 100% efectiva*, la  razón do 
esto, es que sería extremadamente d if íc il disponer Ha montaje 

*!9* mecánico de na tipo que pudiese ser 100% efectivo para com­
pensar mvimientos de la  cámara de fondos por los degplasa* 
mientos de los pontos de articulación respectó a  los pantos 
nodales de ambas cámaras#-

OMatoa y MaHcttm 4<t l s  lam noi& t
^  Un objeto do esta invención ea e l 4a proporcionar an

medie pa^a corregir eléctricamente la  posición terminal asumi­
da por ujüa cámara de fondos en respuesta a l movimiento panorá­
mico y do inclinación de una cámara de primeros planos# cuando 
mía o ambas cámaras no se articulan alrededor de sus puntos 

3&*. nodales.
Otro objeto de la  invención es e l de proporcionar 

ana compensación más exacta que la  hasta ahora conseguida en la  
posición terminal de una cámara de fondos en respuesta al mo­
vimiento panorámico o de inclinación de una cámara de primeros 

25* planos cuando una o ambas' e ra ra s  tienen sus puntos de articu­
lación desplazados de sus puntos nodales#

los citados objetos y otros más de la  invención pue­
den conseguirse mediante una disposición en la  que se generan 
npwjst primeras seSales correctoras en la  cámara do fondos para 

3&y desplazarla a lo largo de sus ejes X# Y y 3# un respuesta a las
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sedales da panorámica e inclinación generadas por el. mavimien* 
to panorámico y de inclinació a  de la  c^ara  de primeros planos# 
Ratas primeras sedales correctoras corrigen el desplazamiento 
del ponto nodal respecto a l ponto de articulación de la  cámara 
de fondos. SimÓltaseacente con ello# se generan anas seguadas 
sedales correctoras en respuesta a l movimiento panorámico y  da 
inclinación dei la  cámara de primeros planos* basado en su des^ 
plazamtento del panto nodal a l de articulación# Ratas segundas 
sedales correctoras son atenuadas en ana medida determinada 
por la s  escalas de la s  escenas de fondo y de primer plano# Ratas 
segundas sedales correctoras atenuadas se combinan con la s  pr&* 
meras y so aplican anego a la  cámara de fondos además da la s  
habitúale^ sedales de panorámica a inclinación* determinando 
a l desplazamiento de l a  cámara de fondos a un lugar en el que 
so ponto Sedal corresponde* coa referencia a la  escena que 
aqaálla está observando* a l lugar del ponto nodal de la  cáma* 
ra  de priamros glanos* con referencia a la  escena por eHa 
observada# los Angolas de panor&aica y/o inclinación de .ambas.' 
cámaras son iguales*

las. naevas características de la  Invención se exponen 
con detalle en las adjuntas reivindicaciones., ge comprenderá . * 
mejor la  invención mediante la  siguiente descripción* leída 
con referencia a los adjuntos dibujos#

BEW<,_dtsM-ÍBci<in 6° loe aib<i.1o<
Ra figura 1 es una v ista  en perspectiva* parcialmente 

esquemática* de un aparato con e l  que puede emplearse esta ia* 
vención*

Ra figura 2 es un dibujo esquemático de una cámara de 
fondos ilustrativa#-

Ras figuras 3 y 4 son dibujos esquemáticos mostrados



para facilita#' la  comprensión de cata invención*
La figura 5 es un dibujo esquemático ilustratipo de 

ana cámara de primeros planos*
Las figuras 6 y  ? coa dibujos geométricos mostrases 

para, fa c ilita r  la  comprensión de la  invención*
La figura 8 es un dibujo esquemático ea bloques de 

lo s  circuitos correctores requeridos* de acuerdó coa ceta ia* 
YcnciÓn* para generar la s  necesarias sedales correctoras de 
le s  despIagamieatoB del panto de articulación a l panto nodal 
de cámaras de primaros pianos y de fondos*

La figura 9 es aa esquema de circuitos que ilustra  
e l  circuito generador de sedales de panorámioa de la  cánom 
de primeros planos y e l circuito de respuesta de la  cámara da 
fondos*

La figura 10 es un esquema do circuitos que ilu stra  
lo s de generación de sedales de inadina^^. de la  cámara do 
primeros planos y e l circuito de respuesta de la  cámara de 
fondos*

La figura 11 es un diagrama esquemático que ilustra  
lo s circuitos generadores do sedales X* Y y Z da la  cámara do 
primeros planos y lo s circuitos de respuesta do la  céaara do 
fondos*

Descripción de la  versión preferida 
La figura 1 es la  misma figura 1 de la  solicitud do 

TroabaU y colaboradores antea citada* Se indica on general 
un escenario 33 que incluye un suelo 31* paredes laterales 
32 y 33 y una pared posterior 34* La superficie superior del 
suelo 31 y  la s superficies intemas de la s paredes 32* 33 y  
34 catán coloreadas o tratadas do otra manera para cumplir 
una función controladora* Asi* cuando so una un sistema do
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filtro s  azuléis* las superficies citadas se colorean d& aguí 
y la  cámara do observación es insensible a l azul, situada so - . 
bre a l aaala 31 hay un actor 36 dentro del campo de observan 
oión de ana (¡éctara de primeros planos- #+ Esta c&aara, Rostrada 
aquí nomo c&!ara de televisión, está  montada -sobre ana carro- 
t i l l a  rodante 42 provista en su porción posterior de ana pía* 
taforma 43, que tiene un puntal 44 proyectado hacia arriba ' 
desde e lla . Un botalón 45 se bifurca en su .porción posterior 
foseando an par do ranales 46 y 47 que so apoyan en el puntal.
44 para su rotación articulada alrededor de an eje horizontal.

30 disponen medios en la. ca rre tilla  42 para mover 
articuladamente e l botalón 45 entre posiciones máximas elevada 
y baga* iacd-uyándoae medios pasto-gráficos para mantener e l age 
del pedestal 43 da soporte de la  cámara en posición vertical 
durante ta l  movimiento. Un operador SO se acomoda sobre an 
asiento 51 montado en la  porción superior del botalón 45* a e ^  
eiblcmente en e l punto medio de su longitud.

la  salida de video do la  cámara 40 se lleva a travóa 
de na cable 32 a ana caga de control de video 34. Unas seRales 
que incluyen información en cuanto a movimiento de la  cámara 
40 en sentidos horizontal*, vertical* panorámico o inclinado* 
se suministran a travás de un cable 53 a -una caga de control.
56 y desde ella* a travás del ohble 57, a una caga de serve- 
control electrónico 58*

Uha cámara de fondos ae indica en su conguato por &- 
y se disponen medios para acoplar e l movimiento de las. cámaras 
40 y 60 en direcciones X, Y y 2 y  en panorámica a SndiaaciÓn* 
la  cámara de foMos observa un escenario en miniatura 62* a 
travás de una lente periscópica 64 extendida hacia ebago y que 
tiene en en extremo in ferio r un espejo o prisma 63.



