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Description
Titre de l'invention : Procédé et systeme de visualisation et de

gestion d’une situation de I’environnement d’un aéronef

[0001] La présente invention est du domaine des interfaces homme-machine d’un membre
d’équipage d’un aéronef.

[0002]  La présente invention concerne un procédé€ et un systeme de visualisation et de
gestion d’une situation de I’environnement d’un aéronef.

[0003] Une interface homme-machine connue d’un aéronef permet de fournir des in-
formations a un occupant de cet aéronef, par exemple le commandant de bord, un na-
vigateur ou encore un opérateur de tir. De plus, une telle interface homme-machine
permet a cet occupant de traiter ces informations et/ou de piloter des actions de
1’aéronef par exemple.

[0004]  Dans un souci de simplification, on utilisera par la suite uniquement le terme
« occupant » pour désigner aussi bien le pilote, le commandant de bord, un navigateur,
un opérateur de tir ou tout passager d’un aéronef dans le cadre de I’invention.

[0005]  Une situation de I’environnement d’un aéronef peut comporter des informations
relatives a cet environnement de 1’aéronef et peut €tre présentée sur un ou plusieurs
écrans intégrés au tableau de bord de I’aéronef. L’arrivée de nouvelles technologies a
permis de la présenter directement sur une visiere du casque de I’occupant, éven-
tuellement en couleurs et en haute définition. Un systeme de visualisation intégré a un
casque d’un occupant d’un aéronef peut tre désigné par I’acronyme HMD pour la dé-
signation en langue anglaise « Helmet Mounted Display » ou HMSD pour « Helmet
Mounted Sight & Display ». Un tel systeéme de visualisation peut par exemple
comporter un écran transparent ou bien une surface transparente sur laquelle des in-
formations ou des images peuvent €tre projetées.

[0006]  De plus, une telle situation de I’environnement d’un aéronef peut €tre présentée en
superposition de I’environnement extérieur a 1’aéronef ou bien d’une image de cet en-
vironnement extérieur. Cette situation de I’environnement d’un aéronef peut €tre
présentée sous une forme en deux dimensions ou en trois dimensions.

[0007]  Par exemple, le document US 5015188 décrit un dispositif et un procédé de pré-
sentation d’une situation de I’environnement d’un aéronef. Ce procédé permet
notamment d’afficher sur un écran, éventuellement intégré a un casque d’un opérateur
ou d’un pilote, plusieurs vues en perspective représentant 1’aéronef et un ou plusieurs
objets I’entourant dans un espace tridimensionnel. L’aéronef peut étre représenté au
centre de la vue, entouré par un ou plusieurs objets. Les positions affichées du ou des

objets changent automatiquement en réponse a la rotation et/ou au déplacement de
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I’aéronef pour maintenir une orientation constante de chaque vue. Des cercles
concentriques et des lignes radiales peuvent &tre affichés pour indiquer des distances
relatives entre 1’aéronef et un ou plusieurs objets. Une vue se rapprochant d'une vue
réelle d’un opérateur situ€ dans 1’aéronef peut également €tre représentée.

De plus, le document US 8723696 décrit un dispositif et un procédé permettant
I’affichage de deux images, une image dite « tactique » et une image dite
« stratégique » relatives a I’environnement d’un aéronef sur un méme écran ou sur
deux écrans distincts. Un point d’intérét peut €tre sélectionné, par exemple par ses co-
ordonnées ou directement sur 1’image tactique affichée par une pression exercée ponc-
tuellement sur un écran tactile. L’image tactique et ’image stratégique sont alors mises
a jour en ajoutant des informations relatives au point d’intérét sélectionné et éven-
tuellement en zoomant sur le point d’intérét sélectionné. L’ image tactique et I’image
stratégique peuvent étre affichées selon des points de vues différents, 1’une étant par
exemple une vue en perspective et I’autre une vue plane.

Le document WO 2015/005849 décrit quant a lui un systeme et un procédé
permettant le traitement d'informations relatives a 1I’environnement d’un véhicule de
combat superposées a des images représentant 1I’environnement extérieur de ce
véhicule. Les informations affichées sont stockées dans un module du véhicule et
comportent par exemple la position et le type d’un objet de I’environnement.

En outre, dans un aéronef, le champ de vision d’un occupant vers I’extérieur de cet
aéronef peut étre limité et réduit par des éléments structuraux divers, tels qu’un
plancher, un plafond, des portes, ou encore des montants portant au moins une surface
transparente. De plus, aucune vision directe vers I’environnement arriere de 1’aéronef
n’est possible.

Cette limitation du champ de vision vers 1’extérieur peut €tre génante pour un
occupant d’un aéronef dans certaines situations, a proximité d’obstacles par exemple.

Une telle limitation du champ de vision vers ’extérieur peut également étre pro-
blématique pour un aéronef a voilure tournante, désigné également « giravion », qui
présente la particularité de pouvoir réaliser des déplacements dans toutes les directions,
a savoir longitudinalement vers I’avant et vers 1’arricre, verticalement vers le haut et
vers le bas, ou encore latéralement.

Une visualisation compléte de I’environnement proche d’un aéronef peut donc €tre
intéressante pour avoir une connaissance complete de la situation du véhicule par
rapport a son environnement, et notamment la connaissance des obstacles poten-
tiellement proches de ce véhicule et situés hors du champ de vision vers I’extérieur de
cet occupant.

Des systemes d’aide a la vision existent et permettent a 1’aide de caméras agencées a

I’extérieur de I’aéronef d’obtenir une vision complete de I’environnement de 1’aéronef.



De plus, de tels systemes d’aide a la vision peuvent également comporter des dis-
positifs d’amplification ou de filtrage afin d’améliorer la vision de nuit ou par mauvais
temps par exemple.

[0015]  En outre, le document EP 3376278 décrit un dispositif de visualisation intégré au
casque d’un occupant d’un aéronef et permettant d’afficher un champ de vision décalé
par rapport a ’orientation de ce casque. De la sorte, cet occupant peut avoir, a travers
ce dispositif de visualisation, une vue représentant I’environnement extérieur décalé
par rapport a ’orientation de sa téte. Des images de cet environnement extérieur sont
captées a I’aide de caméras positionnées sur I’aéronef. Par exemple, lorsqu’une ligne
de visée de I’occupant est déplacée d’un angle de décalage par rapport a la direction
longitudinale de I’aéronef, le décalage d’images de 1’environnement extérieur est pro-
portionnel a cet angle de décalage de la ligne de visée.

[0016]  La présente invention a alors pour but de s’affranchir des limitations mentionnées ci-
dessus, en proposant une interface homme-machine alternative pour aéronef permettant
d’afficher et de gérer une situation de I’environnement de 1’aéronef.

