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DESCRIPCION
Terminal de operador con visualizacion de zonas de calidad de toma de imagenes

[0001] La presente invencion se refiere a un terminal de operador de un sistema de misién que consta de al
menos una pantalla de visualizacién de datos medioambientales de un vehiculo portador mévil de un sistema de
analisis de situacion, constando dicho sistema de analisis de al menos un sensor de imagenes y de medios de
suministro en tiempo real de una posicion espacial de al menos un objeto de interés.

[0002] La invencién se sitla en el campo de los métodos de interaccion hombre-maquina, adaptados a la
configuracién de sistemas de mision.

[0003] Un sistema de mision permite a uno o varios operadores realizar correctamente una mision dada, por
ejemplo, una misién de vigilancia ambiental, de reconocimiento o de combate, con ayuda de un sistema de analisis de
situacion que consta de diversos sensores (p. ej. radares, camaras, detectores) y/o de efectores (p. ej. dispositivos de
interferencia, sefiuelos). El sistema de mision afiade informacién suministrada por los diversos sensores, para
proporcionar una visién sintética al operador, via interfaz hombre-maquina (IHM). Ademas, el operador esta obligado
a regular un conjunto de parametros relativos a los sensores y/o efectores, y a controlar el funcionamiento de los
sensores via interfaz hombre-maquina.

[0004] Tales sistemas de misién se destinan principalmente a embarcarse en un vehiculo portador mévil (p. €j.
aeronave, vehiculo terrestre, navio). Durante misiones de reconocimiento o de intervencion, es Util adquirir imagenes
de los objetos de interés observados, por ejemplo barcos, camiones, aviones, utilizando los sensores embarcados del
sistema de andlisis de situacién. En general, un sistema de analisis de situacion consta de varios sensores de toma
de imagenes, o de sensores aptos para funcionar segun diferentes modos de toma de imagenes.

[0005] Por ejemplo, un tipo de sensor utilizado es una camara electrodptica infrarroja, conocida con el nombre
de FLIR por “forward looking infrared”. Es posible igualmente generar imagenes de objetos de interés utilizando un
sensor de radar, segun varios modos, por ejemplo, el modo SAR por “synthetic aperture radar” o el modo ISAR por
“inverse synthetic aperture radar”.

[0006] Un operador de un sistema de mision esta obligado a seleccionar el sensor de toma de imagenes
adaptado o el modo de toma de imagenes adaptado para obtener una imagen satisfactoria de un objeto de interés, en
condiciones dificiles, estando el vehiculo portador y el objeto de interés potencialmente en movimiento. Ademas, el
operador debe tener en cuenta las condiciones medioambientales (visibilidad, movimientos del vehiculo portador) para
seleccionar un momento de toma de imagenes adecuado para obtener una imagen aprovechable del objeto de interés.

[0007] El documento “Advanced Integrated Multi-Sensor Surveillance (AIMS. Operator Machine Interface (OMI)
Definition Study" DRDC Atlantic Contract Scientific Authority: Sharon Mc Fadden, del 1 de febrero de 2007, paginas
635-2189, describe un sistema de vigilancia multisensor, embarcado en una aeronave.

[0008] De manera clasica, esta previsto visualizar en forma de imagen de pantalla, las indicaciones relativas al
conjunto de los sensores y de los modos de toma de imagenes disponibles a bordo del vehiculo portador,
eventualmente acompafiados de una indicacion de estado “activo” o “no disponible”. Aunque tales indicaciones ayudan
al operador, son insuficientes, en la medida en que el vehiculo portador y el objeto de interés estan en movimiento.
Asi, un operador puede activar una toma de imagen mediante un sensor seleccionado justo antes de que esta toma
de imagen ya no sea posible, por ejemplo, porque el objeto de interés se encuentre fuera del campo de captura del
sensor seleccionado.

[0009] A este efecto, la invencion ofrece, segun un primer aspecto, un terminal de operador de un sistema de
mision que consta de al menos una pantalla de visualizacion de datos medioambientales de una vehiculo portador
movil de un sistema de andlisis de situacidn, constando dicho sistema de analisis de al menos un sensor de imagenes
y de medios de suministro en tiempo real de una posicién espacial de al menos un objeto de interés. El terminal de
operador consta de:

- un modulo de obtencién de al menos una informacion de posicion representativa de la posicion de la vehiculo portador
y de al menos del susodicho objeto de interés,

- para al menos un modo de captura de imagenes de un sensor de imagenes seleccionado, un médulo de calculo apto
para suministrar al menos dos zonas de calidad de toma de imagenes distintas, dentro de un perimetro espacial
predeterminado centrado en la posicién del vehiculo portador, teniendo cada zona de calidad de toma de imagenes
un nivel de calidad asociado, y

- un modulo de visualizacién de una cartografia de dichas zonas de calidad de toma de imagenes con respecto a la
posicion del vehiculo portador, dentro del perimetro espacial predeterminado,
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siendo puestos en marcha dichos médulos de obtencién, de célculo y de visualizacion para obtener una actualizacién
de datos casi en tiempo real de dicha cartografia visualizada.

