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DESCRIPCION
Conformacién de imagenes de fase temporal para un punto de vista artificial
Informacién de antecedentes
1. Campo:

La presente divulgacion se refiere, en general, a vehiculos y, en particular, a los vehiculos de operacién. Ain mas
especificamente, la presente divulgacion se refiere a un método y un aparato para proporcionar informaciéon de
navegacion para operar un vehiculo no tripulado.

2. Antecedentes:

Los vehiculos no tripulados se usan para una serie de funciones diferentes. La detecciéon remota es un uso para
vehiculos no tripulados. Por ejemplo, los vehiculos aéreos no tripulados pueden usarse para realizar estudios
geofisicos, vigilancia, generar imagenes del terreno para mapas, generar imagenes de objetos, rastrear el
movimiento de objetos, monitorizar incendios, transportar y entregar cargas Utiles y otras funciones adecuadas.

Algunos vehiculos no tripulados pueden seguir rutas preestablecidas o volar dentro de areas predefinidas sin la
necesidad de la intervencion de un operador humano. Otros vehiculos aéreos no tripulados se operan por un
operador humano localizado en una localizacion remota para realizar estas diferentes funciones.

En un método para controlar un vehiculo aéreo no tripulado, el operador humano ve imagenes enviadas de vuelta
por el vehiculo aéreo no tripulado para su uso en la operacién del vehiculo aéreo no tripulado. Estas imagenes, en
general, toman la forma de flujos de datos de video que proporcionan al operador un punto de vista desde el
vehiculo aéreo no tripulado. Ademas, el operador también puede basarse en un receptor de sistema de
posicionamiento global, un rastreador de estrellas, un sistema de navegacion inercial (INS) u otros sistemas en el
vehiculo aéreo no tripulado para proporcionar una localizacién del vehiculo aéreo no tripulado.

Volar un vehiculo aéreo no tripulado puede ser un desafio en algunos entornos. Por ejemplo, las inclemencias del
tiempo, otros aviones y/o el terreno a altitudes mas bajas pueden hacer que volar un vehiculo aéreo no tripulado sea
mas desafiante en comparacién con un espacio aéreo abierto que no tiene obstaculos.

Por lo tanto, seria ventajoso tener un método y un aparato que tengan en cuenta al menos algunos de los problemas
tratados anteriormente, asi como otros posibles problemas.

El documento US 2007/0165033 desvela un método de generacién de imagenes que simplifica la operacién de un
cuerpo en movimiento. Este método incluye las siguientes etapas. (1) una etapa para recibir informacién de entorno
(por ejemplo, imagenes del entorno) usando uno o una pluralidad de sensores de medicion de espacio (por ejemplo,
una camara) unida a un cuerpo en movimiento; (2) una etapa de recibir el tiempo cuando se recibe la informacion de
entorno, y el parametro del sensor de medicién de espacio en si (por ejemplo, posicién y actitud de una camara) en
el tiempo; (3) una etapa para guardar la informacion de historial que representa la informacion de entorno, el tiempo
y los parametros; (4) una etapa para recibir la designacién para el punto de observacion virtual; y (5) una etapa para
generar una imagen de entorno virtual vista desde el punto de observacién virtual basado en la informaciéon de
historial guardada.

Sumario

En una realizacién ventajosa, se proporciona un método para procesar informacién de video para un vehiculo. Se
selecciona un numero de imagenes anteriores de las imagenes generadas por el vehiculo. Se ve un objeto en el
numero de imégenes anteriores. Se visualiza un modelo del vehiculo en el niUmero de imagenes anteriores en una
posicion actual del vehiculo y con un tamano que se basa en la posicién actual del vehiculo en relacion con el objeto
en el numero de imagenes anteriores, en el que visualizar el modelo comprende ademas visualizar el modelo en
modo fantasma cuando la posiciéon actual del vehiculo esta oculta a la vista por el objeto, en el que se incluye una
flecha (908) en el nimero de imagenes anteriores (152) cuando la posicién actual (106) del vehiculo (102) esta
oculta a la vista por el objeto (156), en el que la flecha (908) indica una direccion de desplazamiento del vehiculo
(102) y el tamafio de la flecha (908) indica la velocidad del vehiculo (102).

En otra realizacion ventajosa, un aparato comprende un dispositivo de visualizacion y un sistema informatico. El
sistema informatico esta configurado para seleccionar un nimero de imagenes anteriores de las imagenes
generadas por el vehiculo. Se ve un objeto en el nimero de imagenes anteriores. El sistema informatico esta
configurado ademas para visualizar un modelo del vehiculo en el nUmero de imagenes anteriores en una posicion
actual del vehiculo y con un tamafo que se basa en la posicion actual del vehiculo en relacion con el objeto en el
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numero de imagenes anteriores, en el que el sistema informatico esta configurado para visualizar el modelo en modo
fantasma cuando la posicidon actual del vehiculo esté oculta a la vista por el objeto, en el que se incluye una flecha
(908) en el numero de imagenes anteriores (152) cuando la posicién actual (106) del vehiculo (102) esta oculta a la
vista por el objeto (156), en el que la flecha (908) indica una direccién de desplazamiento del vehiculo (102) y el
tamario de la flecha (908) indica la velocidad del vehiculo (102).

También se describe un producto de programa informatico que comprende un medio de almacenamiento legible por
ordenador, un primer cédigo de programa y un segundo cédigo de programa. El primer cédigo de programa es para
seleccionar un nimero de imagenes anteriores de las imagenes generadas por un vehiculo. Se ve un objeto en el
numero de imagenes anteriores. El segundo cédigo de programa es para visualizar un modelo del vehiculo en el
namero de imagenes anteriores en una posicién actual del vehiculo y con un tamafo que se basa en la posicion
actual del vehiculo en relacion con el objeto en el nimero de imagenes anteriores. El primer codigo de programa y el
segundo cédigo de programa se almacenan en el medio de almacenamiento legible por ordenador.

Breve descripcion de los dibujos

Las funciones novedosas que se creen caracteristicas de las realizaciones ventajosas se exponen en las
reivindicaciones adjuntas. Sin embargo, las realizaciones ventajosas, asi como un modo de uso preferido, objetivos
adicionales y ventajas de los mismos, se entenderan mejor haciendo referencia a la siguiente descripcion detallada
de una realizacion ventajosa de la presente divulgacién cuando se lee junto con los dibujos adjuntos, en los que:

La figura 1 es una ilustraciéon de un diagrama de bloques de un entorno de vehiculo de acuerdo con una realizacién
ventajosa;

La figura 2 es una ilustracion de un vehiculo que opera cerca de objetos de acuerdo con una realizacién ventajosa;

La figura 3 es una ilustracién de una visualizacion desde un punto de vista artificial de acuerdo con una realizacién
ventajosa;

La figura 4 es otra ilustracion de una visualizacion desde un punto de vista artificial de acuerdo con una realizacién
ventajosa;

La figura 5 es una ilustraciéon de otra visualizacién desde un punto de vista artificial de acuerdo con una realizacion
ventajosa;

La figura 6 es una ilustracion de una visualizacion de acuerdo con una realizacion ventajosa;

La figura 7 es una ilustracién de una visualizacién de un punto de vista artificial con un modelo no centrado de
acuerdo con una realizacién ventajosa;

La figura 8 es una ilustracion de otra visualizacion de un punto de vista artificial de acuerdo con una realizacion
ventajosa;

La figura 9 es una ilustracién de una visualizacion con un punto de vista artificial con el vehiculo aéreo no tripulado
oculto a la vista de acuerdo con una realizacién ventajosa;

La figura 10 es una ilustracién de un diagrama de flujo de un proceso para procesar informacién de video para un
vehiculo de acuerdo con una realizacion ventajosa;

La figura 11 es una ilustracién de un diagrama de flujo de un proceso para visualizar un modelo de un vehiculo en
una imagen de acuerdo con una realizacién ventajosa; y

La figura 12 es una ilustracion de un sistema de procesamiento de datos de acuerdo con una realizacién ventajosa.
Descripcion detallada

Las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta un nimero de consideraciones diferentes. En
estos ejemplos ilustrativos, el uso de "un nimero" haciendo referencia a articulos significa uno o mas articulos. Por
ejemplo, "un numero de consideraciones" es una 0 mas consideraciones.

Las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que volar un vehiculo aéreo no tripulado a una
altitud inferior puede dar lugar a que el vehiculo aéreo no tripulado encuentre obstaculos. Estos obstaculos pueden
tomar la forma de objetos y crear desafios adicionales para operar el vehiculo aéreo no tripulado.
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Por ejemplo, las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que volar un vehiculo aéreo no
tripulado a través de un bosque, debajo de un puente, o a través de una ciudad es mas dificil que volar un vehiculo
aéreo no tripulado a una altitud a la que estos objetos no estan presentes. Los flujos de datos de video y la
informacién de posicionamiento recibida de un vehiculo aéreo no tripulado pueden no proporcionar tanta informacion
como se desea para operar el vehiculo aéreo no tripulado en entornos desafiantes.

Las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que otra situacion en la que la operacién de un
vehiculo aéreo no tripulado puede ser mas desafiante implica volar un vehiculo aéreo no tripulado en el interior de
un objeto, tal como un edificio. Puede ser deseable obtener informacién sobre el interior del edificio antes de enviar a
una persona al edificio. Por ejemplo, con los procesos de eliminacion de bombas, a menudo es deseable enviar un
vehiculo aéreo no tripulado al edificio para obtener informacién sobre un posible dispositivo explosivo que pueda
estar localizado en el interior del edificio.

Las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que el operador puede tener informacion
suficiente para mover el objeto en el edificio cuando el operador del vehiculo aéreo no tripulado tiene una linea de
vision al vehiculo aéreo no tripulado y al edificio. Por ejemplo, el operador puede tener informacién suficiente sobre
el entorno alrededor del vehiculo aéreo no tripulado para volar el vehiculo aéreo no tripulado a través de un marco
de puerta y hacia el edificio.