[0017]  La présente invention a par exemple pour objet un procédé de visualisation et de
gestion d’une situation d’un environnement d’un aéronef, 1’aéronef comportant
notamment des dispositifs de capture d’images pour capturer des images de
I’environnement de 1’aéronef, au moins un calculateur, au moins un dispositif de
réception, au moins un premier dispositif de visualisation agencé a I’intérieur d’un
cockpit de 1’aéronef, au moins un second dispositif de visualisation destiné a étre po-
sitionné au niveau de la téte d’un occupant de I’aéronef, au moins un capteur a
I’intérieur de 1’aéronef afin de déterminer une position et une orientation de ladite téte
de I’occupant de 1’aéronef par rapport a I’aéronef et un systeme de localisation de
1’aéronef.

[0018]  Les dispositifs de capture d’images sont orientés vers 1’extérieur de 1’aéronef et
permettent ainsi de capter des images de I’environnement extérieur a 1’aéronef sans
rencontrer d’obstacles, contrairement a la vision de cet environnement extérieur par
chaque occupant situé a I’intérieur de I’aéronef qui peut €tre entravée notamment par
des €éléments structuraux de 1’aéronef ou un tableau de bord par exemple. Les dis-
positifs de capture d’images peuvent par exemple €tre positionnés partiellement a
I’extérieur de I’aéronef.

[0019]  Ces dispositifs de capture d’images peuvent €tre agencés de maniere a capter des
images couvrant conjointement la totalité de I’environnement extérieur dans lequel
évolue I’aéronef, a savoir sur 360° autour d’un axe vertical et sur 360° autour d’un axe
horizontal du véhicule. Les dispositifs de capture d’images permettent ainsi
I’acquisition d’images de I’environnement couvrant par exemple une sphere autour de

I’ aéronef.
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Ledit au moins un premier dispositif de visualisation peut €tre un écran agencé dans
un cockpit de 1’aéronef, par exemple sur un tableau de bord de 1’aéronef ou sur une
console de I’aéronef. Ledit au moins un premier dispositif de visualisation peut encore
étre une partie du parebrise de 1’aéronef sur lequel une image est projetée et dont
I’opacité peut €tre modifi€e.

Ledit au moins un second dispositif de visualisation est destiné a €tre positionné au
niveau de la téte d’un occupant, par exemple devant les yeux de ’occupant. Ledit au
moins un second dispositif de visualisation peut étre intégré dans un casque d’un
occupant de I’aéronef et peut comporter un écran transparent intégré au casque, et a la
visiere du casque par exemple. Ledit au moins un second dispositif de visualisation
peut encore Etre tout ou partie de la visiere transparente du casque sur lequel une image
est projetée et dont I’opacité peut €tre modifiée. Ledit au moins un second dispositif de
visualisation peut encore étre intégré a une paire de lunettes.

Le calculateur peut comporter au moins un processeur et au moins une mémoire, au
moins un circuit intégré, au moins un systeme programmable ou bien au moins un
circuit logique, ces exemples ne limitant pas la portée donnée a I’expression « cal-
culateur ». Le calculateur peut &tre un calculateur dédié a la réalisation du procédé
selon I’invention ou étre un calculateur partagé ayant de multiples fonctions. La
mémoire peut par exemple stocker une ou plusieurs bases de données de terrain ainsi
qu’un ou plusieurs algorithmes afin de réaliser le procédé selon I’invention.

Ledit au moins un dispositif de réception permet de recevoir diverses informations
par une liaison sans fil. Ces informations peuvent comporter par exemple des co-
ordonnées de points de I’environnement ou des informations sur les objets de
I’environnement, tels que des batiments et des véhicules notamment, en particulier
leurs positions dans le référentiel terrestre ainsi que leurs vitesses €ventuelles.

Le systeme de localisation de I’aéronef peut comprendre par exemple un systéme de
localisation par satellites.

Le procédé de visualisation et de gestion d’une situation d’un environnement d’un
aéronef selon I’invention est remarquable en ce qu’il comporte les étapes suivantes :

- détermination d’une zone de surveillance dans 1’environnement de 1’aéronef,

- affichage d’une premicre image représentant la zone de surveillance sur le
premier dispositif de visualisation,

- s€lection sur le premier dispositif de visualisation d’un centre d’intérét dans la
zone de surveillance par I’intermédiaire d’un dispositif de sélection,

- affichage d’une seconde image représentant le centre d’intérét sur le second
dispositif de visualisation, et

- affichage d’un repere de visée pointant le centre d’intérét sur la seconde

image.
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Le procédé selon I’invention permet ainsi, apres identification d’une zone de sur-
veillance de I’environnement de 1’aéronef, de sélectionner un centre d’intérét dans la
zone de surveillance afin de 1’afficher sur le second dispositif de visualisation. De la
sorte, cet occupant de 1’aéronef, qui peut €tre le pilote de 1’aéronef, le commandant de
bord, un navigateur ou encore un opérateur de tir, a une vision focalisée sur un centre
d’intérét identifié de la zone de surveillance sur le second dispositif de visualisation.

Le centre d’intérét peut €tre ponctuel et constituer ainsi un point d’intérét. Le centre
d’intérét peut par exemple étre positionné sur un batiment ou un véhicule situé¢ dans la
zone de surveillance. Le centre d’intérét peut aussi étre une partie de la zone de sur-
veillance ou se trouvent par exemple plusieurs batiments ou véhicules susceptibles
d’intérét.

Ce procédé selon I’invention permet ainsi de fournir a au moins un occupant de

. . o o iy .
I’aéronef une vision optimisée de la situation et/ou du positionnement de 1’aéronef par
rapport a un centre d’intérét spécifique.

Lors de I’étape de détermination d’une zone de surveillance dans I’environnement de
I’aéronef, la zone de surveillance peut &tre déterminée par une sélection par un
occupant de I’aéronef, a I’aide du dispositif de sélection, sur le premier dispositif de vi-
sualisation, le premier dispositif de visualisation affichant une image représentant
I’environnement de 1’aéronef sous la forme d’une vue aérienne. Le dispositif de
sélection peut comprendre une dalle tactile intégrée au premier dispositif de visua-
lisation, un joystick, une souris ou tout moyen de sélection appropri¢ reli¢ au cal-
culateur.

L’image représentant I’environnement de 1’aéronef sous la forme d’une vue aérienne
peut Etre construite a partir d’informations issues d’une base de données de terrain,
stockée dans une mémoire du calculateur par exemple, ou bien d’informations d’une
base de données de terrain distante regues a I’aide d’un dispositif de réception de
I’aéronef.. L’image représentant I’environnement de I’aéronef peut encore étre issue en
tout ou partie d’une image captée et transmise par un autre aéronef ou un satellite par
exemple. Cette image représentant I’environnement de 1’aéronef peut aussi €tre
construite, par le calculateur ou par un calculateur dédié, a partir des images captées
par les dispositifs de capture d’images de 1’aéronef et mise a plat sous la forme d’une
vue aérienne.

Lors de I’étape de détermination d’une zone de surveillance dans I’environnement de
I’aéronef, la zone de surveillance peut également €tre déterminée a partir d’une zone
du paysage extérieur présente dans le champ de visions d’un occupant de 1’aéronef.
Cette zone du paysage extérieur regardée est par exemple caractérisée par une direction
spécifique définie par exemple un gisement et un site dans un repere terrestre. La zone

de surveillance est par exemple centrée sur cette direction spécifique et peut avoir des
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dimensions prédéterminées.