En cábaliata de soporte 70 inelaye an armazón rectan­
gular snperior ?2 sostenido en sos esqainas por patas varticsf- 
les  74 apoyadas sobro e l suelo* El assagáa 72 incloyo nn par 
da rayalos laterales paraleles y opuestamente situados 76 y 77# 
montándose an _ armazón reetaagnlar despueble 78 para na movi­
miento lin ea l alternativo sobre los ramales 76 y 77 ea la  d i­
rección. 2* El armazón desplnsáblo 73 tiesa  as par do resales 
psxáieloa y espaciados 8o y 8l  sobro los qae s& meato na sopar­
te  82 para un movimiento trcngvcrsal en la  dirección X y que 
sostiene a  la  cámara de fondos 60*

la  salida de video de la  cámara de fondos #  se aplica 
a  través del cable 53 a l control de video 54# coya salida pue­
de soministrarse a l monitor 54a  ó a l grabador de cinta de v i- 
del 54b o a ambos* Las sedales del s^rvo control electrónico 58 
so aplican a través del cable 59 e l caballete de soporte 76 pa­
ra  controlar el movimiento do la  cámara 66 en X# Y# 8? panorá­
mica e inclinación..

La fígnra 2 os una v ista  cinemática do la  cámara do 
fondos 66* 3üeao una prolongación teloccápion 64 y en sa extre­
mo bey na espejo 65. Esto espejo es movido por tai motor 90 para 
inclinarlo' alrededor de an ego 92 a l objeto de proporcionar can 
yesgMesta en inclinación a l fbncioaggaiento en inclinaoi&i da 
la  cámara de primeros planos#. Para establecer ana respuesta en 
panorámica a l faaoionsgdeatc en panorámica da la  cámara de p ri­
meros pisaos# la  cámara 60# jante con e l espejo 65# es movida 
por an motor 94 para g irar alrededor del eje óptico represen­
tado por la  línea discaatinaa 96 qne pasa a través del panto 
nodal 98 de la  cámara y a través del panto de articulación 92 
del espejo 6$. La distancia antas e l panto de artíenlación y 
e l panto nodal se desloa por 3.a aetra  S* Pera establecer ana
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veapaeata de "zcem  ̂ (acercamiento o alejamientc de imagen)# la  
lente se desplaza en respuesta a  sedales maitidna por e l motor 
de zocm 99.

SI efecto de la  Inclinación del espeje 65. en lo que 
respecta a la  cámara* ea análogo a ana rotación de data alre­
dedor de su eje de articulación 92. Esto se representa en la  
figura 3# que ea un trazado geométrico en e l que e l ponto de 
articulación 92 ea e l centro de en circule de radio N. Siempre 
que e l capeja 65 ae mueve para proporcionar ana respuesta de 
inclinación, e l panto nodal 98 se mueve sobre la  circunferen­
cia de un circulo cayo radio ea y. Por ejemplo, suponiendo que 
e l espejo 6$ ha. aido inclinado con un ángulo .̂ 1* e l ponto no­
dal 98 se mueve desde e l panto Pl a l P2.

Bebe destacarse que la  operación de inclinación tiene 
e l efecto de mover e l ponto modal hacia arriba a lo largo del 
eje Z y de la  dirección axial X# do manera que la  parpendica- 
la r  trazada desde e l panto P2 sobre ana linea extendida entre 
92 y Pl aorta la  linea en e l panto P3.

Es de deatacar asimismo que N es la  hipo tanaca de un 
triándole rectángulo definido por los pantos P2, P3 y 92. La 
distancia ^  entre P3 y  94 puede definirse como N eos <̂ + El 
cambio de altitud  o distancia Z en que ha sido desplazado e l 
punto nodal para, responder a l ángulo do inclinación ^  es N
— h*

Cuando la  cámara de fondos 60 se mueve en panorámica 
para responder a una sedal de ta l movimientc do la  cámara de 
primeros planos* e l efecto es ana rotación de la  cámara alre­
dedor del punto de articulación 92. sin embargo, su punto no­
dal describirá un circulo cuyo radio está deteiMinado por e l 
desplazamiento a lo  largo del eje X cansado por e l  grado de

- 9 -
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inclinación que lacám érade fondostieno on ese momente+ Tal 
cense se maestra en la  figura 4+ qao ila s tra  lo que ocurre du- 
yante la  operación de panorámica, ai la  cámara de í&ndos es
absolutamente horizontal en e l memento en que recibe la  señal:de movimiento en panorámica, e l radio del córenlo descrito por 
e l ponto nodal es igual a  N* Si la  sámara de fondos ha sido 
Inclinada' en e l momento en que so reciba ana seSal de movimien­
to en panorámica, entonces a l radio del círculo es igual a l des­
plazamiento a lo  largo del eje X. ó ó̂ + Anteriormente se indicó 
qne es igaal a E eos ^+  Cuando ^  es cero, qne es la  sitan- 
ción en que no hay ásgalo de inclinación y la  cáaara ac halla, 
en posición horizontal, entonces eos ^  os igaal a 1  y es 
igual a ¥.

Tal como anteriormente se indica, e l panto nodal 98 
describe an ciroalo cayo radio es igaal a Cg* Suponiendo un án­
gulo de panorámica 9^, e l ponto nodal 99 se desplaza a na la ­
gar Pg+ Cu^do se traza ana perpendicular desde e l ponto so­
bre la  linea comprendida entre 92 y 98, la  corta en un punto 
designado por %.+ La distancia a lo largo del eje Y en qaa se 
ha desplazado e l punto nodal es son t* Y y e l lu ^ r  del 
punto nodal sdbre e l eje X con e l  panto de articulación 92 co­
so origen es X " eos

Ahora bien, para eliminar cualquier error en la  pers­
pectiva do observación de la  cámara de fondos, debido a des­
plazamiento del punto de articulación de dicha cámara desde 
e l panto nodal, de acuerdo con esta invención, e l citado pun­
to nodal de la  cámara se desplaza hacia e l lugar del panto de 
articulación do la  misma, mientras se mantienen los ángulos de 
panorámica o inclinación que han sido señalizados desde la  eá§ 
mara de primeros planos# Esto se hace sumando el desplasamien4
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to del punteé ncdal'J mediante -operación panorámica a inclina** 
cián? quo wao snterioraente se indica se caíanla come dcspla*- 
sapiente X# Y y Z del ponto nodal respecto a l ponto de artice^ 
lación. a cualesquiera señales X$ Y y Z que sean recibidas de 
la  e&taaat da primerea placea en cae memento# Sin embargo# coma 
no hay alngdn lagar de referencia para la s  señales X e Y enviar' 
das por la  cámara de primeros planos# en logar de aSadir esas 
señales a laa  señales X e Y de le  citada cáaara como señales 
da distMLCia# se adaden wmo sedales de velocidad# is f . la s  se** 

0̂. Halas correctoras requeridas para mover e l punto nodal de la  
eáaara de fondea a su panto de articulación sont

Y #er X — coa d t
15.

36.

35.