Sin embargo, las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que un operador no siempre
puede tener una linea de visidn al vehiculo aéreo no tripulado. Cuando esta situacion esta presente, las diferentes
realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que los sistemas de camara actuales y otros dispositivos
pueden no proporcionar al operador del vehiculo aéreo no tripulado un nivel deseado de conciencia situacional. En
otras palabras, las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que el operador del vehiculo
aéreo no tripulado puede no ser capaz de ver la mayor parte del entorno alrededor del vehiculo como se desea con
los sistemas de camaras usados actualmente.

Las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que una camara en un vehiculo aéreo no
tripulado puede usarse para entrar en un edificio para obtener informacién sobre el interior del edificio. Sin embargo,
la camara puede no proporcionar suficiente informaciéon sobre el marco de puerta. Como otro ejemplo, las diferentes
realizaciones ventajosas pueden aplicarse a aviones a altitudes mas altas. Por ejemplo, las diferentes realizaciones
ventajosas pueden implementarse en un avion a altitudes en las que el avién puede encontrar otros aviones, armas
enemigas y/u otros peligros. Ademas, las diferentes realizaciones ventajosas también pueden implementarse en
aviones tripulados como una caracteristica adicional para ayudar a evitar obstaculos.

Por ejemplo, las realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que la informacién proporcionada por la
camara puede no proporcionar tanta informacién como se desee para maniobrar alrededor de los objetos que
pueden estar presentes. Con una camara orientada hacia delante, es posible que la camara no pueda proporcionar
informacién sobre el espacio libre a ambos lados del vehiculo aéreo no tripulado cuando el vehiculo aéreo no
tripulado vuela a través de un marco de puerta.

Como resultado, las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que el operador puede ser
incapaz de determinar con precisién si el vehiculo aéreo no tripulado puede ser capaz de volar a través de un marco
de puerta sin tocar realmente el marco de puerta. Por ejemplo, la camara puede no proporcionar la cantidad
deseada de informacidén sobre la colocacion relativa de la camara con respecto al marco de puerta. En otras
palabras, la vista proporcionada por la camara puede no proporcionar suficiente informacion sobre la colocacién de
la camara con respecto a las diferentes partes del marco de puerta.

Las diferentes realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta que una manera en la que puede obtenerse
informacién adicional es usar una camara de 360 grados o una camara de ojo de pez. Las imagenes de este tipo de
camaras pueden proporcionar una mejor idea del entorno alrededor del vehiculo aéreo no tripulado. Las diferentes
realizaciones ventajosas reconocen y tienen en cuenta, sin embargo, que incluso con este tipo de vista, el operador
aun puede no tener informacion suficiente para operar el vehiculo aéreo no tripulado de la manera deseada. Las
imagenes pueden estar distorsionadas de lo que al operador le gustaria ver y pueden ser mas dificiles de interpretar.
En otras palabras, las imagenes pueden no proporcionar la informacién deseada con respecto a la colocacién de la
camara en relacion con diferentes objetos o funciones de los objetos que la rodean.

Por lo tanto, las diferentes realizaciones ventajosas proporcionan un método y un aparato para proporcionar
informacién adicional sobre el entorno alrededor de un vehiculo aéreo no tripulado. Las diferentes realizaciones
ventajosas proporcionan una conformacion de imagenes de fase temporal para un punto de vista artificial para
vehiculos. En una realizacion ventajosa, esta presente un proceso para procesar informacién de video de un
vehiculo. Se selecciona un nimero de imagenes anteriores que incluyen un objeto de las imagenes generadas por el
vehiculo. Se visualiza un modelo del vehiculo en el nimero de imagenes anteriores en una posicion actual del
vehiculo. Ademas, el vehiculo se visualiza con un tamafo que se basa en la posicion actual del vehiculo en relacién
con un objeto en el nUmero de imagenes anteriores.
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Haciendo referencia ahora a la figura 1, se representa una ilustracién de un diagrama de bloques de un entorno de
vehiculo de acuerdo con una realizacion ventajosa. En el entorno de vehiculo 100, el vehiculo 102 toma la forma de
un vehiculo no tripulado 104. El vehiculo no tripulado 104 puede ser, por ejemplo, un vehiculo terrestre no tripulado
106, un vehiculo aéreo no tripulado 108, un vehiculo acuatico no tripulado 110 y un vehiculo espacial no tripulado
112. En estos ejemplos ilustrativos, el vehiculo 102 se opera por el operador 114 en un sistema informatico 116 en
una localizacién 118. La localizacion 118 es una localizacién remota al vehiculo 102.

En estos ejemplos ilustrativos, el vehiculo 102 se compone de diferentes componentes. Algunos de estos
componentes incluyen, por ejemplo, un controlador 120, un sistema de camara 122, un sistema de localizacion 124 y
un sistema de comunicaciones 126.

El controlador 120 es un dispositivo de hardware, y puede incluir software. El controlador 120 esta configurado para
controlar la operacion del vehiculo 102. El controlador 120 puede recibir instrucciones del operador 114 en el
sistema informatico 116. El operador 114 es un operador humano, como un piloto u otro operador, cuando el
vehiculo 102 toma la forma de un vehiculo aéreo no tripulado 108. Estas instrucciones pueden recibirse a través del
sistema de comunicaciones 126 en estos ejemplos representados.

Por ejemplo, el controlador 120 puede controlar el movimiento del vehiculo 102, asi como otras funciones. El
controlador 120, en estos ejemplos, esta en comunicacion con el sistema de camara 122, el sistema de localizacién
124 y el sistema de comunicaciones 126.

El controlador 120 puede implementarse usando un ndmero de diferentes tipos de hardware. Por ejemplo, el
controlador 120 puede ser un circuito integrado de aplicacién especifica, una unidad de procesador, un ordenador
y/u otro tipo de hardware adecuado.

El sistema de camara 122 comprende un nimero de camaras 128. En los ejemplos ilustrativos, el nimero de
camaras 128 puede incluir diferentes tipos de camaras. Por ejemplo, sin limitaciéon, el nimero de camaras 128
incluye al menos una de entre una camara de luz visible, una camara de infrarrojos, una camara estéreo, una
camara de deteccion y alcance de luz, y algunos otros tipos adecuados de camaras.

Como se usa en el presente documento, la frase "al menos uno de", cuando se usa con una lista de articulos,
significa que pueden usarse diferentes combinaciones de uno o mas de los articulos enumerados, y solo uno de
cada articulo de la lista puede ser necesario. Por ejemplo, "al menos uno del articulo A, el articulo B y el articulo C"
puede incluir, por ejemplo, sin limitacién, el articulo A o el articulo A y el articulo B. Este ejemplo también puede
incluir el articulo A, el articulo B y el articulo C, o el articulo B y el articulo C. En otros ejemplos, "al menos uno de"
puede ser, por ejemplo, sin limitacién, dos articulos del articulo A, uno del articulo B y 10 del articulo C; cuatro del
articulo B y siete del articulo C; y otras combinaciones adecuadas.

El nimero de camaras 128 en el sistema de camara 122 puede tomar imagenes individuales para fotos, imagenes
para video, o una combinacién de los dos. El sistema de camara 122 también puede generar un flujo de datos de
video 130 a partir de imagenes 132 generadas por el numero de camaras 128. El flujo de datos de video 130
también puede incluir informacion sobre las imagenes 132 o informacién sobre la generacién de las imagenes 132.

Por ejemplo, flujo de datos de video 130 también puede incluir marcas de tiempo, posiciones, ajustes de camara, y
otra informacion. Esta informacion puede estar incluida en las imagenes o pueden ser piezas de informacién
separadas. Este tipo de informacién puede denominarse metadatos.

E sistema de localizacién 124 genera informacion de posicién 134. En estos ejemplos ilustrativos, sistema de
localizacién 124 puede implementarse usando un nimero de diferentes tipos de dispositivos. Por ejemplo, el sistema
de localizacion 124 puede comprender al menos uno de entre un receptor de sistema de posicionamiento global, un
acelerémetro, una unidad de medicion inercial y/o algun otro tipo de dispositivo adecuado.

La informacién de posicion 134 incluye, por ejemplo, sin limitacién, la posicién 136, la velocidad 138, el tiempo 140, y
otra informacién adecuada sobre la posicién del vehiculo 102. Ademas, la posicién 136 puede incluir unas
coordenadas 142 y la orientacién 144.

Las coordenadas 142 describen la localizacion del vehiculo 102. Las coordenadas 142 puede estar en cualquier
sistema de coordenadas adecuado. Por ejemplo, las coordenadas 142 pueden ser latitud, longitud y altitud. Por
supuesto, pueden usarse otros sistemas de coordenadas, tal como un sistema de coordenadas polares, asi como
unos sistemas de coordenadas arbitrarios, en funcién de la implementacion especifica.

La orientacion 144 describe la orientacién del vehiculo 102. La orientacién 144 puede incluir, por ejemplo, una
posicion angular, actitud, u otra informacién sobre la posicion del vehiculo 102. Por ejemplo, la orientacion 144
puede usarse para identificar donde la parte delantera del vehiculo 102 es puntiaguda.
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El sistema de comunicaciones 126 esta configurado para proporcionar al vehiculo 102 comunicaciones con otros
dispositivos de hardware que pueden estar localizados de manera remota al vehiculo 102. Esta comunicacion se
produce a través del enlace de comunicaciones inalambricas 146 en estos ejemplos ilustrativos.

Por ejemplo, el sistema de camara 122 puede enviar imagenes 132 en un flujo de datos de video 130 al sistema
informatico 116 a través del enlace de comunicaciones inalambricas 146. De manera similar, el sistema de
localizacién 124 puede enviar informaciéon de posicion 134 al sistema informatico 116 a través del enlace de
comunicaciones inalambricas 146.