[0010] Ademas, el o los sensores de imagen son aptos para adquirir imagenes segun una pluralidad de modos
de toma de vistas, poniéndose en marcha el médulo de calculo de zonas de calidad de toma de vistas para cada uno
de los modos de toma de vistas, y el modulo de visualizacion es apto para mostrar, en la misma pantalla de
visualizacién, el conjunto de las zonas de calidad de toma de vistas relativas a cada uno de dichos modos de toma de
vistas.

[0011] Ventajosamente, la visualizacion actualizada sensiblemente en tiempo real de una cartografia de las
zonas de calidad de toma de imagenes, para uno o varios sensores, facilita ampliamente la captura de imagenes
aprovechables, incluso en condiciones de uso en entornos bajo presion.

[0012] El terminal de operador segun la invencién puede igualmente presentar una o varias de las
caracteristicas de mas abajo, tomadas independientemente o en combinacién.

[0013] El terminal de operador consta de, para cada modo de toma de imagenes, zonas de control de toma de
imagenes mediante el operador y de zonas de control automatico de toma de imagenes, seleccionables mediante
operador y mostradas en la misma pantalla de visualizacidn que dicha cartografia.

[0014] El modulo de visualizacion es apto para visualizar ademas una indicacion visual relativa a la posicién
del vehiculo portador con respecto a la posicion relativa del objeto de interés.

[0015] El médulo de célculo es apto para determinar al menos una zona de calidad de toma de imagenes que
tenga un nivel de calidad nominal y al menos una zona de calidad de toma de imagenes que tenga un nivel de calidad
degradada.

[0016] La cartografia representa dicho objeto de interés a distancia constante del vehiculo portador, y el médulo
de visualizacion es apto para mostrar informacion de la distancia real entre el vehiculo portador y el objeto de interés.
[0017] El médulo de visualizacion es apto para mostrar una distancia que le quede por recorrer a el vehiculo

portador para alcanzar una zona de calidad de toma de imagenes nominal segin un modo de adquisicién
predeterminado.

[0018] Las zonas de calidad de toma de imagenes mostradas son reposicionadas dentro del perimetro espacial
predeterminado sensiblemente en tiempo real segun la distancia real y las orientaciones relativas entre el vehiculo
portador y el objeto de interés.

[0019] Las zonas de calidad de toma de imagenes se muestran en forma de porciones de anillos concéntricos,
inscritos dentro de un perimetro circular centrado en el objeto de interés y limitado por un circulo externo, indicando la
situacion de los anillos concéntricos con respecto al circulo externo si el vehiculo portador esta situada a distancia
suficiente del objeto de interés como para alcanzar una zona de calidad correspondiente.

[0020] El médulo de obtencién de al menos una informacion de posicion permite obtener una distancia entre el
vehiculo portador y el objeto de interés y un angulo de rotacion relativo entre el objeto de interés y el vehiculo portador.

[0021] El médulo de calculo tiene en cuenta, para la determinacién de las zonas de calidad de toma de
imagenes, las condiciones externas medioambientales del vehiculo portador y/o del objeto de interés.

[0022] Segun un segundo aspecto, la invencion se refiere a un sistema de mision que consta de al menos una
pantalla de visualizacion de datos medioambientales de un vehiculo portador movil de un sistema de analisis de
situacion, constando dicho sistema de analisis de al menos un sensor de imagenes y de medios de suministro en
tiempo real de una posicion espacial de al menos un objeto de interés. Este sistema de misién consta de un terminal
de operador tal como se ha descrito brevemente mas arriba.

[0023] Otras caracteristicas y ventajas de la invencion saldran de la descripcién que se da mas abajo, a titulo
indicativo y en absoluto limitativo, en referencia a las figuras anexas, entre las que:

- lafigura 1 es una representacion esquematica de los médulos de un sistema de misidon segin un modo de realizacién
de la invencion;

- la figura 2 es una ilustracion de una imagen de pantalla relativa a un modo de captura de imagenes segin un primer
modo de realizacién de la invencion;

- la figura 3 es una ilustraciéon de una imagen de pantalla relativa a una pluralidad de modos de captura de imagenes
segun un segundo modo de realizacién de la invencion;

- las figuras 4 y 5 son ilustraciones de imagenes de pantalla relativas a una pluralidad de modos de captura de
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imagenes segun una variante del segundo modo de realizacion de la invencion;
- la figura 6 ilustra un ejemplo de interfaz hombre-maquina completa segin un modo de realizacién de la invencion.