90.

valor Y * d
d t

Z se añade como señal de distancia, porque Rey un plano de rafe** 
rancla para Z* que es #1 plano de referencia. S i efecto de cocí** 
quiev sedal de asea es hacer la  distancia N más larga e más cor^ 
ta .

ihora que se ha corregido e l lugar del punto nodal 
de la  cámara de fondos# es neaesaric proporcionar seSalaa correo** 
toma para e l desplazamiento del punto nodal de la  cámara de i 
primeros planos desde e l punto de articulación de la  misma.. 3*a 
figura 5 ea un diagrama esquemático de la  cámara de primerea' 
planos 46. XI. tubo de prolongación dé la  lente de la  cámara .as 
designa por e l admero de referencia 106 y e l  punte nodal se de** 
sigan por e l ñámese da referencia 103. B1  punto de articulación 
de la  cámara ae designa por e l admero de referencia 104 y  ln
d is tancia catre e l ponto de articulación y e l ponte nodal se
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representa t  B^. gí la  có¡oal?a de prim eas Cieñen
tiene ana lento de zcem,. so establece ana conexión mecánica 
.entre e l alogamiento do la. lente y  ana leva 103 para poney 
-en rotación esta última con movimiento do la- lente de saca*.
Ba seguidor de leva IOS se mneve sobre la  superficie de lo*-'
Va con rotación dé ésta. El aegaidor mncve e l brazo d  ̂dn 
potenciómetro 108. Este dltimo está  conectado a  tmvós de 
onafmente do potencial positiva y  negativa 110. Casado e l  
ainjaáionto de la  lente está en sa posición normal# es decir, 
cagado la  lente no se maeve hacia e l  lado de tolefoto o de 
dngolo amplio de la  normal# e l bramo del potenciómetro debe 
proporcionar ana sedal de salida cero y en caso contrario la  
sedal de salida debe ser positiva casado la  lente varia se 
distancia focal para alegar más aáa e l  ponto nodal 182 do la  
cámara* La sedal de zoom debe ser negativa coando la  lente 
de zana se nnieva para llevar e l ponto nodal 102 m&g cerca de 
la  cámara* El desplazamiento efectivo del ponto nodal no es 
ana fondón lineal del movimiento de la  lente de zoom y esc 
ce e l  motivo de qae la  leva y e l seguidor se asen para aten­
der e l movimiento no lineal del ponto modal* La información 
relativa a l  movimiento del ponto nodal con movimiento de la  
lente de zoom puede obtenerse del fabricante de la  lente o 
medirse en aa banco óptico*

Las figuras 6 y 7 non trazados geoa&tr&eos mostrados 
para fa c ilita r  la  comprensión de la  derivación de las señales 
de corrección de la  cámara de primases planos. Come se ve en 
la  flgnra 6# en v ista  de la  constricción de la  cámara de pri­
meros piscos# cuando ásta se mantiene ber&áoatalmeate, e l 
ponto nodal 102 está a ana distancia A per encima del plano 
Roiisontal y desplazado a ana distancia B a lo  largo del age X



respecto A ponte de articulación El radio del circulo 
descrito por e l panto nodal cuando le  cámara de primeros pía** 
nos se indina# ea igual a \ /  A? + B̂ * Debido a la  construcción 
de la  c&eara# e l ángulo permanente formado en el panto de art&* 
calacióa,o^ arco tang ^ *

Snpóngaae abora que se $a aplicado un movimiento de 
inclinación a la  cámara de primeros planos de manera que e l 
paniw) nodal 102 so desplaza al panto Pg. El ángulo de inclina­
ción to ta l ^  es igual a l arco tang A/B más e l ángulo de in c li­
nación que se acaba de aplicar a la  cámara# El valor de la  dis­
tancia 2 a qne e l panto Pg ae encuentra por encima del ele ho­
rizontal# que ea la  distancia entre los pontos P6 y P7# es- 2 *

son ^  El  desplazamiento a  lo largo del eje X del ..; 
punto P6 ó Cg * \/&^ + eos

- la  distancia Cg ea e l radio del sírcalo descrito' por,.^ 
e l puntoaodal casado se da a la  cámara de primeros planos en 
movimiento panorámico* Esta distancia Cg puede variar desde 
un máxime ( + )# cuando la  cámara do primeros planos
se in d in á  hacia abajo, de manera que la  distancia entre e l 
panto nodal y e l puntó de articulación sea paralelo s i  plano 
del terreno, hasta un valor cero cuando la  cámara se inclina 
de manera que e l punto nodal está directamente encima del. pun­
to do articulación# El efecto de variar la  distancia focal de
la  lenta'de la  cámara do primeros planos es simplemente inore-, 
.mentar-' e l temado de B+ --'

'- '.'Don.'referencia ahora a la  figura 7# so muestra una ii*"'
gura geométrica que representa los movimientos del panto nodal 
cuando se mueve en panorámica la  cámara de primeros planos# Bu-', 
póngase que esta  cámara es movida en panorámica en un ángulo ' 
El radio dd^ círculo descrito por e l punto nodal#- como anterior-..
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meato se ihdicá* está -determinado p ^  e l ásgala de inclina­
ción de la  cámara y está definido par Cg, la. distancia a. la  
larga del aja Y en que se desplaza #1 punto nod^L* Y e¡ 3g. sea 
&g* la  distancia a lo larga del a #  X M  panto nodal desde a l 

5* ponto da articulación 8̂  x "  Cg cao 9^. las  sedales X* Y y 3$ 
coya derivación ha sida indicada anteriormente^ definen e l lo - 
^ r  del ponto nodal de la  sámara da primeros planos* con e l 
ponto de articulación coma erigen#

El funcionamiento panorámico y sen inclinación, para 
Id# compensar la  colocación del ponte nodal de la  cámara de fondea 

por e l desplazamiento del panto nodal de la  cámara de pr&segos 
planos* es necesario mover e l panto nodal de la  cámara de fon­
dos hasta que su colocación corresponda a aquélla & la  que ha 
sido desplazada la  cámara de primeros planos* La saSal de 00-  

15# rrección de la  cámara de fondos, antes indicada* cesado se apli­
ca a esta cámara, tiene el afeóte de situar ta l  cámara como s i 
háblese sido articulada sobre se panto nodal* eliminando asi­
mismo e l error cansado a l desplazarse su punto nodal desde. sa 
ponto de articulación* Luego la  aplicación, de la s  sedales de 

20.* corrección de la  cámara de primeros planos a la  cámara de fon­
dos tendrá por efecto e l movimiento del ponto nodal de esta 
dltima cámara a oa lagar correspondiente a l del ponto nodal de 
la  cámara de primeros plenos* Sin cabarga* antes de aplicar 
las sedales de corrección de la  cámara de primeros planos* han 

25* de atenuarse la s  sedales representativas de la s  distancias X*
Y y 3 por e l factor de escala especificado por loe tamaños re­
lativos de las escenas de primer pleno y de fondo* Al igual 
que anteriormente* como no hay aiagán punto o plano de referen­
cia para las segales X e Y* éstas se convierten en sedales de 

30* relación diferenciando los valerse de X a Y<t Como -hay un plano -
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da referencia pana la s  sedales Z*: ást#s pueden usarse en fo r- 
na absoluta. La panorámica* inclinacián y zcom de la  cámara 
de fondos son iguales que para, la  cámara do primevos planea*

Bo consecuencia* pare resumir la  que ha sido deaer&* 
5. te , ornando la  cámara de fondos ha de moverse en respuesta e

ana sedal de panorámica o de Inclinarán  de la  cámam de p rl- - 
meros planos*, para compensar e l desplazamiento de en punto 
nodal respecto a sa panto de arElcnlaoidn, se desplaza para 
a ltear an panto nodal en sn ponto de artlcolacMn* la  cámara 