Como se representa, el médulo de punto de vista 148 se localiza en el sistema informatico 116 en la localizacién
118. El mddulo de punto de vista 148 puede estar compuesto de hardware, software, 0 una combinacion de los dos.

El médulo de punto de vista 148 usa el flujo de datos de video 130 y la informacién de posicion 134 para generar el
punto de vista artificial 150 para el operador 114. Con el punto de vista artificial 150, el operador 114 puede ser
capaz de controlar mas facilmente la operacion del vehiculo 102 cuando el vehiculo 102 se mueve alrededor o
dentro del objeto 156.

El médulo de punto de vista 148 selecciona un nimero de imagenes anteriores 152 a partir de las imagenes 132 en
el flujo de datos de video 130. El nimero de imagenes anteriores 152 incluye un area de interés 154 alrededor de
vehiculo 102. En este ejemplo ilustrativo, el objeto 156 se presenta usando un nimero de imagenes anteriores 152.
En otras palabras, el objeto 156 puede verse en un nimero de imagenes anteriores 152 en estos ejemplos
ilustrativos.

En los ejemplos ilustrativos, se genera un nimero de imagenes anteriores 152 en el nimero de las posiciones 158
para vehiculo 102. El nimero de posiciones 158 es una o mas posiciones del vehiculo 102 en uno o mas momentos
antes de la posicion actual 160 en la ruta 159 del vehiculo 102.

El médulo de punto de vista 148 esta configurado para visualizar el punto de vista artificial 150 en la pantalla 161 en
el dispositivo de visualizacion 162 en estos ejemplos ilustrativos. El punto de vista artificial 150 es un punto de vista
que el operador 114 no ve en las imagenes 132 generadas por el sistema de camara 122 en la posicién actual 160
del vehiculo 102. En cambio, el punto de vista artificial 150 se proporciona desde una posicién anterior distinta de la
posicion actual 160. Esta posicion puede ser, por ejemplo, una 0 mas del nimero de posiciones 158.

El mddulo de punto de vista 148 agrega un modelo 164 de vehiculo 102 al nimero de imagenes anteriores 152 para
formar un nimero de imagenes modificadas. El mddulo de punto de vista 148 visualiza el nimero de imagenes
modificadas en la pantalla 161. La visualizacién del modelo 164 en el nimero de imégenes anteriores 152 esta en
un nimero de localizaciones 166 en un nimero de imagenes anteriores 152. El nimero de localizaciones 166 es
una o mas localizaciones en un nimero de imagenes anteriores 152 que corresponden a la posicion actual 160 del
vehiculo 102 desde el nimero de puntos de vista en el numero de localizaciones 166.

En otras palabras, el modelo 164 se visualiza en un nimero de imagenes anteriores 152 en el nimero de
localizaciones 166 en las imagenes que operador 114 veria si el operador 114 o una camara se localizara en el
punto de vista artificial 150 en el momento actual con el vehiculo 102 estando en la posicion actual 160.

Un punto de vista es un punto de vista a partir de la perspectiva de un espectador, tal como un operador 114.
Normalmente, el punto de vista es desde el vehiculo 102 y, en particular, desde una camara en el nimero de
camaras 128 en el vehiculo 102. Las imagenes generadas en un punto de vista por una camara son lo que la
camara ve en ese punto de vista.

En los diferentes ejemplos ilustrativos, el punto de vista artificial 150 se genera para proporcionar al operador 114 un
punto de vista desde una posicién en la que una camara no esta presente. El punto de vista artificial 150 puede
crearse en el nimero de posiciones 158 en la ruta 159 por la que ha transcurrido el vehiculo 102. Por lo tanto, el
operador 114 puede ver una vista de la posicion actual 160 del vehiculo 102 desde una posicion en la que el
vehiculo 102 ya no esta presente usando el médulo de punto de vista 148. Esta vista puede ayudar al operador 114
a controlar el movimiento del vehiculo 102.

En estos ejemplos ilustrativos, el nimero de imagenes anteriores 152 puede seleccionarse como las imagenes
tomadas en el nUmero de posiciones 158. El punto de vista artificial 150 puede generarse usando cualquiera de un
numero de posiciones 158 a lo largo de ruta 159 para el que el niUmero de imagenes anteriores 152 estan presentes
en estos ejemplos representados. En otras palabras, el punto de vista artificial 150 se basa en el punto o posicion en
el que estaba la camara cuando se gener6 la imagen. Por supuesto, el punto de vista artificial 150 también puede
ser uno basado en el desplazamiento del punto de vista relativo al punto de vista de la camara.

En algunos ejemplos ilustrativos, el numero de imagenes anteriores 152 puede seleccionarse como las imagenes
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tomadas en un numero de momentos 157. El nimero de momentos 157 puede ser el momento antes de un
momento actual para el vehiculo 102. Por ejemplo, una imagen anterior puede seleccionarse como una imagen
tomada aproximadamente cinco segundos antes del momento actual del vehiculo 102.

En estos ejemplos ilustrativos, el nimero de posiciones 158 y/o el nUmero de momentos 157 puede cambiarse
durante la operacion del vehiculo 102 a medida que el vehiculo 102 se desplaza a lo largo de ruta 159. En otras
palabras, el nimero de posiciones 158 y/o el nUmero de momentos 157 para los que se seleccionan el nimero de
imagenes anteriores 152, puede cambiarse por el operador 114 para cambiar el punto de vista artificial 150.

Ademas, el modelo 164 se visualiza con el tamano 174. El tamafio 174 se basa en la posicién actual 160 del
vehiculo 102 en relacion con el objeto 156 como se ve en el nUmero de imagenes anteriores 152. En otras palabras,
el tamafno 174 del modelo 164 en el numero de imagenes anteriores 152 tiene una proporcion relativa al objeto 156
en el nimero de imagenes anteriores 152 que coincide sustancialmente con la proporcion fisica real del vehiculo
102 en relacién con el objeto 156. Por ejemplo, si el vehiculo 102 tiene un pie de separacion del objeto 156, se
selecciona el tamafo 174 de tal manera que el vehiculo 102 se visualiza en el nimero de imagenes anteriores 152
con la escala o proporcionalidad apropiada para esa separacion en el nimero de imagenes anteriores 152. Ademas,
el modelo 164 se visualiza con una orientacién 176 que se selecciona para que coincida con la orientacién 144 del
vehiculo 102 en la posicién actual 160.

En estos ejemplos ilustrativos, si el nimero de imagenes anteriores 152 es una sola imagen, el modelo 164 puede
visualizase de tal manera que el modelo 164 se mueve basandose en el movimiento del vehiculo 102. En otras
palabras, como la posicién actual 160 cambia para vehiculo 102, la localizacion del modelo 164 en la imagen
también se mueve en la pantalla 161 en el dispositivo de visualizacién 162 para proporcionar una representacion
correcta del vehiculo 102.

Ademas, el tamario 174 y la orientacién 176 del modelo 164 se cambian si es necesario. El cambio se realiza para
proporcionar una representacion lo mas precisa posible del vehiculo 102 en la posicién actual 160 desde el punto de
vista artificial 150 hasta el operador 114. El nimero de imagenes anteriores 152 puede tener un numero lo
suficientemente grande como para proporcionar un video o un punto de vista deseado para visualizar el modelo 164
en el numero de imagenes anteriores 152.

En estos ejemplos ilustrativos, el médulo de punto de vista 148 puede desplazar el punto de vista artificial 150 en un
nimero de maneras diferentes. El desplazamiento del punto de vista artificial 150 puede realizarse a través de la
entrada de usuario del operador 114 en un sistema informatico 116. El médulo de punto de vista 148 puede
proporcionar diferentes puntos de vista que se usan para generar el punto de vista artificial 150. Estos diferentes
puntos de vista pueden basarse en el nimero de imagenes anteriores 152 que se generan a lo largo del nimero de
posiciones 158 en la ruta 159 del vehiculo 102.

Ademas, el médulo de punto de vista 148 puede proporcionar un desplazamiento de punto de vista artificial 150
desde una posicién seleccionada en el nimero de posiciones 158 en la ruta 159 a otras posiciones y/o al punto de
vista actual 178 en la posicién actual 160 en la ruta 172. El punto de vista actual 178 se ve a través de las imagenes
132 en el flujo de datos de video 130 para la posicion actual 160.

Ademas, el nUmero de imagenes anteriores 152 puede usarse para generar una vista tridimensional cuando el
sistema de camara 122 tiene mas de una camara, y las camaras estan dispuestas y/o configuradas para
proporcionar vistas estéreo y/o tridimensionales. De esta manera, puede proporcionarse una percepcion de
profundidad mejorada al operador 114 sobre el entorno de vehiculo 100. En particular, el operador 114 puede ser
mas capaz de percibir la posicion del vehiculo 102 en relaciéon con el objeto 156 para maniobrar el vehiculo 102
alrededor, a través o dentro del objeto 156.

De esta manera, puede obtenerse un aumento de informacién sobre el entorno alrededor del vehiculo 102 para el
operador 114 de un vehiculo no tripulado 104. El operador 114 puede enviar 6rdenes al vehiculo 102 para mover el
vehiculo 102 hacia el objeto 156 de una manera que puede evitar el contacto no deseado con el objeto 156. En
algunos casos, puede desearse el contacto con el objeto 156, y el operador 114 puede mover el vehiculo 102 para
proporcionar el contacto con el objeto 156.

Por ejemplo, si el objeto 156 es un marco de puerta, proporcionando una pantalla 161 del modelo 164 para el
vehiculo 102 en la posicion actual 160 en el nUmero de imagenes anteriores 152, el operador 114 puede tener mas
informacién para operar el vehiculo 102. Por ejemplo, el operador 114 puede ver si el vehiculo 102 puede entrar en
contacto con el marco de puerta y puede guiar al vehiculo 102 para que pase a través del marco de puerta sin tocar
el marco de puerta. Tocar el marco de puerta puede provocar dafos a partes del vehiculo 102 y/o puede dejar el
vehiculo 102 inoperativo.