Le gisement est I’angle formé entre une direction longitudinale de 1’aéronef et cette
direction spécifique de la zone du paysage extérieur regardée projetées sur un plan ho-
rizontal du repere terrestre. Le site est I’angle entre cette direction longitudinale de
I’aéronef et cette direction de la zone du paysage extérieur regardée projetées sur un
plan vertical du repere terrestre passant par cette direction longitudinale. Un plan ho-
rizontal d’un repere terrestre est un plan perpendiculaire a la direction de la gravité
terrestre et un plan vertical de ce repere terrestre est un plan parallele a la direction de
la gravité terrestre.

Cet occupant de I’aéronef peut observer directement le paysage a travers le second
dispositif de visualisation qui est alors transparent ou semi-transparent et la direction
de la zone regardée peut alors étre déterminée par la position et I’orientation de la téte
de cet occupant, a I’aide dudit au moins un capteur agencé a I’intérieur de I’aéronef
ainsi que du systéme de localisation de 1’aéronef déterminant la position et
I’ orientation de 1’ aéronef dans le référentiel terrestre.

Cet occupant de I’aéronef peut également observer une représentation du paysage par
I’intermédiaire d’une vue affichée sur le second dispositif de visualisation. Cette vue
peut Etre construite par le calculateur ou par un calculateur dédié par exemple a partir
des images captées par les dispositifs de capture d’images de I’aéronef. Cette vue peut
étre une vue conforme du paysage, a savoir équivalente a une vision directe du paysage
ou bien une vue décalée et/ou déformée du paysage. Le calculateur ou le calculateur
dédié construit cette vue a partir des images captées par les dispositifs de capture
d’images de I’aéronef, de la position et de 1’orientation de la té€te de 1’occupant ainsi
que de la position et de 1’orientation de 1’aéronef dans le référentiel terrestre. Des lors,
ce calculateur détermine, lors de cette construction, la direction de la zone du paysage
extérieur regardée par cet occupant et donc son gisement et son site.

Lors de I’étape de détermination d’une zone de surveillance dans I’environnement de
I’aéronef, la zone de surveillance peut aussi €tre déterminée par une réception des co-
ordonnées de la zone de surveillance via un moyen de réception de 1’aéronef. Ces co-
ordonnées de la zone de surveillance peuvent étre fournies par un autre véhicule, tel
qu’un aéronef ou un navire, ou par une base au sol par exemple.

Lors de I’étape d’affichage d’une premicre image représentant la zone de sur-
veillance, cette premiere image affichée sur le premier dispositif de visualisation peut
étre représentée sous la forme d’une vue aérienne.

Cette premicre image peut €tre construite a partir d’informations issues d’une base de
données de terrain stockée dans une mémoire du calculateur par exemple ou bien
d’informations regues en temps réel a I’aide du dispositif de réception de I’aéronef

d’une base de données de terrain distante. Cette premiere image peut encore €tre en
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tout ou partie issue d’une image captée et transmise par un autre aéronef ou un satellite
par exemple. Cette premicre image peut aussi €tre construite par le calculateur ou par
un calculateur dédié a partir des images captées par les dispositifs de capture d’images
de I’aéronef et mise a plat sous la forme d’une vue aérienne.

De plus, lors de I’étape de sélection du centre d’intérét, le dispositif de sélection
permet de sélectionner le centre d’intérét, mais également de manipuler la premicre
image pour par exemple agrandir la premicre image, effectuer une rotation de I’image
ou encore déplacer la premicre image afin de visualiser une partie de I’environnement
situ€e en dehors de la premicre image initialement affichée. Le dispositif de sélection
peut Etre le méme que celui éventuellement utilisé lors de 1’étape de détermination
d’une zone de surveillance dans I’environnement de 1I’aéronef.

Un centre d’intérét ponctuel constituant un point d’intérét peut étre sélectionné par le
dispositif de sélection en pointant ce point d’intérét sur le premier dispositif de visua-
lisation. Le repere de visée affiché lors de I’étape d’affichage d’un repere de visée
indique alors ce point d’intérét.

Un centre d’intérét formé par une partie de la zone de surveillance peut étre sé-
lectionné par le dispositif de sélection en définissant un cadre sur le premier dispositif
de visualisation a I’aide du dispositif de sélection. Dans ce cas, le repere affiché lors de
I’étape d’affichage d’un repere de visée indique alors le centre de cette partie de la
zone de surveillance.

Dans ce cas, le procédé selon I’invention peut également comporter une étape supplé-
mentaire de sélection d’un point d’intérét dans cette partie de la zone de surveillance a
I’aide du second dispositif de visualisation et d’un dispositif de sélection annexe.
Ensuite, le repere de visée indique le point d’intérét sélectionné.

Lors de I’étape d’affichage d’une seconde image représentant le centre d’intérét, la
seconde image peut étre construite a partir d’informations issues d’une base de
données de terrain, stockée dans une mémoire du calculateur, ou bien d’informations
recues en temps réel a I’aide du dispositif de réception de 1’aéronef depuis une base de
données de terrain distante par exemple.

Le second dispositif de visualisation peut alors étre opaque, I’occupant ne distinguant
pas directement le paysage extérieur a I’aéronef a travers le second dispositif de visua-
lisation. Cette seconde image est alors affichée indépendamment de la position et de
I’ orientation de la téte de 1’occupant.

Selon une autre possibilité, le second dispositif de visualisation peut €tre transparent
ou semi-transparent, I’occupant pouvant voir directement le paysage extérieur a
I’aéronef en transparence a travers le second dispositif de visualisation. La seconde
image est alors affichée en superposition du paysage réel, en prenant en compte la

position et I’orientation de la téte de 1’occupant.
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La seconde image peut aussi €tre construite, par le calculateur ou par un calculateur
dédié, a partir des images captées par les dispositifs de capture d’images de 1’aéronef.
Cette seconde image est alors affichée indépendamment de la position et de
I’ orientation de la téte de I’occupant. La seconde image peut comporter une vue
centrale non déformée d’une premicre partie de 1I’environnement extérieur a I’aéronef
et une vue périphérique déformée d’une seconde partie de I’environnement extérieur a
I’aéronef, la vue périphérique étant situ€e autour de la partie centrale. La premicre
partie de I’environnement extérieur a 1I’aéronef comporte notamment le centre d’intérét
alors que la seconde partie de I’environnement extérieur a 1’aéronef est située autour de
la premiere partie.

La premicre partie et la seconde partie de 1I’environnement extérieur a I’aéronef
peuvent couvrir la totalité de I’environnement autour de 1’aéronef de sorte que la
premicre et la seconde partie de 1’environnement couvrent une sphere tout autour de
I’aéronef. De la sorte, I’occupant peut avoir une vue sur 360° tout autour de 1’aéronef
sans bouger la téte, la seconde partie étant cependant affichée de fagcon déformée.

La seconde image peut étre affichée sur le second dispositif de visualisation en deux
dimensions ou bien en trois dimensions.