10, de fondos ha da moverse adíolonalmentc para situar an panto 
nodal en un panto correspondiente a  la  d tnadda del panto 
nodal de la  cámara de primeros planos* Estos movimientos' co­
rrectores son simultáneamente realizados generando sedales de 
correeolán del valor 1*. valor Y y z para la  oáaara de prime.-'

15, ros planos* dándoles la  debida escala y generando sedales de 
eorroecldn del valor X* valor Y y Z para la  cámara de fondos* 
Estas sedales son Rasgo combinadas y aplicadas a la  cámara de 
fondos para moteada, la s  sedales de movimiento panorámico* ln -  
cliancidn y^o soom se aplican tambián a la  cámara de fondos* 

ge* (Rn referencia ahora a la  figura 8* puede verse na.
diagrama estomático en bloques do ana vertida da la  invencldh* 
qae comprenda an circuito pora generar sedales eláctrlcas aná­
logas a Ras soñaciones entes descritas* anteriormente se in d i- 
cd qns sn la  solicitud de Trtaabtül y colaboradores se conecta- 

25. ban naos potencidmetros a la  cámara de primeros planos de ma­
nera qae an movimiento panorámico de la  cámara generase sedales 
representativas de ta l  movimiento panorámico, y un movimiento 
de lad iasclda de la  cámara generase sedales representativas 
de ta l inclinacidn. En la  figura 5* se .maestre an potcncidme-  ̂
tro  108 capaz de generar sedales de socm indicativas de en- ... .
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mov^iiento de la  éento dé lercááar^.' que se desvía de coa po­
sición ^ a a is ^ . En la  figura 8.  a l tómino generador de se- 
Hales- de panorámica" 111- representa e l potenciómetro en la  cá­
mara de primeros placee que proporciona las señales represen­
tativas de movimiento panor^ico* El "generador de señales de 
indinaciÓn" 112 representa a l potenciómetro do la  cámara da 
primeros planes, que proporciona la s señales repressntativag 
del áagala de iaslinación to ta l. E l generador de función soom 
103 representa la  estructura mostrada -en la  figura- 3? quo pro­
porciona la  señal de localización do nodos do zoom*.

la  salida del generador do señales de inclinación 112 

se aplica a  un circuito 114 de asa/eos* Esto circuito os un 
generador de funciones eléctricas bien conocido) comerclalgen­
te  adquirible* Proporciona dos salidas de sedales eléctricas) 
en respuesta a una entrada, una do las cuales representa e l 
seRo de la  entrada y la  o tra  e l coseno de la  misma* Las sali­
das del generador 104 de sena/coaeao serán por consiguiente e l 
seno y e l coseno, respectivamente, del ángulo de inclinación 
total* La salida del generador de señales de inclinación puede 
representarse por ^  y por consiguiente las respectivas sali­
das del generador del seno/coseno 114 son respectivamente sen ¿k 
y eos ^i*

La distancia H oa la  cámara da fondos, cuando la  len­
te está en su posición normal# es f ija  y pgede derivarse una 
señal representativa de e lla  conectando na potenciómetro 116 a 
través de una fuente de potencial 118* La salida del generador 
10& de señales de localización de nodos de zoos, en e l caso en 
que la  lente de la  cámara de primeros plenos cambie de distan­
cia focal# se suma, o resta de la  señal N derivada del poten­
ciómetro 106* La señal N se aplica como entrada a los respecti-



vos d rc d to s  multiplicadores 12§ y-122* Otra entrada al. c ir- . 
coito multiplicador 120 ea la  señal representativa de sea o^* - 
Otra entrada a l multiplicador 122 ea la  señal representativa 
de coa ĝ+ La salida del multiplicador 122 representa, la  dia-. 
tanda 2 que ña de samarse a cualquier señal 2 recibida de la  
c&aara de primeros planos* La salida del Multiplicador 122 se. 
aplica a un terminal 124 a travás de un resisto r 128*

La salida del multiplicador 123$ N sen ^  * Oy se 
aplica a dea multiplicadores 128 y 133, respectivamente* La 
salida del generador 111 de señales de sgmoxásica es una se­
ñal representativa del ángulo 9^. se aplica a un circuito de 
seao/coseno 132* La salida de seno de este circuito se aplica 
a l multiplicador 128$ que proporciona la  salida san 3^ *s. Y* 
ñata salida es diferenciada mediante su paso a travás de -un - 
capacitor 134 que proporciona como*.salida una corriente que es 
la. saña! representativa del valor Y* La salida del .capacitor 
134 se aplica a un torminal 138*- La salida del coseno del c ir­
cuito 132 da seBo/cosaa# ae aplica como segunda entrada s i  
multiplicador 130* Su consecuencia^ su salida será X * 3^ coa 
é^* ñata salida es diferenciada mediante su aplicación a an 
capacitor 138* La salida del capacitor es una señal represen­
tativa del Valor X* que se aplica a un terminal 140*

Los terminales 124$ 140 y 136 están respectivamente cc- 
aeotados a la s lineas Z$ Y y X que reciben señales 2$, Y y X de 
la  cámara de* primeras planos y la s  aplican a las tranamieion.es 
de los motores de la* cámara da fondos*

Un potenciómetro 142 está conectado a trav ás de una 
fuente de potencial 144* El braco del potenciómetro- está cola- * 
cade para proporcionar* como salida# una señal representativa 
de la  distancia B. La señal B# a l Igual que la  señal puede - 
modificarse per la  salida del generador 108 de señales de zooa.



s i la  lente de la  c&aara;de planos cambia de d is­
tancia focal* La señal representativa B se aplica a nn Cir­
cuito divisor 146 y a na circaito 148 de elevación a l  anadian 
da* Este c ircu id  proporciona ana salida a na circuito su­
mador 150* En potenciómetTO 152* que está conectado a trgvda 
de ana fósate de potencial 153* tiene su braso dasplasable si— 
toado en un lagar en e l qae la  salida será ana sedal represen­
ta tiv a  de la  distancia A en la  cámara de primeros planos* Es* 
ta  señal A se aplica como entrada a un circoito 154 de elevan 
ción a l cuadrado y como segaada entrada a l circuito divisor 
146* Este circuito divisor proporciona* como su salida* ana 
señal representativa de A/B. Esta señal se aplica a on c ir­
cuito tangente de arco 156* coya salida será entonces ana se­
ñal representativa dal á sg a lo ^  En circuito ta ñ ía te  de ar­
co es un generador de funciones comcrcialmante adquirible* La 
salida del circuito tangente de arco se aplica a  aa circuito 
sumador 158* cuya o tra entrada es e l ángulo de incliaacida 
del generador de señales de inclinación* Como resultado do 
d io*  la  salida del circuito sumador 158 es una sedal repre­
sentativa del ángulo Esta se aplica a otro generador 1 ^  
de sen/eos*

La salida del circuito 154 de elevaoida a l cuadrado 
se aplica como segunda entrada al circuito samador 150* con 
e l resultado de que la  salida del circuito sumador 140 compren­
do A? + B̂ .+ - Esta so aplica a un circuito 162 generador de fun­
ciones de raíces cuadradas* La sa lida de cote circuito es en­
tonces ig ud  n^/a^ + B̂ + La sedal + se aplica a den 
multiplicadores 164 y 165 respectivamente*