La ilustracién del entorno de vehiculo 100 en la figura 1 no estd destinada a implicar limitaciones fisicas o
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arquitecténicas a la manera en que una realizacién ventajosa puede implementarse. Pueden usarse otros
componentes ademas de y/o en lugar de los ilustrados. Algunos componentes pueden ser innecesarios. Ademas, los
blogues se presentan para ilustrar algunos componentes funcionales. Uno o mas de estos bloques pueden
combinarse y/o dividirse en bloques diferentes cuando se implementan en una realizacién ventajosa.

Por ejemplo, en algunos ejemplos ilustrativos, el vehiculo 102 puede ser un vehiculo tripulado en el que el operador
114 y un sistema informatico 116 estan localizados en el vehiculo 102. Con este tipo de aplicacién, el operador 114
puede no tener una vista exterior del vehiculo 102 que permita una cantidad deseada de informacion sobre el
entorno de vehiculo 102.

En aun otros ejemplos ilustrativos, otros dispositivos de visualizacion, ademas del dispositivo de visualizacion 162,
pueden estar presentes para proporcionar informacién al operador 114. Unos dispositivos de visualizacién
adicionales pueden proporcionar visualizaciones desde diferentes puntos de vista. De esta manera, el operador 114
puede ser capaz de ver un punto de vista artificial desde diferentes localizaciones en un nimero de posiciones 158
en la ruta 159 al mismo tiempo si lo desea.

Haciendo referencia ahora a la figura 2, se representa una ilustraciéon de un vehiculo que opera cerca de objetos de
acuerdo con una realizacion ventajosa. En este ejemplo ilustrativo, el vehiculo aéreo no tripulado 202 es un ejemplo
de una implementacién para el vehiculo aéreo no tripulado 108 en la figura 1. En particular, el vehiculo aéreo no
tripulado 202 toma la forma de un helicéptero 204.

El vehiculo aéreo no tripulado 202 se opera de manera remota por un operador, tal como un operador 114 usando el
sistema de ordenador 116 en la figura 1. En este ejemplo ilustrativo, el helicoptero 204 desplaza a lo largo de la ruta
206 y esta actualmente en la posicion actual 207. La ruta 206 es un ejemplo de una ruta 159 en la figura 1.

Tal como se representa, el helicoptero 204 vuela cerca de la pared 208. La pared 208 tiene un marco de puerta 210
con una puerta 212. Estos objetos son ejemplos del objeto 156 en la figura 1.

En este ejemplo ilustrativo, el operador desea mover el helicoptero 204 alrededor de la puerta 212 a través del
marco de puerta 210 en la pared 208. Para ayudar a un operador a mover el helicoptero 204 a través del marco de
puerta 210, puede usarse una imagen generada cuando el helicoptero 204 estaba en la posicion 214 para
proporcionar un punto de vista artificial al operador.

En este ejemplo ilustrativo, el punto de vista 216 esta presente para una imagen tomada en la posicién 214. El punto
de vista 216 puede usarse para generar el punto de vista artificial 150 en la figura 1 para que un operador controle
el helicoptero 204. La posicion 218 es otra posicion en la que puede usarse una imagen para generar un punto de
vista artificial. El punto de vista artificial se genera usando el punto de vista 220 de la camara en la posicién 218.

En la posicion 222, el punto de vista 224 esta presente para las imagenes tomadas en la posicion 222. Esta posicion
es otra posicién en la que un punto de vista artificial puede generarse para el helicoptero 204.

En estos ejemplos ilustrativos, la posicién 214, la posicién 218, y la posicién 222 en la ruta 206 son ejemplos de un
namero de posiciones 158 para la ruta 159 de la figura 1.

En estos ejemplos ilustrativos, las imagenes generadas en la posicion 214, la posicion 218 y la posicion 222 son un
nimero de imagenes anteriores tomadas en un punto anterior en el tiempo a la posicién actual 207 en la ruta 206
para el helicoptero 204. La identificacion de la posicion 214, la posicién 218 y la posicion 222 puede identificarse
usando un sistema de localizacion, tal como el sistema de localizacién 124 en la figura 1.

Haciendo referencia ahora a la figura 3, se representa una ilustracién de una visualizaciéon desde un punto de vista
artificial de acuerdo con una realizaciéon ventajosa. En este ejemplo ilustrativo, la pantalla 300 es un ejemplo de la
pantalla 161 que puede visualizarse en el dispositivo de visualizacion 162 en el sistema informatico 116 en la figura
1. La pantalla 300 es un ejemplo de una manera en la que puede generarse el punto de vista artificial 150 para el
operador 114 en la figura 1.

La pantalla 300 se genera a partir de una imagen tomada en la posicion 214 en la figura 2. La pantalla 300 tiene un
punto de vista similar al punto de vista 216 para la camara en la posicion 214 en la figura 2. Este punto de vista para
la pantalla 300 es un ejemplo ilustrativo del punto de vista artificial 150 en la figura 1.

En este ejemplo ilustrativo, la pantalla 300 incluye la imagen 302. La imagen 302 se genera en un punto anterior en
el tiempo cuando el helicéptero 204 esta en la posicion 214 en la figura 2. La imagen 302 tiene un punto de vista
216 de la camara cuando el helicéptero 204 esta en posicion 214 en la figura 2. En otras palabras, la pantalla 300
proporciona una vista desde el punto de vista 216 en la figura 2. La caja 305 se ve en el marco de puerta 210 en
esta vista.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

ES 2757 678 T3

En este ejemplo ilustrativo, se genera un punto de vista artificial con el modelo 304 que se agrega a o se incluye en
la imagen 302. El modelo 304 es un modelo del helicoptero 204 en la figura 2.

El modelo 304 se visualiza en la localizacion 306 a la imagen 302. La localizacion 306 se selecciona para
corresponder a la posicion actual 207 del helicoptero 204 en la figura 2.

Ademas, el modelo 304 se visualiza con un tamafio que se escala con el tamafo de la pared 208, el marco de
puerta 210, y la puerta 212 en la imagen 302. Esta escala se basa en la dimensién real de la pared 208, el marco de
puerta 210, la puerta 212, y el helicoptero 204 en la figura 2. Ademas, el modelo 304 se visualiza con una
orientacion que refleja la orientacion actual del helicoptero 204 en la figura 2. Este tamafio y orientaciéon contrastan
con la posicién que tenia el helicéptero 204 cuando la camara generé la imagen 302. En estos ejemplos, la posicién
incluye la localizacion en el espacio tridimensional y una orientacién del helicéptero 204 en la figura 2.

Por otra parte, la pantalla 300 puede incluir informacion adicional para la operacion del vehiculo. Por ejemplo, puede
incluirse informacién de vehiculo 308. La informacion de vehiculo 308, en este ejemplo ilustrativo, incluye velocidad
y rumbo. Como otro ejemplo, el mapa 310 también puede visualizarse en la imagen 302. El mapa 310 puede ser un
mapa del edificio en el que estan presentes la pared 208, el marco de puerta 210 y la puerta 212. Como otro
ejemplo, la ruta 312 puede visualizarse para el helicptero 204 en la imagen 302. La ruta 312 puede incluir la ruta ya
recorrida por el helicdptero 204, asi como una ruta proyectada para el helicéptero 204 en la figura 2.

Haciendo referencia ahora a la figura 4, se representa otro ejemplo de una visualizacion desde un punto de vista
artificial de acuerdo con una realizacién ventajosa. La pantalla 400 es un ejemplo de la pantalla 161 que puede
visualizarse en el dispositivo de visualizacion 162 en el sistema informatico 116 en la figura 1.

En este ejemplo ilustrativo, la pantalla 400 incluye una imagen 402. La imagen 402 se genera cuando el helicoptero
204 esta en la posicién 218 en la figura 2. La imagen 402 tiene punto de vista 220 de la camara en el helicoptero
204 cuando la camara esté en la posicién 218 en la figura 2. En este ejemplo ilustrativo, la imagen 402 proporciona
una vista desde un punto de vista artificial generado al agregar el modelo 304 a la imagen 402.

En este ejemplo, el modelo 304 tiene un tamano diferente del modelo 304 como se visualiza en la imagen 302 en la
pantalla 300 en la figura 3. Como se representa, el modelo 304 tiene un tamafo que es sustancialmente exacto con
respecto a la escala para la pared 208, el marco de puerta 210, y la puerta 212 como se visualiza en la imagen 402
en relacion con las dimensiones y tamanos reales para estos objetos.

Haciendo referencia ahora a la figura 5, se representa una ilustracién de todavia otra visualizacién desde un punto
de vista artificial de acuerdo con una realizacion ventajosa. La pantalla 500 es un ejemplo de la pantalla 161 que
puede visualizarse en el dispositivo de visualizacion 162 en el sistema informatico 116 en la figura 1.

En este ejemplo ilustrativo, la pantalla 500 se genera usando la imagen 502. La imagen 502 se genera en la posicion
222 en la figura 2. La imagen 502 proporciona una vista desde el punto de vista 224 de la camara cuando el
helicéptero 204 estaba en la posicion 222 en la figura 2 El modelo 304 se visualiza en la localizacién 504 en la
imagen 502.

Haciendo referencia ahora a la figura 6, se representa una ilustracién de una visualizacion de acuerdo con una
realizacién ventajosa. En este ejemplo ilustrativo, la pantalla 600 es otro ejemplo de la pantalla 161 en la figura 1. La
pantalla 600 incluye la imagen 602.

La imagen 602 es en la posicién actual 207 para el helicoptero 204 en la figura 2. En la posicion actual 207, el
operador es incapaz de obtener mucha mas informacién sobre el marco de puerta 210 para desplazarse a través del
marco de puerta 210 en la figura 2. Por ejemplo, el operador es capaz para ver la caja 305 a través del marco de
puerta 210 pero no puede ver los bordes del marco de puerta 210 en la figura 2. En los ejemplos ilustrativos, la
pantalla 600 puede usarse junto con las otras pantallas ilustradas para proporcionar informacién al operador 114
para controlar el helicoptero 204 en la figura 2.