En outre, lors de cette étape d’affichage de la seconde image, une modification de la
seconde image est réalisée suite a un mouvement de la téte de 1I’occupant en fonction
des mouvements de la téte de I’occupant, des changements de la position et de
I’ orientation de la téte de I’occupant. Dans ce but, I’étape d’affichage de la seconde
image peut comporter une sous-étape de détermination de la position et de I’ orientation
de la téte de I’occupant suite a un mouvement de la téte de 1’occupant afin de ca-
ractériser le mouvement de la téte de 1’occupant et une sous-étape de calcul d’une
nouvelle seconde image en fonction de la position et de 1’orientation de la téte de
I’occupant et a partir des images de I’environnement de 1’aéronef captées par les dis-
positifs de capture d’images.

De plus, suite a 1’étape d’affichage d’un repere de visée indiquant le centre d’intérét,
un déplacement du casque peut provoquer un déplacement équivalent du repere de
visée sur la seconde image. Le déplacement du repere de visée suit le déplacement de
la téte de 1’occupant de sorte que le repere de visée n’indique donc plus le centre
d’intérét.

Par ailleurs, le procédé€ selon I’invention peut comporter des étapes complémentaires.
Par exemple, le procédé selon I’invention peut comporter une premicre étape complé-
mentaire d’affichage d’informations relatives a la zone de surveillance sur la premicre
image. Selon un autre exemple, le procédé selon 1’invention peut comporter une
deuxieme étape complémentaire d’affichage d’informations relatives au centre

d’intérét et éventuellement a I’environnement proche du centre d’intérét sur la seconde



[0052]

[0053]

[0054]

[0055]

[0056]

[0057]

[0058]

image. Ces informations peuvent €tre de différents types et permettent d’identifier par
exemple la nature de batiments ou de véhicules. Ces informations peuvent également
fournir une distance, une identité, un niveau d’alerte et éventuellement une vitesse
d’objets identifiés, sous la forme d’un vecteur vitesse comprenant la direction et la
valeur de cette vitesse des objets identifiés. Ces informations peuvent étre transmises
par un autre aéronef ou une base au sol, via des protocoles de communication connus
et sont réceptionnées a 1’aide d’un dispositif de réception de 1’aéronef.

Le procédé selon I’invention permet ainsi une détection, une reconnaissance, une
identification d’objets de I’environnement de I’aéronef avec une couverture de
I’environnement tout autour de 1’aéronef. Le procédé selon I’invention permet aussi de
se focaliser en particulier sur des centres d’intérét susceptibles d’étre présents dans
I’environnement de 1’aéronef.

Le procédé selon I’invention peut aussi comporter les deux étapes supplémentaires
suivantes :

- asservissement d’un organe mobile pointant sur le repere de visée, et
- verrouillage de 1’organe mobile sur le repere de visée par un dispositif de ver-
rouillage.

Cet organe mobile est de préférence agencé sur 1’aéronef. Un organe mobile peut étre
par exemple un projecteur lumineux, une lance a eau ou encore tout élément ou
équipement permettant une association point a point avec la position pointée par le
repere de visée, et en particulier le point d’intérét sélectionné.

Le dispositif de verrouillage peut par exemple comprendre un bouton poussoir
agencé sur le tableau de bord de I’aéronef ou bien sur un levier de pilotage de
1’aéronef. Suite a ce verrouillage, tout mouvement du casque de I’occupant ne
provoque plus de déplacement du repere de visée qui est alors dirigé vers le méme
point de I’environnement quels que soient les mouvements du casque.

Le procédé selon I’invention peut enfin comporter une étape d’activation de 1’organe
mobile en direction du repere de visée verrouillé. L’ organe mobile est par exemple
dirigé vers le centre d’intérét si aucun mouvement du casque de I’occupant n’a eu lieu
suite a I’étape d’affichage du repere de visée.

La présente invention vise également un systéme de visualisation et de gestion d’une
situation de I’environnement de 1’aéronef. Un tel systeme comporte des dispositifs de
capture d’images pour capturer des images de I’environnement de I’aéronef, au moins
un calculateur, au moins un dispositif de réception, au moins un premier dispositif de
visualisation agencé a I’intérieur d’un cockpit de I’aéronef, au moins un second
dispositif de visualisation destiné a €tre positionné au niveau de la téte d’un occupant
de I’aéronef, au moins un capteur agencé a I’intérieur de I’aéronef afin de déterminer

une position et une orientation de la té€te de 1’occupant par rapport a 1I’aéronef et un



[0059]

[0060]

[0061]

[0062]

[0063]

[0064]

[0065]

[0066]

[0067]

[0068]

10

systeme de localisation de 1’aéronef dans un référentiel terrestre.

Ce systeme de visualisation et de gestion d’une situation de I’environnement de
I’aéronef est configuré pour mettre en ceuvre le procédé précédemment décrit.

La présente invention vise aussi un aéronef comportant un tel systeme de visua-
lisation et de gestion d’une situation de 1I’environnement d’un aéronef.

L’invention et ses avantages apparaitront avec plus de détails dans le cadre de la des-
cription qui suit avec des exemples donnés a titre illustratif en référence aux figures
annexées qui représentent :

- la [Fig.1], une vue de c6té d’un aéronef,

— la [Fig.2], un schéma synoptique du procédé selon I’invention,

— la [Fig.3], une vue globale du procédé,

— la [Fig.4], une vue du premier dispositif de visualisation,

— la [Fig.5], une vue représentant la sélection du centre d’intérét sur le premier
dispositif de visualisation,

— la [Fig.6], une vue représentant la t€te d’un occupant et le second dispositif de
visualisation, et

— la [Fig.7], une vue de I’affichage sur le second dispositif de visualisation.

Les éléments présents dans plusieurs figures distinctes sont affectés d’une seule et
méme référence.

[Fig.1] La [Fig.1] représente un aéronef 1 comportant un systeme 10 de visualisation
et de gestion d’une situation de I’environnement de 1’aéronef 1. L’aéronef 1 représenté
sur la [Fig.1] est un giravion comportant par exemple un fuselage 4, une poutre de
queue 6 et un rotor principal 5 de sustentation. Cependant d’autres types d’aéronef 1,
tel qu’un aéronef a voilure fixe, voire d’autres types de véhicules, tel un navire ou
encore un véhicule automobile par exemple, peuvent comporter un tel systeme 10.

Le systeme 10 de visualisation et de gestion d’une situation de 1’environnement de
I’aéronef 1 comporte, au moins un calculateur 19, des dispositifs de capture d’images
12 pour capturer des images de 1’environnement de 1’aéronef 1, au moins un capteur 13
agencé dans ’aéronef 1, au moins un dispositif de réception 17, au moins un premier
dispositif de visualisation 14 agencé a I’intérieur de I’aéronef 1, au moins un second
dispositif de visualisation 21 destiné a €tre positionné au niveau de la téte d’un
occupant 2 de I’aéronef 1 et un systeme de localisation 15 de I’aéronef 1 dans un ré-
férentiel terrestre.

L’occupant 2 peut €tre un pilote, un copilote, le commandant de bord, un navigateur,
un opérateur de tir de ’aéronef 1 par exemple.

