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Bonjour,





je cherche à kinescoper (reproduction numérique sur pellicule) des séquences d'animation image par image via un écran et une caméra. J'ai d'abord essayé de prendre l'écran en photo avec un APN réflex (D30) avec une vitesse d'obturation rapide (supérieure à 1/48s) car c'est la vitesse standard pour une caméra super-8. J'ai syncronisé l'appareil à 1/60s avec l'écran à 60Hz mais j'ai toujours la trace du balayage,  contrairement à ce que je pensait au début la syncronisation n'éliminerais pas la trace mais le mouvement de la trace. Il me faudrait donc un moyen de baisser le rafraichissement de l'écran à 48Hz (ou un multiple supérieur) et de déclancher la caméra au moment ou la trace n'est plus à l'écran. Je ne voit aucun moyen de faire cela, sans compter que je n'ai pu obtenir un réglage pointu via XFree86 ou fbset (je suis prenneur de toute information à ce sujet). Je pense donc faire une croix sur le kinescopage temps-réel, sauf si l'un d'entre a une piste. Il est en revanche possible de réduire considérablement l'effet de balayage en faisant de longues pauses sur chaque image, mais pour se faire il me faudrait automatiser le tout en déclanchant les prises de vues de façon synchrone avec l'affichage des images. C'est pourquoi je cherche des pistes (aide, documentation, etc.) pour faire de la robotique sous Linux (via USB car ça doit aussi marcher sur mac) de façon primaire/basique. J'ai copain calé au niveau robotique mais il ne connais rien à Linux. Comment donc envoyer un signal sur un controlleur USB sous Linux ? Je peut disposer de caméras super-8, 16, super-16 ou 35 mais je ne pense pas qu'elles puissent toutes avoir un temps de pause réglable (certainement pas les super-8), ou bien bloquer l'obturateur et en robotiser un externe, pourquoi pas ;-)





Toute suggestion est la bienvenue, merci.
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