[0024] La invencién se describira después en un modo de realizacion en el que el terminal de operador esta
embarcado en una vehiculo portador moévil del tipo aeronave, vehiculo terrestre o plataforma naval, equipado con un
sistema de analisis de situacién que consta de una pluralidad de sensores de toma de imagenes, llamados también
sensores de toma de vistas.

[0025] Un ejemplo de sistema de misién 1 segun la invencion se ilustra esquematicamente en la figura 1.
[0026] Este sistema de misidn 1 consta de un primer sensor de toma de imagenes 2 y de un segundo sensor
de toma de imagenes 4, y de un detector de posicién de objetos u objetivos para vigilar (no representados en la figura)

6.

[0027] Por ejemplo, el primer sensor 2 es un sensor infrarrojo de tipo FLIR y el segundo sensor 4 es un sensor
radar apto para funcionar en modo SAR y/o en modo ISAR.

[0028] Los sensores 2, 4 y el detector 6 forman parte de un sistema de analisis de situacion 10 embarcado en
un vehiculo portador del tipo aeronave (no representada en la figura).

[0029] En un escenario de utilizacién tipico, el vehiculo portador y el o los objetos de interés estan en
movimiento.

[0030] El sistema de misién 1 consta igualmente de un terminal de operador 12, que puede estar embarcado
a bordo del vehiculo portador, o estar situado en un centro de control en tierra.

[0031] El terminal de operador 12 consta de una o varias pantallas de visualizacién 14, de preferencia tactiles,
de un médulo de registro de los controles de un operador 16, que es por ejemplo un médulo de registro de controles
tactiles, que permite seleccionar los elementos graficos mostrados en la pantalla 14, de una unidad central de
tratamiento 18, o CPU, apta para ejecutar las instrucciones de programa informatico cuando el terminal 12 esta
encendido.

[0032] Una interfaz de comunicacion 20 permite recoger informacion del sistema de andlisis de situaciéon 10 y
suministrar controles al sistema de analisis de situacion 10.
[0033] La unidad central de tratamiento 18 pone en marcha un médulo de obtencién 22 de al menos una

informacién de posicion representativa de la posicion del vehiculo portador con respecto a un objeto de interés, un
médulo de célculo de zonas de calidad de toma de imagenes distintas respecto a los modos de toma de imagenes de
los sensores de imagen 2, 4. Cada zona de calidad de toma de imagenes tiene un nivel de calidad asociado.

[0034] Tal informacién de posicién comprende tipicamente la distancia entre el vehiculo portador y el objeto de
interés, el yacimiento, el azimut de cada uno, un angulo de rotacién relativo entre el vehiculo portador y el objeto de
interés.

[0035] Ademas, la unidad central de tratamiento 18 pone en marcha un mdédulo de visualizaciéon de una
cartografia de las zonas de calidad de toma de imagenes 26 con respecto a la posicion del vehiculo portador, dentro
de un perimetro espacial predeterminado, como se explica con mas detalle después en referencia a las figuras de la
2alaé6.

[0036] El terminal 12 consta igualmente de medios de almacenamiento de informacion 30, por ejemplo, de
registros, aptos para almacenar instrucciones de codigo ejecutable y valores de parametros para la puesta en marcha
de programas que constan de instrucciones de cAdigo aptas para poner en marcha la visualizacion de cartografia de
zonas de calidad de toma de imagenes segun la invencion.

[0037] Los diversos blogues funcionales del terminal 12 descritos mas arriba estan conectados via bus de
comunicacion.

[0038] La figura 2 ilustra una cartografia representativa de la calidad de toma de imagenes 40 asociada a un
sensor de imagenes dado y a un modo de captura de imagenes dado, previamente seleccionado por el usuario, y para
un objeto de interés previamente seleccionado, mostrado en una interfaz hombre-maquina de la pantalla de
visualizacion 14. Por ejemplo, el sensor de imagenes 4 que funciona en modo de toma de imagenes SAR esta
seleccionado.

[0039] Como variante, la cartografia representativa de la calidad de toma de imagenes 40 se muestra en una
porcion de una de las pantallas de visualizacion del terminal de operador 12.
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[0040] La cartografia 40 se actualiza en tiempo real, segun la posicion del vehiculo portador P y del objeto de
interés C. Como se ilustra en la figura 2, la representacion seleccionada es una representacion circular centrada en el
vehiculo portador P. De preferencia, la representacion se realiza dentro de un perimetro circular 46 que tiene una
dimension fija en la pantalla de visualizacion, y el objeto de interés C se representa a distancia constante del vehiculo
portador P dentro de este perimetro 46. La distancia real D entre el vehiculo portador P y el objeto de interés C esta
indicada para el operador y se actualiza en tiempo real.