En un ejemplo ilustrativo, el médulo de punto de vista 148 en la figura 1 puede proporcionar unas pantallas con
diferentes puntos de vista que pueden hacer la transicion en una secuencia de pantallas, tales como las de la
pantalla 300 en la figura 3, la pantalla 400 en la figura 4, la pantalla 500 en la figura 5, y la pantalla 600 en la figura
6. De esta manera, puede visualizarse una progresion de diferentes puntos de vista artificiales. Por supuesto,
pueden usarse mas imagenes para proporcionar una transicion mas suave entre diferentes puntos de vista
artificiales hasta el punto de vista actual del helicéptero 204.

En algunos casos, el punto de vista artificial puede desplazarse con respecto a si el modelo se centra en la imagen.
Por ejemplo, si la camara tiene un campo de visidon que no incluye el centro de donde se localiza actualmente el
helicoptero, el modelo puede visualizarse de tal manera que el modelo no esté en el centro de la imagen. El campo
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de vision es la vista de lo que la camara puede ver.

Haciendo referencia ahora a la figura 7, se representa una ilustracion de una visualizacion de un punto de vista
artificial con un modelo no centrado de acuerdo con una realizacion ventajosa. En este ejemplo ilustrativo, la pantalla
700 se genera usando la imagen 702.

Como puede verse, la imagen 702 se toma cuando la camara se apunt6 de tal manera que el marco de puerta 210
no estaba en el centro de la imagen 702. Como resultado, el modelo 304 no se visualiza en el centro 704 de la
imagen 702. Aunque la imagen 702 puede no proporcionar una vista tan deseable cuando se genera un punto de
vista artificial, la pantalla 700 todavia proporciona informacion de conciencia situacional para el operador.

En otras palabras, el operador todavia es capaz de ver el modelo 304 como se visualiza en la localizaciéon 706 en la
imagen 702 con un tamano que se escala con el tamario real del helicptero 204 en la figura 2 en relacién con el
marco de puerta real. Ademas, la orientacion del modelo 304 también coincide con la orientacién actual del
helicoptero 204. De esta manera, un operador aun puede tener informacion suficiente sobre el entorno alrededor del
helicoptero 204 para mover el helicoptero 204 a través del marco de puerta 210 sin tocar el marco de puerta 210.

En algunos ejemplos ilustrativos, la camara puede apuntarse en el objeto que es de interés para el operador para
mover el vehiculo. Por ejemplo, en algunos casos, la camara puede ajustarse para apuntar siempre a un objeto en
particular, como un marco de puerta.

Con este tipo de aplicacion, el objeto esta siempre en el centro del fotograma. Sin embargo, es posible que el
modelo no siempre se visualice en el centro del fotograma basandose en la posicion actual del vehiculo en relacion
con el punto de vista desde el que se ha tomado la imagen.

Haciendo referencia ahora a la figura 8, se representa una ilustracién de otra visualizacion de un punto de vista
artificial de acuerdo con una realizacion ventajosa. En este ejemplo ilustrativo, la pantalla 800 incluye una imagen
802. La imagen 802 se genera por una camara apuntada al marco de puerta 210 durante la ruta del helicoptero 204
en la figura 2 al marco de puerta 210. En otras palabras, la camara permanece apuntada al marco de puerta 210
incluso si la parte delantera del helicéptero 204 en la figura 2 no esta apuntando al marco de puerta 210.

En este ejemplo ilustrativo, el marco de puerta 210 esta centrado en la imagen 802. El modelo 304 del helicoptero
204 en la figura 2 no esta centrado. En cambio, el modelo 304 se visualiza en la localizacién 804 con un tamario
que se escala en relacién con el tamafio de los objetos visualizados en la imagen. Aunque el modelo 304 no se
visualiza en el centro de la imagen 802, la pantalla 800 alun proporciona informacién sobre el entorno alrededor del
helicoptero 204 que puede usarse por un operador para maniobrar el helicoptero 204 en la figura 2.

Haciendo referencia ahora a la figura 9, se representa una ilustracion de una visualizaciéon con un punto de vista
artificial con el vehiculo aéreo no tripulado oculto a la vista de acuerdo con una realizacién ventajosa. En este
ejemplo ilustrativo, la pantalla 900 se genera usando la imagen 902. En este ejemplo, el modelo 304 se incluye en la
imagen 902 en la localizacion 904.

En este ejemplo especifico, el modelo 304 esta detras de un objeto, la pared 208, y no es realmente visible en la
imagen 902 en la localizacion actual.

En este ejemplo ilustrativo, el modelo 304 se visualiza como que esta detras de la pared 208. Aunque el modelo 304
no puede verse realmente en la imagen 902, el modelo 304 se visualiza en la imagen 902 de una manera que indica
que el modelo 304 esta detras de la pared 208. Por ejemplo, el modelo 304 puede visualizarse en modo fantasma,
con un indicador intermitente, o de alguna otra manera que permita al espectador saber que el modelo 304 esta
realmente detras de la pared 208.

El helicdptero 204 en la figura 2 se ha movido a través del marco de puerta 210 y esta localizado detras de la pared
208 en la imagen 902. La imagen 902 se toma desde un punto de vista anterior antes de que el helicéptero 204 en la
figura 2 se mueva a través del marco de puerta 210.

En este ejemplo ilustrativo, el modelo 304 se visualiza en una localizacién 904 que corresponde a una posicion
actual del helicoptero 204 en la figura 2. Ademas, la ruta 906 puede incluirse en la imagen 902. Ademas, una flecha
908 puede indicar una direccion de desplazamiento de helicdptero 204 en la figura 2. Ademas, la velocidad del
helicoptero 204 en la figura 2 puede indicarse por el tamafo de la flecha 908. Por ejemplo, la flecha 908 puede ser
mas larga o mas grande en otras dimensiones si el helicoptero 204 se mueve mas rapido que en el ejemplo actual.

Las ilustraciones de las visualizaciones de las figuras 3-9 no pretenden limitar la manera en que pueden generarse
otras visualizaciones. Ademas, los diferentes componentes visualizados en las figuras 2-9 pueden combinarse con
los componentes en la figura 1, usados con componentes en la figura 1, o una combinacion de los dos. Ademas,
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algunos de los componentes en las figuras 2-9 pueden ser ejemplos ilustrativos de cémo los componentes
visualizados en forma de bloque en la figura 1 pueden implementarse como estructuras fisicas.

En otros ejemplos ilustrativos, otros tipos de informacién pueden incluirse, ademas de y/o en lugar de los
representados en estas visualizaciones. En algunos ejemplos ilustrativos, puede incluirse una ruta proyectada del
helicoptero 204 en la figura 2 en la visualizacién del modelo 304. En otros ejemplos ilustrativos, puede visualizarse
una ruta en una imagen para visualizar dénde ha estado el vehiculo y su ruta de desplazamiento. Como otro ejemplo
ilustrativo mas, si se selecciona un objetivo de interés, la distancia al objetivo de interés puede visualizarse en las
imagenes.

En aun otros ejemplos ilustrativos, el modelo puede ser una forma geométrica que tiene dimensiones que se escalan
para el vehiculo en lugar de un modelo mas preciso que se visualiza para el modelo 304.

Haciendo referencia ahora a la figura 10, se representa una ilustracion de un diagrama de flujo de un proceso para
procesar informacién de video para un vehiculo de acuerdo con una realizacion ventajosa. El proceso ilustrado en la
figura 10 puede implementarse en el médulo de punto de vista 148 en la figura 1. El vehiculo puede tomar la forma
de, por ejemplo, sin limitacion, un vehiculo terrestre, un barco, un submarino, un avioén, un helicoptero, un vehiculo
aéreo no tripulado, una nave espacial o algun otro tipo de vehiculo adecuado.

En este ejemplo ilustrativo, el proceso comienza recibiendo imagenes en un flujo de datos de video (1000). El
proceso selecciona un numero de imagenes anteriores que incluyen un objeto (operacién 1002). El proceso visualiza
un modelo de un vehiculo en el nimero de imagenes anteriores en una posicion actual del vehiculo (operacion
1004), con el proceso volviendo a la operacion 1000. El modelo se visualiza en el nimero de imagenes anteriores
con un tamafo que se basa en la posicion actual del vehiculo en relacién con el objeto en el nimero de imagenes
anteriores. En otras palabras, la posicion y el tamafio del vehiculo se basan en la posicion actual del vehiculo en
relacién con un objeto.

Con esta visualizacion, un operador de un vehiculo puede tener més informacién para operar el vehiculo. Por
ejemplo, el operador puede ver la cantidad de separacion o espacio entre el vehiculo y un objeto que puede estar
cerca del vehiculo. De esta manera, el operador puede mover el vehiculo alrededor del objeto, a través del objeto o
dentro del objeto, segun desee.

Haciendo referencia ahora a la figura 11, se representa una ilustraciéon de un diagrama de flujo de un proceso para
visualizar un modelo de un vehiculo en una imagen de acuerdo con una realizacion ventajosa. El proceso ilustrado
en la figura 11 incluye unas operaciones que pueden realizarse como parte de la operacién 1004 en la figura 10.

El proceso comienza identificando una distancia entre una posicion actual del vehiculo y una posiciéon de la camara
en la que se tomo la imagen (operacién 1100). La posicion de la camara puede describirse en coordenadas
tridimensionales y también puede incluir una orientacion de la camara.

A continuacién, el proceso identifica los parametros para la camara (operacién 1102). Estos parametros pueden
incluir, por ejemplo, una distancia focal, un tamafo de imagen y otros parametros adecuados. La distancia focal y el
tamano de la imagen pueden ser parametros fijos para la camara. Como un ejemplo ilustrativo, la distancia focal
puede fijarse en aproximadamente 20 milimetros.