La salida de señal representativa de coseno de ^  dol 
generador 160 de seao/eoseao se aplica como segunda entrada al



multiplicador 154."La salida de áeno.^e ^  del gansraáor 1Ó& 
de seno/ooaeno ¡ge aplica come segunda entrada a i m ultiplica- 
dar 166. la  salida del multiplicador 166 será entonces ana se­
dal representativa de la  compensación z que ha de emplearae.
Se aplica a  tracvós de un resisto r 16$ a en terminal 170*

la  salida del multiplicador 164 comprende ana sedal 
representativa de la  cantidad 0g+ que se aplica ccmo entrada a 
dos multiplicadores 172 y 174# respectivamente. la  sedal 3^ re­
presentativa del ángulo de panorámica es derivada de la  salida 
del generador 111 de sedales de panor&aioa* Se aplica a un ge­
nerador 176 de seno/coseno. la  salida de coseno de este genera­
dor se aplica como segunda entrada a l multiplicador 172# La sa­
lida de seno da este generador se aplica como segunda entrada 
a l multiplicador 174* La salida del multiplicador 174 es una 
sedal representativa de Cg sen 3^ * Y* Beta sedal es diferon* 
ciada para proporcionar una sedal do valor da Y y luego se su­
ma o recta# según se requiera* a una sedal de corrección de 
desviación "lateral** Esta es una sedal que deriva de la  sali­
da de coseno del generador 176 para compensar la  posibilidad 
de que e l eje óptico de la  cámara de primeros planos pueda es­
ta r  hacia la  derecha* por ejeagRo* del eje de articulación. Be­
ta  sedal do corrección es derivada usando ún capacitor 17$. La 
salida del multiplicador 174 es diferenciada por e l capacitor' 
186 y se soma a la  salida del capacitor 17$ y luego se lleva a 
un. terminal 182.

La salida del multiplicador 172 es Cg eos 3^ * X y 
os diferenciada por un capacitor 174 para proporcionar ana se­
dal del valor de X* La salida de este capacitor se sumía de nue­
vo a ana salida de sedal correctora# que se usa en e l caso en
que e l eje óptico de la  cámara ae desplace hacia la  izquierda' - -
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del eje de articulación* .sedal co^prectom es derivada de 
la  salida de un capacitor f?6, en respuesta a la  salida de . 
seno del generador de seno/ceseaa 186* las dos sedales se sn- 
man en ana conexión y lu e ^  ee conaotan a l terminal 183* les 

3* terminales 188# 182 y 170 se coaects^i para samar las .sedales 
correctoras Xy Y y Z a sedales Xy. Y y Z recibidas de la  oáms-* 
ra  de primeros planos. Botas señales son luego atenuadas per 
potenciómetros 242$ 232 y 264. y se somas, seguidamente a las 
sedales correctoras X# Y y Z do la  cámara de fondos# Estas 

10* señalas se g^licau a continuación a la  cámara de fondos, coso 
se verá en la  figura tl+

La figura 9 muestra los detalles del sistema cixeai- 
ta l  pam e l generador de sedales de panorásdLcs* comprende na 
potenciómetro 190 conectado a través de una fuente de poten*

15* c ls l positiva y negativa cayo braso está mecánicamente conec­
tado a  la  cámara de primeros places para desplazarse con e lla , 
a l moverse en dirección panorámica* la  sedal de salida, repre­
sentativa del ángulo panorámico 9^* se aplica s  un amplifica­
dor 192 cuya salida se conecta a través de an resisto r 194 a 

20* una conexión o junta 196* Bata junta se conecta como ana entra­
da a na amplificador diferencial 198# cuya o tra  entrada está 
ligada a masa* La salida del amplificador diferencial está co­
nectada como una entrada a un amplificador diferencial 198$ 
coya o tra entrada está ligada a masa* La salida del asplif ica- 

25* dor diferencial está conectada a un servomotor 200* Este motor 
hace g irar a la  cámara de fondos 60 en un ángulo especificado 
por la  salida del potenciómetro 190* El motor 200 está acopla­
do también para mover e l brasa do otro potenciómetro 202 a 
través de p**a distancia quo representa e l mismo ángulo con que 

3&* ea puesto en rotación* El potenciómetro 202 está conectado a
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travás áte ana. fbente de potencial positiva y negativa y la  
resoltante seRal del biaza del potenciómetro se aplica a nn 
aaplificador 204* la  salida de este angRlficador se aplica a 
travós del resista r 206 a la  guata 1% para oponerse a la  se- 

5* Ral recibida del potenciómetro 190*
La disposición de soRaloa de indinaoión es sim ilar y 

so maestra en la  figura 10* Un potenciómetro 210 está conecta­
do a  travós do ana fuente do potencial positivo y negativo*
El brazo del potenciómetro es movido en respuesta á l movimien- 

10* to de inclinación do la  cámara do primerea planos y proporción 
na ana seHal de salida representativa del á^alo  da inclina­
ción* que se suma a la  taag da arco /̂53 para predecir a l  gago* 
lo La seRal de salida representativa del ásgalo de inclina­
ción so aplica d  amplificador 212. La salida de éste se canec­

ió. ta  a travós de un resisto r 2!4 a ana goata, 216. Picha gantn se 
conecta como ana entrada a ao amplificador diferencial 213* 
cuya otra entrada se enlaza a masa. La salida del amplificador 
diferencial se aplica a na motor 220 para accionarlo a través 
de na ángulo eapeeifieaáa por la  señal de salida del potenció* 

20*. metro 210* El motor 220 está tss&iáa mcoánicaaento acoplado al- 
brazo del potenciómetro 222 para moverle a tr&vás de en ángulo 
correspondiste* El potenciómetro 222 está conectado a través- 
da ana fócate de potencial positiva y negativa y- so. MÜda ve* ' 
presenta, la  reg^oeata del motor* y por consiguiente de la  cáma-  ̂

2$*. pn da fandoa* a la  sedal de inclinación* La sedal de salida.
del bramo del potenciómetro 222 se aplica a. un amplificador 224 

coya calida ae conecta a tvaváa da en resisto r 226 a  la  gasta 
216 para oponerse a  la  sedal recibida del ^tonoiómotro 210.

La figura 11 representa e l circuito elóetrioc destina* 
30* do a proporcionar geSalea X# Y y 2 a  la  cámara de fondos desde
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la  cámara de primaros ̂ pleno s** Tal ĉ ;ao se descebe más deta­
lladamente en la  solicitad de $?umbull y colaboradores# e l 
frente de la  c a je t i l la  que sostiene a la  cárnea de primores 
pisaos ticas dos jmegos de dos ragdas y ano de les taguáma- 
tros 22$ está conectado paca ser puesto en rotación per ana 
de la s  dos ruedas de en jue^3 y e l otro taqaimetro 239 egt$ 
.conectado para su puesta en rotación por la  otra moda de un 
juege* ¿ni* ai la  citada ca rre tilla  se encuentra en reposo y 
se giran simplemente las modas delanteras de modo que las 
dos ruedas de un inego gim a ñpnest^aeate entre sí* los ta - 
qü&KistFos qued^i elóctidcsmeate conectados en opOBicidn# de 
manera que sus salidas se anularán* sin embargo# s i la  carre­
t i l l a  se mueve desde su emplazamiento* la s  salidas ds loa to - 
qufmetros no se anularán# sino que se semen y aplican a tra* 
véa de na potenciómetro 232 de seno/coaeno* los brama 234 y 
236 del potenciómetro 232 se mueven en respuesta a la  desvia­
ción de los conjuntos de ruedas respecto a una dirección rec­
ta# En otras palabras* so moverán en respuesta a l movimiento 
de dirección de la  carretilla# Una sedal de igual magnitud a 
la  sedal de salida neta de los taquímetroe* pero de polaridad 
opuesta# es producida por un amplificador operacicnal 23S¡* al 
que se aplica también la  salida de los taquímetres conectados 
en serie* La salida del amplificador operacioaal 238 ce conec­
ta  a  una derivación del resisto r del potenciómetro 232 de 
seue/coseno, que es opuesta a ¡aquélla n la  que se conecta la  
salida de los taquRaetzes conectados en serio*