[0041] La interfaz hombre-maquina consta igualmente de una indicacion relativa a la trayectoria del vehiculo
portador 48, por ejemplo, su azimut (anotado como AZ) que es de 85° en el ejemplo de la figura 2.

[0042] El perimetro 46 se divide por zonas de calidad de toma de imagenes 50, 52, teniendo cada una asociado
un nivel de calidad de toma de imagenes. El nivel de calidad se indica visualmente segun un indicador visual
predeterminado, facilmente inteligible por el operador, siéndolo este indicador visual por ejemplo por un color o una
textura de llenado asociada. Asi, las zonas anotadas 50 corresponden a un primer nivel de calidad nominal, que es un
nivel de calidad satisfactorio, de medio a bueno, y las zonas anotadas 52 corresponden a una toma de imagenes
degradada, de segundo nivel de calidad muy inferior al primer nivel de calidad.

[0043] Asi, en el ejemplo de la figura 2, el objeto de interés C esta en la zona 52 en la que la toma de imagenes
por el sensor 2 esta degradada, por lo tanto, no se recomienda.

[0044] Ventajosamente, el operador puede decidir faciimente si el sensor seleccionado es utilizable o no,
gracias a la cartografia por zonas de calidad de toma de imagenes 40. Ademas, gracias al conjunto de informaciones
mostradas y gracias a la actualizacion en tiempo real de las informaciones mostradas, puede modificar eficazmente la
trayectoria del vehiculo portador P para realizar la toma de imagenes con el sensor seleccionado.

[0045] Ademas, la interfaz hombre-maquina consta de objetos graficos 54. 56 seleccionables, por ejemplo,
mediante un clic o una presion con el dedo del operador sobre la pantalla tactil, seleccionando uno de los sensores o
uno de los modos de toma de imagenes disponibles. Por ejemplo, el objeto grafico 54 permite seleccionar el sensor 2
y el objeto grafico 56 permite seleccionar el sensor 4.

[0046] Asi, en el modo de realizacion de la figura 2, la evaluacion de toma de imagenes para cada sensor/modo
de toma de imagenes puede realizarse sucesivamente.

[0047] Segun un segundo modo de realizacién ilustrado en la figura 3, las zonas espaciales de toma de
imagenes de cada uno de los sensores disponibles se muestran en superposicion sobre una misma cartografia 60,
dentro de un mismo perimetro 61 de representacion.

[0048] El perimetro 61 contiene pues la cartografia 60, actualizada en tiempo real, de las zonas de calidad de
toma de imagenes asociadas a varios sensores.

[0049] El vehiculo portador P esta en el centro del perimetro 61, y el objeto de interés C esta situado a una
distancia D del vehiculo portador P, D=67,7 millas marinas (NM) en este ejemplo. En la representacion grafica, el
perimetro 61 y la distancia entre vehiculo portador P y objeto de interés C estan normalizadas. Ventajosamente, tal
representacion normalizada facilita la comprension del operador.

[0050] El vehiculo portador P y el objeto de interés C estan unidos por una linea visual L.

[0051] En el ejemplo de la figura 3, los puntos cardinales Norte (N), Sur (S), Este (E), Oeste (O) estan indicados,
asi como los azimuts de las trayectorias respectivas del vehiculo portador P y del objeto de interés C.

[0052] Ademas, se muestran las orientaciones respectivas del vehiculo portador P y del objeto de interés C.
Como variante, el valor del angulo de rotacion relativo entre el vehiculo portador P y el objeto de interés C, formado
entre el eje longitudinal del vehiculo portador P y el eje longitudinal de objeto de interés C, se muestra igualmente.

[0053] En el ejemplo de la figura 3, la cartografia 60 indica en superposicién las zonas de calidad de toma de
imagenes asociadas a los sensores presentes segun cuatro modos de captura de imagenes diferentes, a saber: SPOT-
SAR, SAR, DRP (por “Dynamic Range Profile”) y FLIR.

[0054] Hay que observar que un mismo sensor embarcado puede realizar varios modos de toma de imagenes,
por ejemplo, los modos SAR y DRP.

[0055] La cartografia 60 mostrada comprende una indicacion de las zonas 62, 64 asociadas a un primer sensor,
segun un primer modo de toma de imagenes, que en este ejemplo es el modo SPOT-SAR. Las zonas 62, 64 estan
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determinadas por el médulo de célculo 24, de manera conocida en si, segun la orientacion del vehiculo portador P,
independientemente de la orientacion del objeto de interés C.

[0056] Por otra parte, para otros modos de adquisicion de imagenes, la evaluacion de calidad de toma de
imagenes, y por tanto el calculo de las zonas espaciales de calidad asociadas, tiene en cuenta igualmente la posicion
relativa del vehiculo portador con respecto al objeto de interés.