El proceso a continuacién identifica el campo de visién para la cadmara usando los parametros identificados para la
camara (operacion 1104). Por ejemplo, el campo de visién puede calcularse usando la siguiente ecuacién:

fov = 2* (arctan ((S/2)/f))

donde fov es el campo de vision, S es el tamafo de la imagen, f es la distancia focal y arctan es el inverso de la
funciéon tangente.

A continuacién, el proceso identifica un diametro para un modelo del vehiculo (operacion 1106). Este diametro
puede ser para la esfera de tamafio minimo en la que puede inscribirse o colocarse el vehiculo. El modelo es un
modelo tridimensional del vehiculo. Por ejemplo, el modelo del vehiculo puede estar en una esfera en la que el
diametro del modelo es una dimensién maxima para el modelo del vehiculo en cualquier eje. El modelo del vehiculo
tiene sustancialmente las mismas dimensiones que el vehiculo real.

Por lo tanto, el proceso identifica un angulo para el modelo del vehiculo necesario para superponer el modelo del
vehiculo en la imagen (operacién 1108). En la operacion 1108, este angulo puede identificarse usando la siguiente
ecuacion:
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6 = arctan (D/L)

donde 6, es el angulo para el modelo del vehiculo, D es el diametro identificado para el modelo del vehiculoy L es la
distancia entre la posicion actual del vehiculo y la posicién de la camara en la que se tom6 la imagen.

A continuacion, el proceso identifica una ampliacién para el modelo del vehiculo usando el campo de vision y el
angulo (operacion 1110). En la operacién 1110, la ampliacién puede identificarse usando la siguiente ecuacion:

M = 6/ (fov)
donde M es la ampliacion para el modelo del vehiculo.

A continuacién, el proceso superpone el modelo del vehiculo en la esfera sobre la imagen usando la ampliacion y
una orientacién actual para el vehiculo en la posicion actual del vehiculo (operacién 1112). La operacién 1112 se
realiza con respecto a un eje vertical y un eje horizontal para la imagen. Ademas, en la operacion 1112, el modelo
del vehiculo se superpone sobre la imagen de tal manera que el modelo del vehiculo en la esfera llena una
proporcioén correcta dentro de la imagen basandose en la ampliacion.

A continuacion, el proceso visualiza la imagen con el modelo del vehiculo superpuesto sobre la imagen (operacion
1114), y el proceso finaliza posteriormente. Este proceso puede aplicarse a cualquier nimero de imagenes
anteriores de interés.

El proceso ilustrado en la figura 11 puede implementarse en el médulo de punto de vista 148 en la figura 1. En
estos ejemplos ilustrativos, el proceso puede implementarse en software, hardware o una combinacién de los dos.
Cuando se usa software, las operaciones realizadas por los procesos pueden implementarse en el cddigo de
programa configurado para ejecutarse en una unidad de procesador. Cuando se emplea hardware, el hardware
puede incluir circuitos que operan para realizar las operaciones en los procesos ilustrados.

En los ejemplos ilustrativos, el hardware puede tomar la forma de un sistema de circuito, un circuito integrado, un
circuito integrado de aplicacién especifica (ASIC), un dispositivo l6gico programable o algun otro tipo de hardware
adecuado configurado para realizar un nimero de operaciones Con un dispositivo légico programable, el dispositivo
esta configurado para realizar el numero de operaciones. El dispositivo puede reconfigurarse en un momento
posterior o puede configurarse permanentemente para realizar el nimero de operaciones. Los ejemplos de
dispositivos légicos programables incluyen, por ejemplo, una matriz légica programable, una légica de matriz
programable, una matriz légica programable en campo, una matriz de puerta programable en campo y otros
dispositivos de hardware adecuados. Ademas, los procesos pueden implementarse en componentes organicos
integrados con componentes inorganicos y/o pueden estar compuestos completamente de componentes organicos,
excluyendo a un ser humano.

Volviendo ahora a la figura 12, se representa una ilustracién de un sistema de procesamiento de datos de acuerdo
con una realizacién ventajosa. El sistema de procesamiento de datos 1200 puede usarse para implementar el
sistema informatico 116 en la figura 1. En este ejemplo ilustrativo, el sistema de procesamiento de datos 1200
incluye un tejido de comunicaciones 1202, que proporciona comunicaciones entre la unidad de procesador 1204, la
memoria 1206, el almacenamiento persistente 1208, la unidad de comunicaciones 1210, la unidad de entrada/salida
(E/S) 1212 y la pantalla 1214. El sistema de procesamiento de datos 1200 es un ejemplo de un sistema de
procesamiento de datos que puede usarse para implementar el sistema informatico 116.

La unidad de procesador 1204 sirve para ejecutar las instrucciones para el software que puede cargarse en la
memoria 1206. La unidad de procesador 1204 puede ser un nimero de procesadores, un nucleo multiprocesador, o
algun otro tipo de procesador, en funcién de la implementacién especifica. Un nimero, como se usa en el presente
documento haciendo referencia a un articulo, significa uno o mas articulos. Ademas, la unidad de procesador 1204
puede implementarse usando un numero de sistemas de procesador heterogéneos en los que un procesador
principal esta presente con procesadores secundarios en un solo chip. Como otro ejemplo ilustrativo, la unidad de
procesador 1204 puede ser un sistema multiprocesador simétrico que contiene multiples procesadores del mismo
tipo.

La memoria 1206 y el almacenamiento persistente 1208 son ejemplos de dispositivos de almacenamiento 1216. Un
dispositivo de almacenamiento es cualquier pieza de hardware que es capaz de almacenar informacién, tal como,
por ejemplo, sin limitacién, datos, cédigo de programa en forma funcional y/u otra informacién adecuada, ya sea
sobre una base temporal y/o sobre una base permanente. Los dispositivos de almacenamiento 1216 también
pueden denominarse dispositivos de almacenamiento legibles por ordenador en estos ejemplos. La memoria 1206,
en estos ejemplos, puede ser, por ejemplo, una memoria de acceso aleatorio o cualquier otro dispositivo de
almacenamiento volatil o no volatil adecuado. El almacenamiento persistente 1208 puede tomar varias formas, en
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funcion de la implementacién especifica.

Por ejemplo, el almacenamiento persistente 1208 puede contener uno o mas componentes o dispositivos. Por
ejemplo, el almacenamiento persistente 1208 puede ser un disco duro, una memoria flash, un disco éptico
regrabable, una cinta magnética regrabable o alguna combinacién de los anteriores. Los medios usados por el
almacenamiento persistente 1208 también pueden ser extraibles. Por ejemplo, puede usarse un disco duro extraible
para el almacenamiento persistente 1208.

La unidad de comunicaciones 1210, en estos ejemplos, proporciona comunicaciones con otros sistemas o
dispositivos de procesamiento de datos. En estos ejemplos, la unidad de comunicaciones 1210 es una tarjeta de
interfaz de red. La unidad de comunicaciones 1210 puede proporcionar comunicaciones a través del uso de
cualquiera o ambos enlaces de comunicaciones fisicos e inalambricos.

La unidad de entrada/salida 1212 permite la entrada y salida de datos con otros dispositivos que pueden estar
conectados al sistema de procesamiento de datos 1200. Por ejemplo, la unidad de entrada/salida 1212 puede
proporcionar una conexion para la entrada de usuario a través de un teclado, un ratén, y/o algun otro dispositivo de
entrada adecuado. Ademas, la unidad de entrada/salida 1212 puede enviar la salida a una impresora. La pantalla
1214 proporciona un mecanismo para visualizar informacion a un usuario.

Las instrucciones para el sistema operativo, las aplicaciones y/o los programas pueden localizarse en los
dispositivos de almacenamiento 1216, que estan en comunicacion con la unidad de procesador 1204 a través del
tejido de comunicaciones 1202. En estos ejemplos ilustrativos, las instrucciones estan en una forma funcional en el
almacenamiento persistente 1208. Estas instrucciones pueden cargarse en la memoria 1206 para su ejecucion por
la unidad de procesador 1204. Los procesos de las diferentes realizaciones pueden realizarse por la unidad de
procesador 1204 usando instrucciones implementadas por ordenador, que pueden localizarse en una memoria, tal
como la memoria 1206.

Estas instrucciones se denominan codigo de programa, codigo de programa utilizable por ordenador o cédigo de
programa legible por ordenador que puede leerse y ejecutarse por un procesador en la unidad de procesador 1204.
El cédigo de programa en las diferentes realizaciones puede realizarse en diferentes medios de almacenamiento
legibles por ordenador o fisico, tal como la memoria 1206 o el almacenamiento persistente 1208.

El cédigo de programa 1218 se localiza en una forma funcional en un medio legible por ordenador 1220 que puede
extraerse selectivamente y puede cargarse o transferirse al sistema de procesamiento de datos 1200 para su
ejecucion por la unidad de procesador 1204. El cédigo de programa 1218 y el medio legible por ordenador 1220
forman un producto de programa informatico 1222 en estos ejemplos. En un ejemplo, el medio legible por ordenador
1220 puede ser un medio de almacenamiento legible por ordenador 1224 o un medio de sefal legible por ordenador
1226. El medio de almacenamiento legible por ordenador 1224 pueden incluir, por ejemplo, un disco éptico o
magnético que se inserta o coloca en una unidad u otro dispositivo que forma parte del almacenamiento persistente
1208 para transferir sobre un dispositivo de almacenamiento, tal como un disco duro, que forma parte del
almacenamiento persistente 1208.