El contacto móvil de senes 234 del potenciómetro es­
tá  conectado a través de un amplificador neutralizado? 249 a 
un potenciómetro atenuadas? 242* El terminal 1&&$ que os e l 
medio destinado a suministrar lá  sedal correctora del valor de X
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de la  cámara de ptdmerós planos, ̂ está' conectado tacbián al 
potenciómetro atenuador 242#

El contacto móvil de cosacos 236 del potenciómetro 
232 aplica sa señal de salida a an amplificador seutralisa- 
dar 244# La calida do esto amplificador so aplica a travás 
do un resisto r 246 a an amplificador operacional 250# la  sa­
lida de cate amplificador so conecta a  an segando potenció­
metro atennaáM* 252* Taahián so conecta d i segundo potanciÓ- 
metro atennador 252 el terminal 182# que constituye e l medio 
destinado a aplicar la  señal correctora Y de la  cámara de 
primeros planos#

Como e l movimiento angular del botalón ¡45 alrededor 
de su eje horizontal produce eas&ios en la  situación de la  
cámara de primeros planos en la s  direcciones Y y 2# ce dispo­
nen medios para combinar una función de ese movimiento noga­
la r  oca la  señal básica del valor da Y del contacto móvil de 
cosenos 236 para proporcionar una. sedal do control a. sumiais- * 
tra r  a l motor de accionamiento Y para la  cámara de fondos*
Asi# e l movimiento angular del botalón se mide mediante an 
potenciómetro 254 de seno/eeseae* cuyo contacto mótil de co­
senos 256 produce una señal que se aplica a travás del ampli­
ficador neatralizador 258 a an capacitor 260'* Este capacitor ' 
está conectado a  la  entrada del amplificador operacional 258* 
sumándose en ó l a la  señal Y del contacto móvil de cosenos 
226#

El contacto móvil, de senos 258 del. potenciómetro 254 
produce una señal de salida 2 que se aplica a un amplificador - 
262# la  salida de este 'amplificador se aplica a l potencióme­
tro  gteaaaSar 264# fambi&t está conectado a l potenciómetro 
ateauador e l terminal 170, que proporciona, la  señal de correc­
ción Z*
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Los ^potcnoidmotr^s 242* 252 y  264 están aáasSa* 

dos pam atennar las sedales X# Y y 2 recibidas de la  cámara 
da primeros planos en on factor da aséala datarai&ada per la  
relacMa entre el astar y e l fondo requerida para ana par§&* 
sa la r prodaccídn. Las salidas de los respectivos potencidmo- 
tro s .atanuadoros 242, 252 y 264 se. p ilc an  respectivamente. a 
los amplificadores diferenciales 266,- 26$ y 276* Ssabldn e ^  
tá  conectado a la  entrada del e d ific a d o r 266 e l tcrcdnal 
1% opa proporciona la  sedal correctora del valor X desde la  
cámara de fondos. También se conecta a la  entrada del ampli­
ficador 266 e l teradasl 1 #  gie proporciona la  sedal do co- 
rracoMn S para la  cámara de fondos* El amplificador 266 accio­
na tai motor 272 que muevo a  la  oéaara de fondos en 1$ direc-. 
c$dn X* El motor 272 acciona también a un taqdmetro 274# coya 
salida so acopla a través de an resistor 276 a la  entrada del 
eBpliücador de errores 266 para sumarse a ta l  entrada,

Un motor 273 de accionamiento Y de la  cámara de fon­
dos responde a la  salida del amplificador 263* Dicho motor 
ageiona an taqu&aetro 280 cuya salida so devuelva a la  entra­
da del amplificador 268 a  través de un resisto r 272 para sumar­
se a la  citada entrada del amplificador#

El amplificador 270 acciona a na motor 284 qpe cansa 
el movimiento de la  cámara de fondos en direccMa vertical o 
X* Dicho motor acciona también a un taquiaetro 286 gaya sali­
do ge devuelve a  la  entrada del amplificador 270 a través do 
na resisto r 288. Un poteaeldmetro 290* conectado a través do 
an suministro de potencial positivo y negativo, mueva sa árbol 
en respuesta a l movimiento en dlrocaida X del motor 232* 31 
potencial proporcionado en e l brazo del poteneidiaetxo 230 33 

devuelva a la  entrada del amplificador 223 a través do an re—
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sis to r 292 para sumarse a- dicha entrada del amplificada:?.
Sebe destacarse que las figuras 9# 10 y 11 sea idán* 

tic a s  a las figuras 22, 23 y 24 da. .la solicitad de Trmaball 
y  colaboradores astas citada# sisada la  daioa edicida la  ilus* 

9* traoidn en la  figura 11 de la  ccnexMa de tenainales mostrar 
dos ea la  figura 8# que proporcionan la s  sedales de correccidn 
de las cámaras de fondos y de primeros piases.

En consecuencia# se ha mostrado y descrito usa nueva 
y d ti l  dispoaicidm para corregir e l movimiento de una cámara 

18. de fondos sagda é l movimiaato do la  cáaara de primeros planos 
a cuyo movimiento está supeditada# a l objeto de compensar las 
diferencias entre las posiciones de lo s puntos de articula* 
sida, de sabes cámaras y sus puntos nodales, loa expertos- en la  
materia apreciarán que s i la  cámara de primeros planos o la  de 

13* fondos está montada de manera que de hecho se articule alreda- 
doy de su punte nodal, adío habrán de generarse -seM.es correa* 
toras, de la  manera qquí explicada, para la  cámara que na se 
articu la alrededor de su punto nodal*

...K..9...3.-A*
20* ía  Patente da Bpveneida que se so lic ita  per veinte

aSos, para Rapada, de acuerdo con la  vigente legislacidn, de-* 
berá recaer sobrar SISHKA PEBPEddM^OC DE P0T86RAPIA COK*. 
PUESTÂ , con Prioridad de la  Solicitud de Patente en U.S.A. 
no 311.742 de fecha 3 de Octubre de 1974,. -segdn .las- earacteaEe-* 

23* ticas esenciales de las siguientes#
' 3-9.-M
ia .^  Sn sistema perfeccionado de fotografíe cwpuesta, 

del tipo mate superpuesto, provisto de cámaras de primeros pin* 
nos y de fondos y de objetos que constituyen un bastidor de re-* 

38.  ferencia- para cada cámara en una escena situada -en e l Campo da .

!