Ledit au moins un capteur 13 est configuré pour déterminer la position et
I’orientation de la téte de I’occupant 2 dans I’aéronef 1.

Deux capteurs 13 sont représentés solidaires de I’aéronef 1 selon la [Fig.1].
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Cependant, un seul capteur 13 peut étre suffisant pour déterminer I’orientation et la
position du casque 20 dans 1’aéronef 1. De méme, plus de deux capteurs 13 peuvent
étre utilisés pour déterminer 1’orientation et la position du casque 20 dans I’aéronef 1.
Un ou plusieurs capteurs 13 peuvent aussi €tre positionnés sur le casque 20 et coopérer
avec un ou plusieurs capteurs 13 fixes et solidaires du cockpit de I’aéronef 1. Un tel
capteur 13 peut &tre magnétique, optique et/ou inertiel. Un tel capteur 13 est connu en
langue anglaise sous la désignation « Head Tracker ».

Par exemple dans le cas d’un capteur 13 magnétique, un ensemble de bobines est
agencé par exemple dans le cockpit de 1’aéronef 1 et produisent un champ magnétique.
Un capteur magnétique est monté sur le casque 20 et détecte les modifications du
champ magnétique capté lors des mouvements de la téte de I’occupant 2 et permet
ainsi de déterminer la position et ’orientation de la tete.

Dans le cas d’un capteur optique 13, un ou plusieurs émetteurs optiques sont par
exemple fixés sur le casque 20. Un ou plusieurs senseurs sont positionnés dans le
cockpit de ’aéronef 1 et captent le faisceau émis respectivement par chaque émetteur
et permettent d’en déduire la position et ’orientation de la téte de I’occupant 2. In-
versement, chaque émetteur optique peut étre fixé dans le cockpit de 1’aéronef 1 et
chaque senseur est positionné sur le casque 20.

Le systeme de localisation 15 permet de fournir la position et €ventuellement la
vitesse de I’aéronef 1. Le systeme de localisation 15 est par exemple un dispositif de
localisation par satellites.

Ledit au moins un dispositif de réception 17 de données permet de recevoir des in-
formations sur les objets, tels que des batiments et des véhicules. Ledit au moins un
dispositif de réception 17 permet notamment de recevoir diverses informations par une
liaison sans fil, par exemple a hautes fréquences. Ces informations peuvent comporter
par exemple des coordonnées ou des informations sur des objets de I’environnement,
tels que des batiments et des véhicules notamment, en particulier leurs positions dans
le référentiel terrestre ainsi que leurs vitesses éventuelles.

Les dispositifs de capture d’images 12 de I’environnement de I’aéronef 1 sont po-
sitionnés de manicre a capter des images couvrant conjointement 1’environnement
extérieur dans sa totalité autour de 1’aéronef 1. Ces dispositifs de capture d’images 12
peuvent capter des images dans le domaine visibles et/ou infrarouge notamment. Le
systeme 10 de vision périphérique selon I’invention peut par exemple comporter six
dispositifs de capture d’images 12, tels que des caméras.

Par exemple, quatre dispositifs de capture d’images 12 peuvent étre agencés sur un
plan horizontal et situés respectivement a la pointe avant du fuselage 4 de I’aéronef 1, a
I’arriere de la poutre de queue 6, sur le coté droit et le coté gauche de ’aéronef 1. Deux

dispositifs de capture d’images 12 peuvent aussi €tre agencés par exemple sur un plan
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vertical et positionnés respectivement au-dessus du rotor principal 5 et en dessous du
fuselage 4.

Chaque dispositif de capture d’images 12 est reli€ au calculateur 19 ou a un cal-
culateur dédié afin de lui transmettre les images captées de I’environnement extérieur a
I’aéronef 1. Le calculateur 19 ou le calculateur dédié peut alors construire une image
complete de I’environnement extérieur a 1’aéronef 1, éventuellement sous la forme
d’une sphere complete.

Le calculateur 19 ou le calculateur dédié peut €tre éventuellement intégré a un
systeme avionique de I’aéronef 1.

Ledit au moins un premier dispositif de visualisation 14 agencé a I’intérieur de
I’aéronef 1 peut comporter un écran agencé sur un tableau de bord 11 de 1’aéronef 1 ou
bien sur une console de 1’aéronef 1. Un premier dispositif de visualisation 14 peut en
particulier €tre un écran muni d’une dalle tactile constituant un dispositif de sélection
16 utilisable par I’occupant 2. Un dispositif de sélection 16 utilisable par I’occupant 2
peut aussi étre un joystick, une souris ou tout moyen de sélection appropri¢ relié¢ au
calculateur 19.

Ledit au moins un second dispositif de visualisation 21 est par exemple intégré dans
le casque 20 porté€ par un occupant 2 de ’aéronef 1 et peut comporter un €cran intégré
a une visiere de ce casque 20 ou €tre la visiere de ce casque 20 sur laquelle est projetée
une image. Ledit au moins un second dispositif de visualisation 21 peut aussi étre
intégré a une paire de lunettes portée par I’occupant 2.

Un second dispositif de visualisation 21 peut étre transparent ou semi transparent
permettant a I’occupant 2 de voir I’environnement situé autour de lui au travers de ce
second dispositif de visualisation 21, éventuellement en superposition d’une image
affichée. Un second dispositif de visualisation 21 peut aussi étre rendu opaque de sorte
que I’occupant 2 voit uniquement I’image affichée et ne voit pas I’environnement situé
autour de lui. Le dispositif de visualisation 21 peut également €tre escamotable, afin de
permettre a ’occupant 2 de I’escamoter pour avoir une vision directe de
I’environnement situé autour de lui.

L’aéronef 1 comporte €galement un organe mobile 50 agencé sur une tourelle 51
fixée sous le fuselage 4 de ’aéronef 1. La tourelle 51 est permet une mobilité de
I’organe mobile 50 vis-a-vis du fuselage 4 et permet d’orienter I’organe mobile 50
dans une direction souhaitée.

[Fig.2] Le calculateur 19 peut comporter au moins une mémoire stockant des ins-
tructions permettant la mise en ceuvre d’un procédé de visualisation et de gestion d’une
situation de I’environnement de I’aéronef 1 dont un schéma synoptique est représenté
sur la [Fig.2].

[Fig.3] La [Fig.3] représente une vue globale illustrant les différentes étapes de ce
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procédé.

Ce procédé comporte les étapes suivantes.

Tout d’abord, une étape de détermination 110 d’une zone de surveillance dans
I’environnement de 1’aéronef 1 est réalisée.

Cette zone de surveillance peut €tre déterminée par un occupant 2 de I’aéronef 1 a
I’aide du dispositif de s€lection 16, en la sélectionnant sur le premier dispositif de vi-
sualisation 14, le premier dispositif de visualisation 14 affichant une image re-
présentant I’environnement de 1’aéronef 1, par exemple sous la forme d’une vue
aérienne.