El medio de almacenamiento legible por ordenador 1224 también puede tomar la forma de un almacenamiento
persistente, tal como un disco duro, una unidad de memoria USB o una memoria flash, que esta conectada al
sistema de procesamiento de datos 1200. En algunos casos, el medio de almacenamiento legible por ordenador
1224 puede no ser extraible del sistema de procesamiento de datos 1200. En estos ejemplos, el medio de
almacenamiento legible por ordenador 1224 es un dispositivo de almacenamiento fisico o tangible usado para
almacenar el cédigo de programa 1218 en lugar de un medio que propaga o transmite el codigo de programa 1218.
El medio de almacenamiento legible por ordenador 1224 también se conoce como un dispositivo de almacenamiento
tangible legible por ordenador o un dispositivo de almacenamiento fisico legible por ordenador. En otras palabras, el
medio de almacenamiento legible por ordenador 1224 es un medio que puede tocarse por una persona.

Como alternativa, el codigo de programa 1218 puede transferirse al sistema de procesamiento de datos 1200
usando un medio de sefial legible por ordenador 1226. El medio de sefal legible por ordenador 1226 puede ser, por
ejemplo, una sefial de datos propagada que contiene el codigo de programa 1218. Por ejemplo, el medio de sefal
legible por ordenador 1226 puede ser una sefal electromagnética, una sefial 6ptica y/o cualquier otro tipo de sefal
adecuada. Estas sefales pueden transmitirse a través de enlaces de comunicaciones, tales como enlaces de
comunicaciones inalambricas, cable de fibra o6ptica, cable coaxial, un cable y/o cualquier otro tipo de enlace de
comunicaciones adecuado. En otras palabras, el enlace de comunicaciones y/o la conexion pueden ser fisicos o
inalambricos en los ejemplos ilustrativos.

En algunas realizaciones ventajosas, el cédigo de programa 1218 puede descargarse a través de una red al
almacenamiento persistente 1208 desde otro dispositivo o sistema de procesamiento de datos a través de un medio
de sefal legible por ordenador 1226 para su uso dentro del sistema de procesamiento de datos 1200. Por ejemplo,
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el coédigo de programa almacenado en un el medio de almacenamiento legible por ordenador en un sistema de
procesamiento de datos del servidor puede descargarse a través de una red desde el servidor al sistema de
procesamiento de datos 1200. El sistema de procesamiento de datos que proporciona el cédigo de programa 1218
puede ser un ordenador servidor, un ordenador cliente o algin otro dispositivo capaz de almacenar y transmitir el
codigo de programa 1218.

Los diferentes componentes ilustrados para el sistema de procesamiento de datos 1200 no estan destinados a
proporcionar limitaciones arquitecténicas a la manera en que pueden implementarse las diferentes realizaciones.
Las diferentes realizaciones ventajosas pueden implementarse en un sistema de procesamiento de datos que
incluye componentes ademas de o en lugar de los ilustrados para el sistema de procesamiento de datos 1200. Otros
componentes visualizados en la figura 12 pueden variarse de los ejemplos ilustrativos visualizados. Las diferentes
realizaciones pueden implementarse usando cualquier dispositivo o sistema de hardware capaz de ejecutar un
codigo de programa. Como un ejemplo, el sistema de procesamiento de datos puede incluir componentes organicos
integrados con componentes inorganicos y/o puede estar compuesto completamente de componentes organicos,
excluyendo un ser humano. Por ejemplo, un dispositivo de almacenamiento puede estar compuesto por un
semiconductor organico.

En otro ejemplo ilustrativo, la unidad de procesador 1204 puede tomar la forma de una unidad de hardware que tiene
circuitos que se fabrican o configuran para un uso especifico. Este tipo de hardware puede realizar operaciones sin
necesidad de cargar el cédigo de programa en una memoria desde un dispositivo de almacenamiento a configurar
para realizar las operaciones.

Por ejemplo, cuando la unidad de procesador 1204 toma la forma de una unidad de hardware, la unidad de
procesador 1204 puede ser un sistema de circuito, un circuito integrado de aplicacion especifica (ASIC), un
dispositivo l6gico programable o algun otro tipo de hardware adecuado configurado para realizar un nimero de
operaciones. Con un dispositivo légico programable, el dispositivo esta configurado para realizar el nimero de
operaciones. El dispositivo puede reconfigurarse en otro momento posterior o puede configurarse permanentemente
para realizar el nimero de operaciones. Los ejemplos de dispositivos l6gicos programables incluyen, por ejemplo,
una matriz l6gica programable, una légica de matriz programable, una matriz légica programable en campo, una
matriz de compuerta programable en campo y otros dispositivos de hardware adecuados. Con este tipo de
implementacion, el codigo de programa 1218 puede omitirse, debido a que los procesos para las diferentes
realizaciones se implementan en una unidad de hardware.

En aun otro ejemplo ilustrativo, la unidad de procesador 1204 puede implementarse usando una combinacion de
procesadores encontrados en ordenadores y unidades de hardware. La unidad de procesador 1204 puede tener un
numero de unidades de hardware y un nimero de procesadores que estan configurados para ejecutar el cédigo de
programa 1218. Con este ejemplo representado, algunos de los procesos pueden implementarse en el numero de
unidades de hardware, mientras que otros procesos pueden implementarse en el nimero de procesadores.

En otro ejemplo, puede usarse un sistema de bus para implementar el tejido de comunicaciones 1202 y puede estar
compuesto por uno o mas buses, tales como un bus de sistema o un bus de entrada/salida. Por supuesto, el sistema
de bus puede implementarse usando cualquier tipo de arquitectura adecuada que proporcione una transferencia de
datos entre diferentes componentes o dispositivos conectados al sistema de bus. Ademas, una unidad de
comunicaciones puede incluir un nimero de dispositivos que transmiten datos, reciben datos o transmiten y reciben
datos. Una unidad de comunicaciones puede ser, por ejemplo, un mdédem o un adaptador de red, dos adaptadores
de red o alguna combinacion de los mismos. Ademas, una memoria puede ser, por ejemplo, la memoria 1206, o una
caché, tal como se encuentra en una interfaz y un concentrador de controlador de memoria que puede estar
presente en el tejido de comunicaciones 1202.

En referencia a las figuras y al texto anterior, se desvela un aparato que incluye un dispositivo de visualizacién 162,
un sistema informatico 116 configurado para seleccionar un nimero de imagenes anteriores 152 a partir de
imagenes 132 generadas por un vehiculo 102, en el que se ve un objeto en el nimero de imagenes anteriores 152 y
visualizar un modelo 164 del vehiculo 102 en el nimero de imagenes anteriores 152 en una posicion actual 160 del
vehiculo 102 y con un tamafio 174 que se basa en la posicién actual 160 del vehiculo 102 en relacién con el objeto
156 en el numero de imagenes anteriores 152.

En una variante, el sistema informatico 116 puede configurarse para generar el nUmero de imagenes anteriores 152
a medida que el vehiculo 102 se mueve a través de un ndmero de localizaciones 166 a lo largo de una ruta 159
hacia el objeto 156. En una alternativa, el sistema informéatico 116 esta configurado ademas para seleccionar el
numero de imagenes anteriores 152 a partir de las imagenes 132 generadas por el vehiculo 102, en el que el objeto
156 se ve en el nimero de imagenes anteriores 152 y visualiza el modelo 164 del vehiculo 102 en el numero de
imagenes anteriores 152 en la posicion actual 160 del vehiculo 102 y con el tamafio que se basa en la posicion
actual del vehiculo 102 en relacién con el objeto 156 en el niumero de imagenes anteriores 152 para al menos una
de un numero de localizaciones 166 formar un nimero de visualizaciones con un nimero de puntos de vista
artificiales. En una variante, el sistema informatico 116 puede configurarse adicionalmente para cambiar un punto de
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vista visualizado en secuencia entre una localizaciéon 118 en el nimero de localizaciones 166 a la posicion actual
160.

En aln otra variante, en la que al estar configurada para agregar el modelo 164 del vehiculo 102 al nimero de
imagenes anteriores 152 en el nimero de localizaciones 166 identificadas para formar el nUmero de imagenes
modificadas, el sistema informatico 116 se configura para identificar el nimero de localizaciones 166 en el nimero
de imagenes anteriores 152 para el vehiculo 102 basandose en la posicion actual 160 del vehiculo 102 y seleccionar
el tamafo 174 para el modelo 164 para proporcionar una distancia relativa entre el modelo 164 y el objeto 156 en el
nuamero de imagenes anteriores 152.

En una realizacion, se desvela un producto de programa informatico 1222 que incluye un medio de almacenamiento
legible por ordenador, un primer codigo de programa para seleccionar un numero de imagenes anteriores 152 a
partir de las imagenes 132 generadas por un vehiculo 102, en el que se ve un objeto 156 en el nimero de imagenes
anteriores 152. En una variante, el segundo cédigo de programa visualiza un modelo 164 del vehiculo 102 en el
numero de imagenes anteriores 152 en una posicion actual 160 del vehiculo 102 y con un tamafio 174 que se basa
en la posicién actual 160 del vehiculo 102 en relacién con el objeto 156 en el nimero de imagenes anteriores 152,
en el que el primer codigo de programa y el segundo cédigo de programa se almacenan en el medio de
almacenamiento legible por ordenador.

En aun otra variante, el segundo cédigo de programa incluye un cédigo de programa para identificar la posicion
actual 160 del vehiculo 102, un codigo de programa para identificar un nimero de localizaciones 166 en el nimero
de imagenes anteriores 152 para el vehiculo 102 basandose en la posicion actual 160 del vehiculo 102, un codigo
de programa para agregar el modelo 164 del vehiculo 102 al nimero de imagenes anteriores 152 en el nimero de
localizaciones 166 identificadas con el tamafio 174 basandose en la posicion actual 160 del vehiculo 102 en relacion
con el objeto 156 para formar un nimero de imagenes modificadas y un cédigo de programa para visualizar el
numero de imagenes modificadas.

Por lo tanto, las diferentes realizaciones ventajosas proporcionan un método y un aparato para procesar la
informacién de video para un vehiculo. Al procesar la informacién del video, se seleccionan un nimero de imagenes
anteriores que incluyen un area de interés alrededor del vehiculo. Se visualiza un modelo del vehiculo en el nimero
de imagenes anteriores en la posicion actual del vehiculo. Ademas, el modelo tiene un tamafo que se basa en la
posicion actual del vehiculo en relacion con un objeto en el nimero de imagenes anteriores.