10* "

13+ "

20+'

23+"

30+

cbserttación áe saga cámara# emendó a^-'taMC- 3a la s  objetos dis­
puestos en la  escena de fúnde de ana escala sastaacialiaanto dife­
rente a  la  de la s  objetos sitaados en la  escena de primer p la­
ñe* qae comprende! medias de montaje ops sostienen cada cámara 
para sn movimieato alrededor da an panto de artigalacida de mane­
ra. qne na cambio en la  perspectiva da cada escena paede ser ob­
servado por sn respectiva cámara# desplanándose los pontos noda­
les de nabas cámaras respectivamente en distancias predetermina­
das respecto a, sos pontos do artietilaeión y acoplándose ta les 
cámaras para sincronizar e l movimiento de la  de fondos coa e l 
movimiento a  lo  largo de los ejes X* Y y Z, panorámico y de 
inclinación de la  de primeros planos? medios para mantener la  
perspectiva con qae la  cámara de fondos observa sa escena s&a- 
cr&nisadamente con la  perspectiva con qae la  cámara -de prime­
ros planos Observa su. correspondiente escena dorante los movi­
mientos panorámico y dé inclinación de esta  Rltima cámara y 
qné enmprenden medios en esta óltimá cámara, para generar seda­
les de panorámica e inclinación:, respectivamente representati­
vas de sn movimiento panoradeo y da inclinación? medios qoa 
responda a dichas sedales representativas del movimiento pa­
norámico y de inclinación de la  cámara de primeros planes para 
generar anas primeras sedales correctoras representativas del 
desplazamiento del panto nodal de la  cámara de fondos respecto 
a sa panto de articulación en respuesta a las citadas sedales 
de panor&aiCa e inclinación de la  cámara de primeros planos? 
medios que responden a talos sedales de panorámica e in d ica ­
ción de la. cámara da primeros planes para generar unas segun­
das sedales correctoras representativaa del dé^lszsmianto del 
panto nodal de la  oáaara de primeros planos respecto a  se panto 
de articulación en respuesta d  mencionado movimiento paacrási*



eo y de inclinación de e&ta óltima cámara; medios paya poner 
a escala la s  segundas sedales correctoras de acuerde con un 
factor predetemcinado; medios para, samar la s  primeras y  se­
gundas sedales correctoras dispuestas a escala# para predecir 
resaltantes sedales correctoras; y medios que responden a es^ 
-tas sedales correctoras resoltantes para mover e l ponto nodal 
de la  cámara de fondos a un logar que, en relación con la  e.s--.. 
cena observada por la  misma c&aaro, cea idéntico a l logar del . 
ponto nodal de la  cámara de primeros planos respecto a  la  es-* 
cena observada por esta óltimag.'

2**- Bh sistema perfeccionado de fotografía compuesta, 
segda la  reivindioación 13# en e l que los medios destinados a-ge* 
aerar primeras aeRales correctoras incluyen medios para generar 
-cma sedal representativa do la  distancia existente entre le s  
puntos nodal y de articulación de l a  cámara do fondos, ana sedal 
do coseno ^  representativa de un coseno del ángulo de inclina­
ción que ha de aplicarse a esta cámara de fondos en- respuesta a  
la  inclinación de la  cámara de primeros planos, ana sedal de­
sean- de ^  representativa del seno del referido ángulo de in d i -  
nación# una sedal do coseno de representativa, del coscan, del 
ángulo panorámico que ha de aplicarse a la  cámara de fondos en 
respuesta n i movimiento panorámico de la  cámara de primeros pla­
nos, y ana sedal de seno, do representativa del seno del- 
ángulo panorámico; medios para m ultiplicar diana sedal V ' 
per la  referida sedal de coseno de ^  pora properdonaruna, 
sedál "Q"; medios para .multiplicar asta, sedal *C* p e r la  cita--" 
da sedal de- coseno de 3^ para producir una sedal de Valor del- - 
oye X; medios para diferenciar dicha primera sedal resultante; . 
madics para m ultiplicar la  sedal "C" per la  seRal da sene da *- 
^  a fin  de producir una segunda sdML resultante) medios para



diferenciar ée^a 37csultante paga producir ana se-*
ñal de valor dél eje Y; y medies para ím ltip licar la  sedal "R* 
per la  señal de seco de ^  para producir una señal correctora 
del eje Z+

3̂ #-* Un sist^aa perfeccion^o de fitografía ccmpuesta#- 
segán la  reivindicación ,ea e l que la s  medies para ^nerss? 
la s  segundas señales correctoras cestprsadea medies para generar 
ana señal de re ís  aMgdrada r^preseatativa de la  distancia entré 
e l punte de articulación de la  cámara de primeros pisaos y su 
panto nodal# una señal de coseno de representativa de un co­
seno del ángulo dé Inclinación do la  cámara de primerea plenos# 
ana s e ^ l  da sene de ^  representativa del seno del ángulo de 
inclinación &e ta l  cámara de primeros planas# ana señal de cesé-* 
no de 8̂  representativa del coseno del ángulo panorámico de sata 
cámara citada y una señal de seno de 9^ representativa del sene 
del ángulo panorámico de la  misma cámara# medios para m altipli- 
" *  ^  ^  S . .I *  M E4H. ^  . . ^
para producir una señal 3g? medios para m ultiplicar esta señal 
Cg por la  segal de co^no de 8̂  pam producir -una seSal resu l­
tante del eje X;* medios para diferenciar dicha señal resultante 
X y producir asi una señal correctora del valer del eje X; me­
dios para m ultiplicar la  señal de seno de 9^ por la  señal Cg 
para producir una señal correctora del eje Y? medios para dife­
renciar esta  señal correctora Y para producir una señal correcto­
ra del valor del ojo Y; y medios para m ultiplicar dicha señal 
de raiz cuadrada por la  señal de seco de ^  pata producir ana 
señal correctora del eje Z*

49+"* Un sistema perfeccionado de fotografía compuesta# segdn 
reivindicación ja del tipo mate superpuesto# dotado de cámaras do pri­
meros planos y de fondos y do objetes que constituyen un bastidor de