[0057] Ventajosamente, estas zonas espaciales de calidad estan representadas en forma de porciones de
anillos concéntricos cuyo centro es el objeto de interés C, contenidos en un perimetro definido por un circulo externo
65 de radio igual a la distancia de representacion en la cartografia 60 entre el vehiculo portador P y el objeto de interés
C, de manera que se facilite la representacion cartogréafica para varios modos de adquisicion considerados.

[0058] El perimetro circular definido por el circulo 65 comprende todas las zonas de calidad de toma de
imagenes asociadas a los modos de adquisicion para las que la calidad de toma de imagenes depende igualmente de
la posicion relativa del vehiculo portador con respecto al objeto de interés.

[0059] Gracias a esta representacion, el operador puede analizar facilmente la situacion de los diferentes
modos de adquisicion de imagenes y las calidades de toma de imagenes asociadas.

[0060] De preferencia, la distancia de posicionamiento de los anillos o porciones de anillos concéntricos con
respecto al centro C del circulo externo 65 se define en funcion del alcance del sensor que efectiia la toma de imagenes
del modo de adquisicion correspondiente. Asi, de preferencia, los anillos/porciones de anillos mas proximos al circulo
exterior 65 corresponden al modo de adquisicion de imagenes de mayor alcance.

[0061] En el ejemplo de la figura 3, las zonas 66 corresponden a una calidad nominal de toma de imagenes
mediante un segundo sensor del tipo radar segin un segundo modo de captura de imagenes SAR.

[0062] Para este segundo modo de toma de imagenes, la orientacion del objeto de interés, la orientacion del
vehiculo portador y la distancia entre el vehiculo portador y el objeto de interés permiten determinar si la adquisicion
de imagenes es factible.

[0063] En el ejemplo de la figura 3, la linea de visién L entrecruza las zonas de toma de imagenes nominal 66
con el segundo sensor segun el segundo modo de toma de imagenes, lo que significa que la orientacion del vehiculo
portador P con respecto al objeto de interés C es buena para este segundo modo de captura de imagenes.

[0064] Si la distancia entre el vehiculo portador P y el objeto de interés C es insuficiente, se muestra una
indicacion visual para avisar al operador.

[0065] Por ejemplo, se indica un valor de distancia d, relacionado con la zona 66, cuando la distancia d es la
distancia maxima a la que debe encontrarse el vehiculo portador P con respecto al objeto de interés C para realizar la
toma de imagenes. Como variante, se indica la distancia que le queda por recorrer al vehiculo portador para acercarse
al objeto de interés para la toma de imagenes.

[0066] Ademas, para facilitar mas la comprension de la situacién global por parte del operador, en este modo
de realizacion, la validez de las condiciones para la toma de imagenes segun un modo de adquisicién se representa
igualmente mediante la situacién de las zonas espaciales de toma de imagenes con respecto al circulo externo 65.

[0067] Si los anillos o porciones de anillos que corresponden a las zonas espaciales de toma de imagenes
estan situados al nivel del circulo externo 65, o pegados a anillos/porciones de anillos situados ellos mismos al nivel
del circulo externo 65, la distancia entre vehiculo portador y objeto de interés es suficiente.

[0068] En consecuencia, la representacién de la figura 3 le indica a un operador que las zonas 66 no son aln
alcanzables, y que es necesario acercar el vehiculo portador P al objeto de interés C para realizar una adquisicion de
imagenes segun el segundo modo de toma de imagenes dentro de las condiciones nominales.

[0069] Asi, la cartografia P aporta una informacion util y facil de captar para ayudar al operador a pilotar el
vehiculo portador P de manera que alcance una zona de calidad de toma de imagenes suficiente que permita adquirir
imagenes segun un modo de toma de imagenes dado.

[0070] Cuando el vehiculo portador P se acerca al objeto de destino C, con la cartografia actualizada en tiempo
real, la posicion de las zonas de toma de imagenes con respecto al circulo externo 65 o con respecto a las zonas ya
pegadas al nivel del circulo externo 65 se modifica, para indicar, llegado el caso, una distancia suficiente para la toma
de imagenes.
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[0071] La indicacién visual de distancia que queda por recorrer por parte del vehiculo portador se modifica
igualmente, y desaparece cuando el vehiculo portador esta a distancia suficiente del objeto de interés.

[0072] Las zonas 68 corresponden a una calidad nominal de toma de imagenes por parte de un tercer sensor
del tipo radar seguiin un tercer modo de captura de imagenes DRP.

[0073] Como en el caso del segundo modo de captura de imagenes, la distancia entre el vehiculo portador P y
el objeto de interés C y la orientacién relativa del objeto de interés C respecto a el vehiculo portador P, se tienen en
cuenta para la evaluacion del nivel de calidad de toma de imagenes y el célculo de las zonas 68.

