EJEMPLO FICTICIO - Hoja de decision - ESC12 - PO1 — Joan entray se detiene ante la mesa (p. 1/3)

HOJA DE DECISION - ESCI2 - POl — Joan entra y se detiene ante la mesa

EJEMPLO FICTICIO: medidas inventadas para probar el pipeline

Problema: Cocina estrecha con mesa en el centro: donde cabe la camara y la via sin cortar el paso de Joan.

Intencion: Acompanar la entrada de Joan y descubrir la cocina con el, sin anticipar el conflicto. Marta queda al fondo, de espaldas.
Camara: ARRI ALEXA Mini 16:9 2.8K, drea activa 23,76 x 13,37 mm (fabricante) - focales 35, 25, 50 mm - plano medio, 5,0 s

Medidas usadas: 37 del cliente, 4 de foto, 6 estimadas, 0 pendientes - 8 variantes probadas, 4 viables, 3 elegidas

BeastViews - previsualizacion con blocking de actores-cilindro, no render final; la precision es la de las medidas del cliente; misma focal y area activa de sensor, sin distorsion de éptica. 3 soluciones elegidas de
8 variantes probadas - 2026-10-20 - contrato v1.0 - v1



EJEMPLO FICTICIO - Hoja de decision - ESC12 - PO1 — Joan entray se detiene ante la mesa (p. 2/3)

SOLUCION A - travelling - desplazamiento

ESCI2: POl - SOLUCION A - travelling

wia recta 3 m can carra - recorrido 1,60 m

A Im

Optica: 35 mm en ARRI ALEXA Mini 16:9 2.8K (drea activa 23,76 % 13,37 mm)
Altura de camara 1,55-1,55 m - distancia al sujeto 2,47 m al inicio, 2,47 m al final
Recorrido 1,60 m - velocidad pico 0,63 m/s - giro pico 0%s

Equipo: via recta 3 m con carro (via)

Holgura minima 0,33 m con MESA - 1,69 m con MARTA
Compromisos:
+ poco margen con MESA (0,33 m): marcar en el suelo y ensayar

Intencion: Acompanar a Joan en paralelo mientras entra; la cocina pasa por detras.

ESCI2 - POl - SOLUCION B - estitico

tripode - recorrido 0.00 m

INICIO

A Im

Intencién: Referencia: dejar que Joan entre en un encuadre fijo.

Optica: 35 mm en ARRI ALEXA Mini 16:9 2.8K (area activa 23,76 X 13,37 mm)
Altura de cimara 1,55-1,55 m - distancia al sujeto 4,04 m al inicio, 2,47 m al final
Recorrido 0,00 m - velocidad pico 0,00 m/s - giro pico 0%/s

Equipo: tripode (tripode)

Holgura minima 0,54 m con MESA - | 8] m con MARTA

Compromisos:

* poco margen con MESA (0,54 m): marcar en el suelo y ensayar

- encuadre fijo: el movimiento lo pone el actor

SOLUCION C - panordmica - giro

ESCI2: PQI - SOLUCION C * panoramica

cabeza fluida - recorrido 0,00 m

A Im

Intencion: Desde tripode, seguir a Joan de la puerta a la mesa (panoramica de
seguimiento).

Optica: 35 mm en ARRI ALEXA Mini 16:9 2.8K (drea activa 23,76 x 13,37 mm)
Altura de camara 1,55-1,55 m - distancia al sujeto 4,04 m al inicio, 2,47 m al final
Recorrido 0,00 m - velocidad pico 0,00 m/s - giro pico 2°/s

Equipo: cabeza fluida (cabeza (panordmica))

Holgura minima 0,54 m con MESA - 1,81 m con MARTA

Compromisos:

* poco margen con MESA (0,54 m): marcar en el suelo y ensayar

BeastViews - previsualizacion con blocking de actores-cilindro, no render final; la precision es la de las medidas del cliente; misma focal y area activa de sensor, sin distorsion de éptica. 3 soluciones elegidas de

8 variantes probadas - 2026-10-20 - contrato v1.0 - v1




EJEMPLO FICTICIO - Hoja de decision - ESC12 - PO1 — Joan entray se detiene ante la mesa (p. 3/3)

DESCARTADAS Y NO ELEGIDAS (5) — cada una con su motivo verificable en la planta

DESCARTADA - dolly in - desplazamiento

 [equipo] via recta 3 m con carro: la via no cabe, choca con MESA a ras de suelo en (1,97, 0,98); no hay slider en el equipo disponible; no hay steadicam en el equipo disponible
 [decorado] en t=3,3 s el soporte atraviesa MESA (holgura 0.29 m < 0,30 m) en (1,52, 0,80)

rane 861l Lens

DESCARTADA - 6rbita - desplazamiento

* [equipe] via recta 3 m con carro: el recorrido no es recto (se desvia 0,61 m de la cuerda; tolerancia 0,05 m) y ne hay via curva; via recta 3 m con carro: hacen falta 3,61 m de via curva
(recorrido 3,01 m + 0,30 m por extremo) y hay 3,00 m: via recta 3 m con carro: la via no cabe, choca con MESA a ras de suelo en (2,76, 2,05); no hay steadicam en el equipa disponible; no hay
dron en el equipo disponible

* [fuera] en t=3.8 s la cdmara sale del espacic medido, a (1,56, -0,16): ahi no hay medidas

* [decorado] en t=0,0 s el soporte atraviesa MESA (holgura 0,1 | m < 0,30 m) en (2,46, 2,02)

+ [encuadre] al final del plano (t=5,0 s) PARED_S tapa a JOAN

BC

DESCARTADA - grua - desplazamiento

- [equipo] no hay griia en el equipo disponible; no hay dron en el equipo disponible

“rame AL Lens

DESCARTADA - dolly out - desplazamiento

+ [equipo] via recta 3 m con carro: la via no cabe, choca con PARED S a ras de suelo en (-0,41, 0,05); no hay slider en el equipo disponible; no hay steadicam en el equipo dispenible
- [fuera] en t=2,7 s la cémara sale del espacic medido, a (-0,15, 0,15): ahi no hay medidas

* [decorado] en t=2,0 s el soporte atraviesa PARED_O (holgura 0,28 m < 0,30 m) en (0,29, 0,32)

+ [encuadre] al final del plano (t=5.0 s) PARED_O tapa a JOAN
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viable; las tres preferidas por la intencién van antes en la lista

BeastViews - previsualizacion con blocking de actores-cilindro, no render final; la precision es la de las medidas del cliente; misma focal y area activa de sensor, sin distorsion de éptica. 3 soluciones elegidas de

8 variantes probadas - 2026-10-20 - contrato v1.0 - v1