Cette zone de surveillance peut aussi €tre déterminée par 1’intermédiaire d’une zone
du paysage extérieur regardée par un occupant 2 de I’aéronef 1. La zone de sur-
veillance est alors centrée sur la zone regardée et présente des dimensions prédé-
terminées. La zone de surveillance peut par exemple étre un cercle centré sur la zone
regardée et avoir un rayon €gal a une ou plusieurs centaines de metres.

Cette zone de surveillance peut encore étre déterminée par une réception des co-
ordonnées de la zone de surveillance via le dispositif de réception 17. Ces coordonnées
sont par exemple envoyées par un opérateur situé en dehors du véhicule comme re-
présenté sur la [Fig.3].

Ensuite, une étape d’affichage 120 d’une premicre image représentant la zone de sur-
veillance sur le premier dispositif de visualisation 14 est réalisée.

La zone de surveillance peut €tre affichée sur le premier dispositif de visualisation 14
sous la forme d’une vue aérienne.

La premicre image peut €tre construite a partir d’informations recues en temps réel a
I’aide du dispositif de réception de ’a¢ronef 1 depuis une base au sol, un autre aéronef
ou un satellite par exemple. La premicre image peut aussi €tre construite a partir
d’informations contenues dans une base de données de terrain stockée dans une
mémoire du calculateur 19. Cette premiere image peut encore €tre construite par le cal-
culateur 19 a partir des images captées par les dispositifs de capture d’images 12.

[Fig.4] L’occupant 2 peut ainsi visualiser une premicre image limitée a la zone de
surveillance sur un premier dispositif de visualisation 14, sur le tableau de bord 11 ou
sur une console comme représenté sur la [Fig.4]. Sa vision n’est pas perturbée par des
éléments extérieurs a la zone de surveillance et peut donc se concentrer essenticllement
sur la zone de surveillance.

De plus, le procédé selon I'invention peut comporter une premicre étape complé-
mentaire d’affichage 125 d’informations 28 relatives a la zone de surveillance sur la
premiere image. Ces informations 28 peuvent étre de différents types et permettent
d’identifier par exemple la nature de batiments ou véhicules. Ces informations 28

peuvent étre contenues dans une base de données stockée dans une mémoire du cal-
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culateur 19 et/ou regues par le dispositif de réception 17.

Une étape de sélection 130 d’un centre d’intérét dans la zone de surveillance sur le
premier dispositif de visualisation 14 peut alors étre réalisée par I’intermédiaire d’un
dispositif de sélection 16. Cette étape de sélection 130 est réalis€e par un occupant 2 de
I’aéronef 1.

Afin de faciliter cette sélection d’un centre d’intérét, I’occupant 2 peut avanta-
geusement manipuler la premicre image a ’aide du dispositif de sélection 16. La
premiere image peut par exemple €tre agrandie, réduite, déplacée et/ou tournée.

[Fig.5] Lorsque le dispositif de sélection 16 est une dalle tactile intégrée au premier
dispositif de visualisation 14, ’occupant 2 peut manipuler la premicre image et sé-
lectionner le centre d’intérét a I’aide de sa main comme représenté sur la [Fig.5].

[Fig.6] Ensuite, une étape d’affichage 140 d’une seconde image représentant le
centre d’intérét sur le second dispositif de visualisation 21 est réalisée. De la sorte,
I’occupant 2 portant le casque 20 a une vision avantageusement limitée a ce centre
d’intérét et éventuellement a la zone entourant ce centre d’intérét a I’aide du second
dispositif de visualisation 21 comme représenté sur la [Fig.6].

Le centre d’intérét sélectionné peut €tre une partie de la zone de surveillance. Dans
ce cas, ’occupant 2 peut définir un cadre a 1’aide du dispositif de sélection 16 sur la
premicre image affichée sur le premier dispositif de visualisation 14, ce cadre dé-
finissant la partie de la zone de surveillance et de la sorte le centre d’intérét sé-
lectionné. Lors de 1’étape d’affichage 140, la seconde image est alors limitée a ce cadre
définissant le centre d’intérét sélectionné, comme représenté sur la [Fig.4].

Le centre d’intérét sélectionné peut €tre un point sélectionné a 1’aide du dispositif de
sélection 16 sur la premicre image affichée sur le premier dispositif de visualisation 14
et constituant alors un point d’intérét. Lors de 1’étape d’affichage 140, la seconde
image comporte alors le centre d’intérét sélectionné positionné au centre de la seconde
image ainsi que la zone située autour de ce centre d’intérét dans 1’environnement de
I’aéronef 1. Les dimensions de la zone située autour de ce centre d’intérét sont par
exemple prédéterminées.

Les dimensions de la zone située autour de ce centre d’intérét peuvent par exemple
correspondre a un cercle d’un rayon égal a 100 metres et centré sur le centre d’intérét.
Lorsque le centre d’intérét est un objet en mouvement, les dimensions de la zone située
autour de ce centre d’intérét peuvent également €tre fonction de la vitesse
d’avancement de cet objet en mouvement. Ces dimensions peuvent alors correspondre
a un cercle centré sur I’objet et d’un rayon égal la distance que 1’objet peut parcourir en
10 secondes par exemple a I’instant de la connaissance de sa vitesse de déplacement.

La seconde image peut étre affichée sur le second dispositif de visualisation 21 en

fonction de la position et de 1’orientation du casque 20 de I’occupant 2. Ainsi, si
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I’occupant 2 n’a pas la téte orientée en direction du centre d’intérét, le centre d’intérét
ne sera pas affiché sur le second dispositif de visualisation 21. Un indicateur, une
fleche par exemple, peut étre affiché pour indiquer a I’occupant 2 dans quelle direction
orienter sa téte pour pouvoir voir une représentation du centre d’intérét sur le second
dispositif de visualisation 21. La position et 1’orientation du casque 20 porté par
I’occupant 2 sont déterminées par 1’intermédiaire d’au moins un capteur 13 et du
dispositif de localisation 15 de 1’aéronef 1.

Lorsque ’occupant 2 n’a pas la tete orientée en direction du centre d’intérét et que le
centre d’intérét n’est pas affiché sur le second dispositif de visualisation 21, I’occupant
2 peut aussi sélectionner une option de recentrage par I’intermédiaire d’un moyen de
sélection adapté, permettant un affichage du centre d’intérét au centre du second
dispositif de visualisation 21, indépendamment de la position de la téte de I’occupant
2. Ensuite, tout mouvement de la téte de 1’occupant 2 modifie 1’affichage sur le second
dispositif de visualisation 21 a partir de la position centrée du centre d’intérét tant que
I’option de recentrage n’est pas désactivée, par exemple a I’aide du moyen de sélection
adapté ou d’un autre moyen de sélection dédié.

Dans ce cas, le second dispositif de visualisation 21 peut étre rendu transparent ou
semi-transparent afin que 1’occupant 2 puisse voir directement le paysage extérieur a
I’aéronef 1 en transparence, la seconde image étant visible en superposition de ce
paysage extérieur a I’aéronef 1.

Une représentation du paysage extérieur a I’aéronef 1 construite a partir des images
captées par les dispositifs de capture d’images 12 peut €tre affichée sur le second
dispositif de visualisation 21 rendu alors opaque si besoin. La seconde image est alors
visible en superposition de cette représentation du paysage extérieur a I’aéronef 1.