[0074] Asi, en el ejemplo ilustrado en la figura 3, para este tercer modo de toma de imagenes, la distancia entre
el vehiculo portador Py el objeto de interés C es suficiente, ya que las zonas 68 se representan al nivel del circulo 65.
Por el contrario, la orientacién del vehiculo portador no es satisfactoria, al no interceptar la linea de visién L ninguna
de las regiones 68. En consecuencia, la cartografia 60 indica al operador que debe efectuar una maniobra de cambio
de trayectoria para adquirir imagenes segun el tercer modo de toma de imagenes.

[0075] Finalmente, se ilustra igualmente en la figura 3 un conjunto de zonas 70, 72, 74 que corresponde a la
adquisicion de imagenes segun un cuarto modo de toma de imagenes, que es el modo FLIR.

[0076] En este modo, la toma de imagenes es posible técnicamente sea cual sea la orientacion del objeto de
interés C respecto al vehiculo portador P pero, sin embargo, es posible calcular zonas que proporcionen una mejor
calidad en términos de contenido de informacion teniendo en cuenta esta orientacion. Asi, se distinguen zonas de
calidad de toma de imagen superior 70, zonas de calidad nominal 72 y zonas de calidad degradada 74. En el ejemplo
de la figura, si el objeto de interés C es un barco, las zonas 74 corresponden a una toma de imagenes frontal o de
espaldas, que aportan menos informacién que una toma de imagenes lateral.

[0077] Ademas, para este cuarto modo de captura de imagenes, la distancia entre vehiculo portador P y objeto
de interés C se tiene en cuenta igualmente para determinar la viabilidad de la toma de imagenes. En el ejemplo
representado en la figura 3, segln la convencién de representacion, la distancia entre el vehiculo portador P y el objeto
de interés C es insuficiente, estando el anillo correspondiente a distancia del anillo que comprende las zonas 66.

[0078] Como variante, la indicacion de distancia suficiente entre el vehiculo portador P y el objeto de interés C
se muestra de forma diferente, por ejemplo mediante una variedad de colores de representacion de las zonas de toma
de imagenes segun la suficiencia o no de la distancia.

[0079] Las figuras 4 y 5 representan variantes de representacion de la cartografia de las zonas espaciales de
toma de imagenes, teniendo en cuenta ademas las condiciones externas medioambientales del vehiculo portador,
ademas de la informacion de posicion relativa y absoluta del vehiculo portador P y del objeto de interés C, por ejemplo,
las condiciones meteoroldgicas.

[0080] Asi, segln el modo de realizacion ilustrado en referencia a las figuras 4 y 5, el médulo de calculo 24
implementa un calculo de cartografia que representa la calidad de toma de imagenes de los diferentes sensores en
un momento dado y teniendo en cuenta las condiciones meteorolégicas.

[0081] Por ejemplo, cuando el objeto de interés C es un barco en navegacion, las condiciones maritimas “mar
gruesa’ o “mar calma” son igualmente tenidas en cuenta.

[0082] En un caso analogo al caso descrito en referencia a la figura 3, cuando se consideran cuatro modos de
toma de imagenes, la figura 4 ilustra la cartografia 80 de las zonas de toma de imagenes en caso de “mar gruesa”.

[0083] La cartografia 80 representada en el perimetro 81, actualizada en tiempo real, representa las zonas de
calidad de toma de imagenes asociadas a los cuatro modos de toma de imagenes, segun las condiciones
medioambientales.

[0084] El vehiculo portador P esta en el centro del perimetro 81, y el objeto de interés C esta situado a una
distancia D del vehiculo portador P. El vehiculo portador Py el objeto de interés C estan unidos por una linea de visién
L. Como en el ejemplo de la figura 3, se indican los puntos cardinales y los valores de azimut de las trayectorias
respectivas del vehiculo portador y del objeto de interés.

[0085] Las zonas 82, 84 corresponden al primer modo de toma de imagenes. Las zonas 86 son las zonas
espaciales de nivel de calidad nominal del segundo modo de toma de imagenes, las zonas 88 son las zonas espaciales
de nivel de calidad nominal del tercer modo de toma de imagenes.
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[0086] Como se ilustra en la figura, hay zonas 90 que corresponden a un posicionamiento del vehiculo portador
P con respecto al objeto de interés C en las que ni el segundo modo de toma de imagenes, ni el tercer modo de toma
de imagenes son aplicables.

[0087] En lo que se refiere al cuarto modo de toma de imagenes, las zonas 92 y 94 que corresponden
respectivamente a un nivel de calidad superior y a un nivel de calidad nominal estan presentes.