De esta manera, las diferentes realizaciones ventajosas pueden proporcionar a un operador mas informacién para
operar un vehiculo que la que esta disponible actualmente. Con un punto de vista artificial, el operador puede ver el
vehiculo en su posicién actual en relacién con un objeto que no puede verse desde el punto de vista actual de la
camara en el vehiculo en la posicion actual del vehiculo. Como resultado, un operador puede maniobrar mas
facilmente un vehiculo alrededor, a través, debajo o dentro de un objeto.

Muchas modificaciones y variaciones seran evidentes para los expertos en la materia. Por ejemplo, aunque los
ejemplos ilustrativos se han descrito con respecto a un helicoptero, las realizaciones ventajosas pueden aplicarse a
otros tipos de vehiculos. Por ejemplo, las diferentes realizaciones ventajosas pueden aplicarse a vehiculos terrestres
no tripulados, vehiculos terrestres tripulados, tanques, automéviles, submarinos, barcos de superficie, naves
espaciales y otros vehiculos adecuados.
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REIVINDICACIONES
1. Un método para procesar informacién de video para un vehiculo (102), comprendiendo el método:

seleccionar un nimero de imagenes anteriores (152) a partir de las imagenes (132) generadas por el vehiculo
(102), en el que se ve un objeto (156) en el nUmero de imagenes anteriores (152); y

visualizar un modelo (164) del vehiculo (102) en el nimero de imagenes anteriores (152) en una posicién actual
(160) del vehiculo (102) y con un tamafo (174) que se basa en la posicion actual (160) del vehiculo (102) en
relacion con el objeto (156) en el numero de imagenes anteriores (152), caracterizado por que visualizar el
modelo comprende ademas visualizar el modelo en modo fantasma cuando la posiciéon actual (160) del vehiculo
(102) esta oculta a la vista por el objeto (156), en el que se visualiza una flecha (908) en el nimero de imagenes
anteriores (152) cuando la posicion actual (160) del vehiculo (102) esta oculta a la vista por el objeto (156), en el
que la flecha (908) indica una direccion de desplazamiento del vehiculo (102) y el tamafo de la flecha (908)
indica la velocidad del vehiculo (102).

2. El método de la reivindicacion 1, en el que la visualizacion comprende:

identificar la posicion actual (160) del vehiculo (102);

identificar un nimero de localizaciones (166) en el nimero de imagenes anteriores (152) para el vehiculo (102)
basandose en la posicion actual (160) del vehiculo (102);

agregar el modelo (164) del vehiculo (102) al nimero de imagenes anteriores (152) en el nimero de
localizaciones (166) identificadas con el tamafio (174) que se basa en la posicién actual (160) del vehiculo (102)
en relacion con el objeto (156) para formar un nimero de imagenes modificadas; y

visualizar el nimero de imagenes modificadas.

3. El método de la reivindicacién 2, en el que agregar el modelo (164) del vehiculo (102) al nimero de imagenes
anteriores (152) en el nimero de localizaciones (166) identificadas para formar el nimero de imagenes modificadas
comprende:

agregar el modelo (164) del vehiculo (102) al nUmero de imagenes anteriores (152) en el nimero de localizaciones
(166) identificadas con el modelo (164) que tienen una orientacién (144) basada en la posicion actual (160) del
vehiculo (102) para formar el nimero de imagenes modificadas.

4. El método de la reivindicacién 2, en el que agregar el modelo (164) del vehiculo (102) al nimero de imagenes
anteriores (152) en el nimero de localizaciones (166) identificadas para formar el nimero de imagenes modificadas
comprende:

seleccionar el tamario (174) para el modelo (164) de tal manera que el tamario (174) para el modelo (164) tenga una
proporcion relativa al objeto (156) en el niUmero de imagenes anteriores (152) que coincida sustancialmente con una
proporcion fisica real del vehiculo (102) relativa al objeto (156).

5. El método de cualquiera de las reivindicaciones anteriores que comprende ademas:
generar el numero de imagenes anteriores (152) a medida que el vehiculo (102) se mueve a través de un niumero de
localizaciones (166) a lo largo de una ruta (159) hacia el objeto (156).

6. El método de la reivindicacion 1 que comprende ademas:

realizar la seleccion del nimero de imagenes anteriores (152) a partir de las imagenes (132) generadas por el
vehiculo (102), en el que el objeto (156) se ve en el nimero de imagenes anteriores (152) y visualizar el modelo
(164) del vehiculo (102) en el nimero de imagenes anteriores (152) en la posicion actual (160) del vehiculo (102) y
con el tamafo (174) que se basa en la posicién actual (160) del vehiculo en relacién con el objeto (156) en el
numero de imagenes anteriores (152) para al menos una de un numero de localizaciones (166) para formar un
namero de visualizaciones con un nimero de puntos de vista artificiales.

7. El método de cualquiera de las reivindicaciones anteriores que comprende ademas:
cambiar un punto de vista visualizado en secuencia entre una localizacién en el nimero de localizaciones (166) a la
posicién actual (160).

8. El método de la reivindicacién 1, en el que el vehiculo (102) esta detras del objeto (156) y no es visible en una
imagen en una localizacién actual (118) y en el que visualizar el modelo (164) del vehiculo (102) en el nimero de
imagenes anteriores (152) en la posicion actual (160) del vehiculo (102) y con el tamafio que se basa en la posicion
actual (160) del vehiculo (102) en relacién con el objeto (156) en el nimero de imagenes anteriores (152)
comprende:

visualizar el modelo (164) del vehiculo (102) en el nimero de imagenes anteriores (152) en la posicién actual (160)
del vehiculo (102) y con el tamafio (174) que se basa en la posicién actual (160) del vehiculo (102) en relacién con el
objeto (156) en el nimero de imagenes anteriores (152) en las que se visualiza el modelo (164) de una manera que
indica que el modelo (164) esta detras del objeto (156).
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9. El método de cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que la posicién actual (160) comprende unas
coordenadas (142) que describen una localizacion (118) del vehiculo (102) en un espacio tridimensional y una
orientacion (144) del vehiculo (102).

10. El método de cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que la posicién actual (160) comprende ademas
una velocidad (138) del vehiculo (102).

11. El método de cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que el vehiculo (102) se selecciona de uno de
entre un vehiculo terrestre (106), un barco, un submarino, un avion, un helicéptero, un vehiculo aéreo no tripulado
(108), y una nave espacial.

12. Un aparato que comprende:

un dispositivo de visualizacion (162); y

un sistema informatico (116) configurado para seleccionar un nimero de imagenes anteriores (152) a partir de
las imagenes (132) generadas por un vehiculo (102), en el que se ve un objeto (156) en el nimero de imagenes
anteriores (152) y se visualiza un modelo (164) del vehiculo (102) en el nimero de imagenes anteriores (152) en
una posicion actual (160) del vehiculo (102) y con un tamafo (174) que se basa en la posicién actual (160) del
vehiculo (102) en relacién con el objeto (156) en el numero de imagenes anteriores (152), caracterizado por
que el sistema informatico (116) esta configurado para visualizar el modelo en modo fantasma cuando la
posicion actual (160) del vehiculo (102) esta oculta a la vista por el objeto (156), en el que el sistema informatico
esta configurado ademas para visualizar una flecha (908) en el nimero de imagenes anteriores (152) cuando la
posicion actual (160) del vehiculo (102) esta oculta a la vista por el objeto (156), en el que la flecha (908) indica
una direccién de desplazamiento del vehiculo (102) y el tamafo de la flecha (908) indica la velocidad del vehiculo
(102).

13. El aparato de la reivindicacion 12, en el que al estar configurado para visualizar el modelo (164) del vehiculo
(102) en el numero de imagenes anteriores (152) en la posicion actual (160) del vehiculo (102) y con el tamafo (174)
que se basa en la posicion actual (160) del vehiculo (102) en relaciéon con el objeto (156) en el nimero de imagenes
anteriores (152), el sistema informatico (116) se configura para identificar la posicion actual (160) del vehiculo (102);
identificar un namero de localizaciones (166) en el nUmero de imagenes anteriores (152) para el vehiculo (102)
basandose en la posicién actual (160) del vehiculo (102); agregar el modelo (164) del vehiculo (102) al numero de
imagenes anteriores (152) en el nimero de localizaciones (166) identificadas con el tamafio que se basa en la
posicion actual (160) del vehiculo (102) en relacién con el objeto (156) para formar un nimero de imagenes
modificadas; y visualizar el nimero de imagenes modificadas.

14. El aparato de la reivindicacion 13, en el que al estar configurado para agregar el modelo (164) del vehiculo (102)
al nimero de imagenes anteriores (152) en el nimero de localizaciones (166) identificadas para formar el nimero de
imagenes modificadas, el sistema informatico (116) se configura para agregar el modelo (164) del vehiculo (102) al
numero de imagenes anteriores (152) en el niumero de localizaciones (166) identificadas con el modelo (164) que
tiene una orientacion (144) basada en la posicion actual (160) del vehiculo (102) para formar el nimero de imagenes
modificadas.

15. El aparato de cualquiera de las reivindicaciones 13-14, en el que al estar configurado para agregar el modelo
(164) del vehiculo (102) al nimero de imagenes anteriores (152) en el nUmero de localizaciones (166) identificadas
para formar el nUmero de imagenes modificadas, el sistema informatico (116) se configura para identificar el nimero
de localizaciones (166) en el nimero de imagenes anteriores (152) para el vehiculo (102) basandose en la posicidon
actual (160) del vehiculo (102) y seleccionar el tamafio (174) para el modelo (164) para proporcionar una distancia
relativa entre el modelo (164) y el objeto (156) en el nimero de imagenes anteriores (152).
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