La seconde image peut aussi €tre affichée sur le second dispositif de visualisation in-
dépendamment de la position et de 1’orientation du casque 20 de I’occupant 2. Dans ce
cas, le second dispositif de visualisation 21 est opaque et I’occupant 2 ne distingue pas
le paysage extérieur a ’aéronef lau travers de ce second dispositif de visualisation 21.

La seconde image peut aussi étre affichée en superposition d’une représentation du
paysage extérieur a I’aéronef 1 construite a partir des images captées par les dispositifs
de capture d’images 12.

En outre, lors de mouvements du casque 20, une modification de la seconde image
est réalisée en fonction de ces mouvements du casque 20 et des changements de la
position et de 1’orientation du casque 20. Dans ce but, I’étape d’affichage 140 de la
seconde image peut comporter une sous-étape de détermination 147 de la position et de
I’ orientation du casque 20 afin de définir les amplitudes de ces mouvements du casque
20 et une sous-€tape de calcul 148 d’une nouvelle seconde image en fonction ces

mouvements du casque 20 et a partir des images de I’environnement de I’aéronef
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captées par les dispositifs de capture d’images 12.

La seconde image peut étre affichée sur le second dispositif de visualisation 21 en
deux dimensions ou bien en trois dimensions.

De plus, le procédé selon I’invention peut comporter une deuxieéme étape complé-
mentaire d’affichage 145 d’informations 28 relatives au centre d’intérét et €ven-
tuellement a la zone située autour de ce centre d’intérét sur la seconde image. Ces in-
formations 28 peuvent étre contenues dans une base de données stockée dans une
mémoire du calculateur 19 et/ou peuvent €tre regues par le dispositif de réception 17.

Ensuite, une étape d’affichage 150 d’un repere de visée 25 sur la seconde image est
réalisée, ce repere d’affichage indiquant le centre d’intérét.

[Fig.7] Lorsque le centre d’intérét sélectionné lors de I’étape de sélection 130 est
ponctuel et constitue un point d’intérét, le repere de visée 25 indique ce point d’intérét.
Le repere de visée 25 est alors situé comme le point d’intérét au centre de la seconde
image comme représenté sur la [Fig.7].

Lorsque le centre d’intérét sélectionné est une partie de la zone de surveillance, le
repere de visée 25 indique par défaut un centre de cette partie de la zone de sur-
veillance lors de I’étape d’affichage 150.

Toutefois, I’occupant 2 portant le casque 20 peut sélectionner un point d’intérét
parmi la partie de la zone de surveillance lors d’une étape supplémentaire de sélection
142 d’un point d’intérét dans cette partie de la zone de surveillance. Cette sélection
d’un point d’intérét est effectuée a 1’aide du second dispositif de visualisation 21 et
d’un dispositif de sélection annexe 23. Le repere de visée 25 indique alors ce point
d’intérét sélectionné lors de 1’étape supplémentaire de sélection 142. Le repere de visée
25 et le point d’intérét ne sont alors pas situés au centre de la seconde image sur le
second dispositif de visualisation 21 comme représenté sur la [Fig.4].

Par ailleurs, suite a cet affichage du repere de visée 25 indiquant le centre d’intérét, le
repere de vis€e 25 peut €tre déplacé sur la seconde image suite a un déplacement du
casque 20. En conséquence, le repere de visée 25 n’indique donc plus le centre
d’intérét sur la seconde image.

En outre, le procédé selon I’invention peut comporter des étapes supplémentaires

Le procédé selon I’invention peut comporter une étape d’asservissement 200 de
1’organe mobile 50 de ’aéronef 1 sur le repere de vis€e 25, puis une étape de ver-
rouillage 210 de I’organe mobile 50 sur le repere de visée 25 par un dispositif de ver-
rouillage 18. Le dispositif de verrouillage 18 peut comprendre un bouton poussoir
agencé sur le tableau de bord 11 de 1’aéronef 1.

Ainsi, avant I’étape de verrouillage 210, tout changement de la position du repere de
visée 25 sur la seconde image est pris en compte par I’organe mobile 50. Ce

changement de position peut étre consécutif a la réalisation de I’étape supplémentaire
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de sélection 142 d’un point d’intérét dans la partie de la zone de surveillance ou bien a
un mouvement du casque 2.

[0117]  Suite a I’étape de verrouillage 210, un tel changement de la position du repere de
visé€e 25 sur la seconde image n’est pas pris en compte par 1’organe mobile 50.

[0118]  Suite a ce verrouillage, tout mouvement du casque 20 de I’occupant 2 ne provoque
plus de déplacement du repere de visée 25 qui est alors dirigé vers le méme point de
I’environnement quels que soient les mouvements du casque 20.

[0119]  Le procédé selon I’'invention peut enfin comporter une étape d’activation 220 de
I’organe mobile 50 en direction du repere de visée 25 verrouillé. L’ organe mobile 50 a
ainsi pour cible le repere de visée 25 verrouillé.

[0120]  Naturellement, la présente invention est sujette a de nombreuses variations quant a sa
mise en ceuvre. Bien que plusieurs modes de réalisation aient été décrits, on comprend
bien qu’il n’est pas concevable d’identifier de maniere exhaustive tous les modes
possibles. Il est bien siir envisageable de remplacer un moyen décrit par un moyen

équivalent sans sortir du cadre de la présente invention.
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Revendications

Procédé de visualisation et de gestion d’une situation d’un envi-
ronnement d’un aéronef (1), ledit aéronef (1) comportant des dispositifs
de capture d’images (12) pour capturer des images dudit environnement
dudit aéronef (1), au moins un calculateur (19), au moins un dispositif
de réception (17), au moins un premier dispositif de visualisation (14)
agencé a I'intérieur d’un cockpit dudit aéronef (1), au moins un second
dispositif de visualisation (21) destiné a étre positionné au niveau de la
téte d’un occupant (2) dudit aéronef (1), au moins un capteur (13)
agencé a I'intérieur dudit aéronef (1) afin de déterminer une position et
une orientation de ladite téte dudit occupant (2) par rapport audit
aéronef (1), un dispositif de sélection (16) et un systeme de localisation
(15) dudit aéronef (1),

ledit procédé comportant les étapes suivantes :

— détermination (110) d’une zone de surveillance dans ledit en-
vironnement dudit aéronef (1),

— affichage (120) d’une premiere image représentant ladite zone
de surveillance sur ledit premier dispositif de visualisation
(14),

— sé€lection (130) sur ledit premier dispositif de visualisation (14)
d’un centre d’intérét dans ladite zone de surveillance par
I’intermédiaire dudit dispositif de sélection (16),

— affichage (140) d’une seconde image représentant ledit centre
d’intérét sur ledit second dispositif de visualisation (21),

— affichage (150) d’un repere de visée (25) indiquant ledit centre

d’intérét sur ladite seconde image.

caractérisé en ce que ladite étape de détermination (110) d’une zone de

surveillance dans ledit environnement dudit aéronef (1) est réalisée,

- par une sélection par un occupant (2) dudit aéronef (1) a I’aide
d’un dispositif de sélection (16) sur ledit premier dispositif de
visualisation (14), ledit premier dispositif de visualisation (14)
affichant une image représentant ledit environnement dudit
aéronef (1) sous la forme d’une vue aérienne ou,

- par une réception des coordonnées de ladite zone de sur-

veillance via un moyen de réception (17).
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Procédé selon la revendication 1,

caractérisé en ce que lors de ladite étape d’affichage (120), ladite zone
de surveillance est affichée sur ledit premier dispositif de visualisation
(14) sous la forme d’une vue aérienne.