[0088] La figura 5 ilustra la cartografia de las zonas de toma de imagenes que corresponden a un mismo
posicionamiento del vehiculo portador P y del objeto de interés C que en el ejemplo de la figura 4, pero en el caso de
mar calma.

[0089] Como se puede ver en la figura 5, en este caso, las zonas 86 y 88 se juntan, habiendo desaparecido las
zonas 90 en las que la toma de imagenes es imposible o fuertemente degradada.

[0090] Por otra parte, para el cuarto modo de toma de imagenes, se distinguen tres tipos de zonas espaciales
92, 94 y 96, de niveles de calidad respectivamente superior, nominal y degradado.

[0091] La figura 6 ilustra un modo de realizacién de una interfaz grafica 100 completa, que comprende, en su
porcion de izquierda 102, una cartografia de las zonas de calidad de toma de imagenes104 que corresponden a cuatro
modos de toma de imagenes, analoga a las representaciones ilustradas en las figuras de la 2 a la 5.

[0092] En la porcion de derecha 106 de la interfaz grafica 100, se muestra un panel grafico de informacion y
de control.
[0093] Un objeto grafico de control 110 permite modificar la orientacion de representacion de la cartografia 104,

entre una orientacion “norte” seleccionable via boton de control 112 y una “orientacion de vehiculo portador”
seleccionable via boton de control 114.

[0094] Una leyenda 116 indica las relaciones entre los sensores/modos de toma de imagenes considerados y
los indicadores visuales de zonas espaciales de calidad de 116a a 116d visibles en la porcidn de izquierda 102.

[0095] Se presentan igualmente una serie 118 de botones de control operador de toma de imagenes y una
serie 120 de botones de control de toma de imagenes automatica. Asi, la interfaz grafica 100 ofrece la posibilidad de
controlar la toma de imagenes, para cada modo de toma de imagenes considerado, manualmente via botones de 118a
a 118d o automaticamente via botones de 120a a 120d.

[0096] En el modo de realizacion ilustrado en la figura 6, el control automatico es opcional y la seleccién de la
opcion se efectlia a través de la activacion de uno de los botones de 122a a 122d, mediante un medio de verificacion
apropiado.

[0097] Asi, en lailustracion de la figura 6, los modos de toma de imagenes 1y 2 se han seleccionado para una
toma de imagenes automatica. En este caso, cuando una zona espacial de calidad nominal es alcanzable para uno
de entre estos dos modos de toma de imagenes, se selecciona este modo automaticamente para una toma de
imagenes. Cuando los dos modos de toma de imagenes son utilizables en calidad nominal, el médulo de célculo 24
pone en marcha una comparacién de los niveles de calidad respectivos asociados y selecciona el modo entre estos
dos modos de toma de imagenes que ofrezca la mejor calidad.

[0098] Hay que anotar igualmente que el boton de control 118c es no activable, lo que se representa por una
ausencia de marco en la figura 6, ya que segun la cartografial04, el vehiculo portador P esta en una posicién en la
que el tercer modo de toma de imagenes no es utilizable con una calidad de toma de imagenes nominal.

[0099] Asi, ventajosamente, el operador se aprovecha de una vision global y clara de la calidad de toma de
imagenes asociada a los diversos sensores y modos de toma de imagenes disponibles, asi como de herramientas de
control ergonémico asociadas. Al actualizarse en tiempo real la vision de la cartografia, y al suministrarse indicaciones
de distancia y de orientacion, es mas comodo para el operador orientar en caso necesario el vehiculo portador para
obtener una adquisicién de imagenes del objeto de interés que tenga un nivel de calidad satisfactorio.

[0100] La invencion se ha descrito mas arriba para sensores de toma de imagenes dadas. Hay que anotar que
la invencidn se aplica de manera general, para todo tipo de sensores radares u optrénicos embarcados.
[0101] La invencion se ha descrito en un ejemplo de aplicacion en el que el vehiculo portador de sensores es

una aeronave y el objeto de interés es un navio. De manera mas general, la invencion se aplica en todo el campo de
la imagineria aire-superficie, para todo tipo de objeto de interés situado sobre la superficie terrestre, por ejemplo
vehiculos en desplazamiento sobre tierra.
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REIVINDICACIONES

1. Terminal de operador de un sistema de misiéon que consta al menos de una pantalla de visualizacién (
de datos medioambientales(14) de un vehiculo portador mévil P de un sistema de analisis de situacion, constando
dicho sistema de analisis de al menos un sensor (2, 4) de imagenes y de medios de suministro en tiempo real de una
posicion espacial (6) de al menos un objeto de interés (C), que consta de:

- un médulo de obtencién de al menos una informacién de posicion representativa (22) de la posicion del vehiculo
portador (P) y de al menos un susodicho objeto de interés (C),