ref&rencia para ea*3a cámara en una escena del entapa da ob^rva^ 
ción da anda cámara# siendo e l tams^o da loa objetos da 3.a esce*  ̂
na da fondo da ana. encala saataaaialmente diferente da la  ce- 
rresp^mdiente a  loa objetos da la  c&aara que tona la  encana da 
primer plano# siendo sostenidas snbao cámaras pám m  movimiento 
en tra s  dimensiones* a¡sí. cano en panorámica a inclinación*
^eM o dicha cámara do primeros planos medios para generar- 
seHalos X* Y y 3* de panorámica y de Inclinación y diapoaiáa** 
doce saos medios para aplicar ana escala a dichas sédalos X# Y 
y 2* Incluyendo la  referida cááara ds fondos medica para rea* 
pender a la s  sedales X* Y y 3 dispuestas a escala#', a sí cono a  
las sedales de panorámica c iadXaación pera mantener el. smv&* 
miento de esta cámara de fondos aincronizadataenta con la  cóma* 
ra  de primerea planos# que comprende medios para corregir e l 
movimiento de la  cáaara de fondos por desplazamiento- de los 
pantos nodal y de articulación de la  cámara de primeros planos 
y por desplazamiento de los pantos nodal y de articulación de 
la  cáaara de fondas* y que comprenden medios para compensar 
e l desplazamiento de 3os puntos nodales de ambas, cámaras ros*- 
pacto a  sus puntos de articulación# cayos medios comprendan 
a su vez medios para generar ana sedal V  representativa de 
la  distancia entre e l ponto nodal y e l de articulación de la  
cámara da fondos# medios que responden a la  sedal "N* y a. la s  
'Sedales de panorámica c inclinación de la  cámara de primeros - 
planos para generar unas primeras sedales correctoras X* Y y %% 
medios para generar una sedal de ra íz  cuadrada representativa 
de la  distancia entre los puntos nodales y e l punto de ártico* .. 
lardón, de- la  cámara, de primeros planos; medios que responden a ' ' 
la  sedal de raíz cuadrada y a los movimientos panorámico y de 
inclinación de esta cámara de primeros piamos para generar unas
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segaadas señalas correétorasX# Y ŷ Z$ medias para p ilc a r  
dichas segundas señales correctoras X# Y y S a la s  referidos 
medios da splioadón de escala a  .corregir por la  diferencia 
da escala entra las escenas da primer plano y do fondo# y XM- 
dios para aplicar ta les céñalos correctoras a escala X# Y y Z 
y las primeras señales correctoras X* Y y 3 a la  cámara de 
fondos para moverla en respuesta a las mismas#, de manera qae - 
asta céaara de fondos se s itie  en an logar qpe compense la  dis* 

entre los pantos de srtioalae&da y nodales de ambas cá­
maras#

Un sistema perfeccionado de fotografía compuesta# 
segda reivindicación 1^* del tipo maté superpuesto# dotado de cá­
maras de primeros plenos y de fondos y  do objetos que constituyen 
un bastidor de referencia para oadacsaara en una.escena del cam­
po, <, de observación de cada una do ollas# disponiéndose e l taca— 

de los objetos de la  escena de fondo a  una escala sustancial- 
menté diferente a  la  do los objetos dispuestos en la  escena dé 
primer plano* comprendiendo medios do montaje para sostener cada 
cámara en su movimiento alrededor de un eje do articulación de 
modo que se cambie la  perspectiva con que cada escena es observa* 
da por su respectiva cámara# desplazándose é l punto nodal de am­
bas cámaras respectivamente en una distancia predeterminada res­
pecto a sus ejes de articulación# gwxaadó la  cámara dé primeros 
plenos anas señales representativas del movimiento panorámico y 
de inclinación y acoplándose ambas cámaras pera, sincronizar e l so 
v&aieato de la  do fondos con e l movimiento a  lo  largo de los ejes 
X# Y y Z y con e l movimiento panorámico y de inclinación de la  cá¡ 
mas-a de primeros planos; medios para compensar e l desplazamiento 
del punto nodal dél punto de articulación da la  cámara de fondos# 
que comprenden medios para, generar una primera señal dé distancia



representativa '"de la  diatnncia eadstdnte entre .las pontos no­
dal y da artlcolacidn da la  cámara da fondos, medica que res­
ponden a  las sedales da panor&Rca e inclinación generadas 
per la  oánara da primaros planea y a la  citada sedal de dio-, 
tan d a  para generar sedales correctoras de los ejes X* Y y Z 
indicativas del logar a l que ha de desplazarse e l ponto nodal 
de la  cámara de fondos en respaeata a- las nodales de. panorámi­
ca e inolinaoidn de la  cámara de primeros planos pera e liminar, 
cualquier error cansado por e l desplazamiento de aa panto no- 
dal respecto & sa panto de articdacidn, y medios para mover 
la  cámara de fondos a lo  largo de sos ejes X,< Y y Z en respnes* 
ya a dichas seHalea correctoras X# Y y Z#

60, -  Oa sistema perfeccionado de. fotografié compuesta, 
según reivindicación ie del tipo-mate saporpoesto, provisto de 
cámaras de primeros planos y de fondos y de objetos qae cons%^ 
toyen an bastidor de reforencia para cada cámara en ana escena 
del campo de observación de cada ana de e llas, disponiéndose e l 
tasase de los objetos de la  escena de fondo a  ana escala anotan- 
aialmente diferente de la  correspondiente -a loa objetos de la  -sa* 
cena, de primer plano, comprendiendo medica de montaje qae .sos­
tienen cada -cámara para su movimiento alrededor de un eje de ar­
ticulación a fin  de cambiar la  perspectiva con que cada escena 
es observada por mi respectiva cámara* siendo desplazado el-pan­
to  nodal de ambas cámaras respectivamente en ana distancia pro-' 
determinada respecto, a ana ejes de articulación, generando l& c&- 
mam do primeros planos seSales representativas- de movimiento pa- 
norAeico y  de inclinaoidn y catando, acopladas la s  cámaras paca, 
sincronizar e l  movimiento de la  de fondos can e l da la  de primero! 
planos a lo  largo de los ejes X* Y y  Z, y panorámica e inclinaci^ 
de la  mismas medios para compensar la  perspectiva de observación
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de la  edaaRa de fondos; po?? o í desplnsamicato del panto nodal 
respecto a l panto do articulación do lo  c&aam de primerea pía-, 
nos^ -sayos medios comprenden, medios para generar -ana sedal de 
-raía cuadrada representativa do la  distancia existente entre. d i- 

5* cbos puntos de articulación y nodal do la  cámara da primeras pla­
nas;' medios que responden a la  citada- sedal del ángulo da in­
clinación para ¡gan&mr ua^ seEsl representativa del seno de 
dicha ángulo do inclinación y o tra saSal representativa, dal 
coseno do ta l  áigulo; medios para m ultiplicar la  referida se—

10* ñal de raíz cuadrada por e l seno de la  señal del ásgale de in­
clinación a fia  de obtener una sedal correctora del eje &; me­
dica para m ultiplicar la  señal de ra is  cuadrada per e l coseno 
de la  sedal del ángulo da M diaaeidn para obtener ana sedal 
3 representativa del radio de un circulo descrito por e l rafe- 

15* Yádc punte nodal cuando se- mueve en panorámica la  cámara de 
primerea planos; medios que responden a la  cañal del ángulo 
de inclinación para, generar una señal representativa del cono 
de ta l  ángulo y para generar una señal representativa del co­
seno del mismo ángulo; medios para m ultiplicar la  señal C por 

2R3 e l seno de la  señal del ángulo de inclinación para obtener 
.una señal correctora del eje Y; medios para m ultiplicar la  
sedal C por e l coseno de la  señal d d  ángulo do inclinación a 
fin  do obtener una señal correctora del eje  X; medica para 
diferenciar dichas señalen correctoras de le s  ajesX  e Y de 

25* acuerdo con la  relación de objetos en la s  mencionadas escenas 
de primer plano y de fondo; y medica para mover la  cámara de 
fondos en respuesta a las citadas aeRales atenuadas correcto­
ras de los oles X e Y y a  las mencionadas señales correctores 
del eje 2*

3P, ?3*- UN SISTEMA PERFECCIONADO DE FOTOGRAFIA COMPUESTA*
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qa&ĉ  desezitn en la  pyeaenta

Baaax&a* q^a cenata íe  trein ta  y tyeg nagas, eseyltas a  m&qaiRa  ̂
sola sana y acampanada de din̂ cn,

M uid#
NASieáB inEEB, 197E
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