Procédé selon I’une quelconque des revendications 1 a 2,

caractérisé en ce que ledit centre d’intérét est ponctuel et constitue un
point d’intérét, ledit repere de visée (25) indiquant ledit point d’intérét
lors de ladite étape d’affichage (150).

Procédé selon I’une quelconque des revendications 1 a 2,

caractérisé en ce que ledit centre d’intérét est une partie de ladite zone
de surveillance, ledit repere de visée (25) indiquant un centre de ladite
partie de ladite zone de surveillance lors de ladite étape d’affichage
(150).

Procédé selon la revendication 4,

caractérisé en ce que, ledit aéronef (1) comportant un dispositif de
sélection annexe (23), ledit procédé comporte une étape supplémentaire
de sélection (142) d’un point d’intérét dans ladite partie de ladite zone
de surveillance a I’aide dudit second dispositif de visualisation (21) et
dudit dispositif de sélection annexe (23), ledit repere de visée (25)
indiquant ledit point d’intérét lors de ladite étape d’affichage (150).
Procédé selon 1’une quelconque des revendications 1 a 5,

caractéris€ en ce que lors de ladite étape d’affichage (140), ladite
seconde image est construite a partir des images dudit environnement
dudit aéronef (1) captées par lesdits dispositifs de capture d’images (12).
Procédé selon la revendication 6,

caractérisé en ce que ladite seconde image comporte une vue centrale
non déformée d’une premiere partie dudit environnement extérieur audit
acronef (1) et une vue périphérique déformée d’une seconde partie dudit
environnement extérieur audit aéronef, ladite vue périphérique étant
située autour de ladite partie centrale, ladite premiere partie dudit envi-
ronnement extérieur audit aéronef (1) comportant ledit centre d’intérét,
ladite seconde partie dudit environnement extérieur audit aéronef (1)
étant située autour de ladite premicre partie.

Procédé selon la revendication 7,

caractérisé en ce que ladite premicre partie et ladite seconde partie dudit

environnement couvrent conjointement la totalité dudit environnement
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autour dudit aéronef (1), lesdits dispositifs de capture d’images (12)
étant agencés de manicre a capter des images couvrant conjointement la
totalité de I’environnement extérieur dans lequel évolue ledit aéronef
(1.

Procédé selon 1’une quelconque des revendications 6 a 8,

caractéris€ en ce que lors de ladite étape d’affichage (140), ladite
seconde image est affichée indépendamment de la position et de

I’ orientation de ladite téte dudit occupant (2).

Procédé selon 1’une quelconque des revendications 1 a 8,

caractéris€ en ce que lors de ladite étape d’affichage (140), ladite
seconde image est modifiée en fonction des mouvements de ladite téte
dudit occupant (2) et a partir des images dudit environnement dudit
aéronef (1) captées par lesdits dispositifs de capture d’images (12).
Procédé selon la revendication 10,

caractérisé en ce que ladite étape d’affichage (140) comporte les sous-

étapes suivantes :

- détermination (147) de la position et de I’orientation de ladite
téte dudit occupant (2), et

— calcul (148) d’une nouvelle seconde image suite a un
mouvement de ladite téte dudit occupant (2) en fonction de
ladite position et de ladite orientation de ladite téte et a partir
desdites images dudit environnement dudit aéronef (1) captées

par lesdits dispositifs de capture d’images (12).

Procédé selon I’une quelconque des revendications 1 a 11,

caractérisé en ce que ledit procédé comporte une premicre étape com-
plémentaire d’affichage (125) d’informations (28) relatives a ladite zone
de surveillance sur ladite premiere image.

Procédé selon I’une quelconque des revendications 1 a 12,

caractérisé en ce que ledit procédé comporte une deuxieme étape com-
plémentaire d’affichage (145) d’informations (28) relatives audit centre
d’intérét et/ou a I’environnement dudit centre d’intérét sur ladite
seconde image,

Procédé selon 1’une quelconque des revendications 1 a 13,

caractéris€ en ce que suite a ladite étape d’affichage (150) d’un repere
de visée (25) indiquant ledit centre d’intérét, ledit repere de visée (25)

est déplacé sur ladite seconde image suite a un déplacement de ladite
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téte dudit occupant (2) suivant ledit déplacement de ladite téte.
Procédé selon I’une quelconque des revendications 1 a 14,
caractérisé en ce que, ledit aéronef (1) comportant un organe mobile

(50), ledit procédé comporte deux €tapes supplémentaires suivantes :

— asservissement (200) dudit organe mobile (50) pointant sur
ledit repere de visée (25),

— verrouillage (210) dudit organe mobile (50) sur ledit repere de
visée (25) par un dispositif de verrouillage (18).

Procédé selon la revendication 15,

caractérisé en ce que ledit procédé comporte une étape d’activation
(220) dudit organe mobile (50) en direction dudit repere de visée (25)
verrouillé.

Systeme (10) de visualisation et de gestion d’une situation de
I’environnement dudit aéronef (1), ledit systeéme (10) comportant des
dispositifs de capture d’images (12) pour capturer des images dudit en-
vironnement dudit aéronef (1), au moins un calculateur (19), au moins
un dispositif de réception (17), au moins un premier dispositif de visua-
lisation (14) agencé a I'intérieur d’un cockpit dudit aéronef (1), au
moins un second dispositif de visualisation (21) destiné a €tre positionné
au niveau de la téte d’un occupant (2) dudit aéronef (1), au moins un
capteur agencé a I’intérieur dudit aéronef (1) afin de déterminer une
position et une orientation de ladite téte dudit occupant (2) par rapport
audit aéronef (1) et un systeme de localisation (15) dudit aéronef (1),
ledit systeme (10) comportant un organe mobile (50) dudit aéronef (1),
un dispositif de sélection (16) et un dispositif de sélection annexe (23),
caractérisé en ce que ledit systeme (10) est configuré pour mettre en
ceuvre la méthode selon 1’une quelconque des revendications 1 a 16.
Systeme (10) selon la revendication 17,

caractérisé en ce que ledit dispositif de sélection (16) est une dalle
tactile intégrée audit premier dispositif de visualisation (14), un joystick,
une souris reliée audit calculateur (19).

Acéronef (1),

caractéris€ en ce que ledit aéronef (1) comporte un systeme (10) de vi-
sualisation et de gestion d’une situation de 1’environnement dudit

aéronef (1) selon I’une quelconque des revendications 17 a 18.
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