- para al menos un modo de captura de imagenes de un sensor de imagenes seleccionado, un médulo de calculo (24)
apto para suministrar al menos dos zonas de calidad de toma de iméagenes distintas (50, 52, 62, 64, 66, 68, 70, 72,
74,82, 84, 86, 88, 90, 92, 94, 96), dentro de un perimetro espacial predeterminado (46, 61, 81), centrado en la posicién
del vehiculo portador (P), teniendo cada zona de calidad de toma de imagenes un nivel de calidad asociado, y

- un modulo de visualizacion (26) de una cartografia de dichas zonas de calidad de toma de vistas (40, 60, 80, 104)
relativamente a la posicion del vehiculo portador (P), dentro del perimetro espacial predeterminado (46, 61, 81).

estando dichos modulos de obtencion (22), de calculo (24) y de visualizacién (26) en marcha para obtener una
actualizacion casi en tiempo real de dicha cartografia (40, 60, 80, 104) mostrada,

caracterizado porque el o los sensores de imagenes son aptos para adquirir imagenes segun una pluralidad de
modos de toma de imagenes, porque el mddulo de calculo de zonas de calidad de toma de imagenes esta activado
para cada uno de los modos de toma de imagenes, y porque el médulo de visualizacién es apto para mostrar, en la
misma pantalla de visualizacién, el conjunto de las zonas de calidad de toma de imagenes relativas a cada uno de
dichos modos de toma de imagenes.

2. Terminal de operador segun la reivindicacién 1, caracterizado porque consta, para cada modo de toma
de imagenes, de las zonas de control de toma de imagenes por operador (118, 118a, 118b, 118c, 118d) y de las zonas
de control de toma de imagenes automatica (120, 120a, 120b, 120c, 120d), seleccionables por el operador y mostradas
en la misma pantalla de visualizacion que dicha cartografia.

3. Terminal de operador segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el
moddulo de visualizacién es apto para mostrar ademas una indicacién visual relativa de la posicion del vehiculo portador
(P) con respecto a la posicion relativa del objeto de interés (C).

4, Terminal de operador segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el
médulo de calculo (24) es apto para determinar al menos una zona de calidad de toma de imagenes que tenga un
nivel de calidad nominal y al menos una zona de calidad de toma de imagenes que tenga un nivel de calidad
degradado.

5. Terminal de operador segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque dicha
cartografia representa dicho objeto de interés C a distancia constante del vehiculo portador (P), y porque el médulo
de visualizacién (26) es apto para mostrar informaciones de distancia real entre el vehiculo portador (P) y el objeto de
interés (C).

6. Terminal de operador segun la reivindicacion 5, caracterizado porque el médulo de visualizacion (26)
es apto para mostrar la distancia que quede por recorrer por parte del vehiculo portador (P) para alcanzar una zona
de calidad de toma de imagenes nominal segin un modo de adquisicion predeterminado.

7. Terminal de operador segun cualquiera de las reivindicaciones 5 o 6, caracterizado porque las zonas
de calidad de toma de imagenes mostradas son reposicionadas dentro del perimetro espacial predeterminado
sensiblemente en tiempo real segun la distancia real y las orientaciones relativas entre el vehiculo portador (P) y el
objeto de interés (C).

8. Terminal de operador segun la reivindicacion 7, caracterizado porque las zonas de calidad de toma de
imagenes se muestran en forma de porciones de anillos concéntricos, inscritos dentro de un perimetro circular centrado
sobre el objeto de interés y limitado por un circulo externo (65) y porque la situacion de los anillos concéntricos con
respecto al circulo externo indica si el vehiculo portador (P) esta situado a distancia suficiente del objeto de interés (C)
para alcanzar una zona de calidad correspondiente.

9. Terminal de operador segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el
médulo de obtencion (22) de al menos una informacién de posicion permite obtener una distancia entre el vehiculo
portador (P) y el objeto de interés (C) y un angulo de rotacién relativo entre el objeto de interés (C) y el vehiculo
portador (P).

10. Terminal de operador segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el

9
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moédulo de célculo (24) tiene en cuenta, para la determinacion de las zonas de calidad de toma de imagenes, las
condiciones externas medioambientales del vehiculo portador (P) y/o del objeto de interés (C).

11. Sistema de misién que consta de al menos una pantalla de visualizacion de datos medioambientales de
un vehiculo portador mévil (P) de un sistema de andlisis de situacién, constando dicho sistema de andlisis de al menos
un sensor de imagenes(2, 4) y de medios de suministro en tiempo real de una posicion espacial (6) de al menos un
objeto de interés (C), caracterizado porque consta de un terminal de operador segun cualquiera de las
reivindicaciones de la 1 a la 10.

10
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