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DESCRIPCION
Aparato y método para definir e interactuar con regiones de un area operativa

Esta invencion se refiere en general a un aparato y método para mostrar a un usuario una vista de un area operativa y para
permitir que el usuario interactle con una pantalla del area operativa y, mas particularmente, pero no necesariamente
exclusivamente, a un aparato y método para mostrar un area operativa externa con respecto a una plataforma de anfitrion,
tal como el espacio aéreo externo de una aeronave, a un operativo, p. €j., el piloto, de la plataforma, y para permitir que el
operativo defina e interactie con las regiones seleccionadas del area operativa a través de una pantalla de la misma.

Es conocido, particularmente en el campo de las aeronaves de combate militares y similares, proporcionar una pantalla
montada en el casco (HMD), en donde se proporciona un casco que tiene un visor transparente y un dispositivo de
generacion de visualizacion (p. €j., una pantalla o proyector). Estas estan dispuestas y configuradas para proyectar o
superponer imagenes de otra manera sobre el visor y, de esta manera, en la vista del usuario del mundo real (a través de
luz transmitida/reflejada) para crear un entorno de realidad aumentada. Por lo tanto, el portador puede ver su entorno del
mundo real a través del visor mientras también visualiza imagenes y/o datos adicionales, recibidos de otras fuentes,
mostrados en el dispositivo de generacion de visualizacion y se proyectan sobre la vista del portador del entorno del mundo
real. Como tal, se proporciona un procesador que recibe datos en tiempo real de multiples fuentes, tales como dispositivos
de captura de imagenes externos, sensores de velocidad, sensores de armas o sistemas de seguimiento de objetivo, y
genera datos de imagen bidimensionales representativos de esos datos. Los datos de imagen se proyectan en la vista del
portador del entorno del mundo real externo (visto a través del visor) en forma de imagenes bidimensionales representativas,
que se superponen de manera efectiva en el campo de visiéon del mundo real del portador a través del visor. Esto es conocido
como un sistema de visualizacién de realidad aumentada.

También es conocido proporcionar un ensamblaje de visualizacion que tiene una pantalla opaca (que puede incorporarse
en una pantalla montada en la cabeza, pero, alternativamente, puede proporcionarse en forma de una pantalla frontal abajo
o frontal arriba, por ejemplo), en donde se representa un entorno en el mundo real para generar datos de imagen
representativos de los mismos y esos datos de imagen se usan para mostrar en la pantalla, un entorno de realidad virtual.
En este caso, los datos adicionales, recibidos de otras fuentes, pueden mezclarse en el entorno de realidad virtual en forma
de imagenes bidimensionales representativas.

Una plataforma operativa, p. €j., un piloto de una aeronave, utiliza el sistema de visualizacion de realidad aumentada y/o de
realidad virtual para monitorizar el area operativa con respecto a la plataforma de anfitrion. En ambos casos, cualquier region
de interés para la plataforma operativa (p. €j., la ubicaciéon de una zona de amenaza alrededor de un recurso enemigo)
unicamente puede representarse dentro de la pantalla como una vista en planta bidimensional, en el mejor de los casos,
basandose en la ubicaciéon de un objetivo y su area de influencia en el nivel del suelo. Si ha de realizarse una tarea u
operacion con respecto a una regidn particular u objetivo dentro del area operativa, la plataforma operativa debe formar su
conciencia situacional de la region tridimensional en la misma, con respecto a la que se define la tarea u operacion, a partir
de un modelo mental basandose en la informacion recibida durante la sesién informativa previa al vuelo, complementada
por informacién disponible de las vistas en planta bidimensionales mencionadas anteriormente, mostradas fisicamente en
la cabina, de las comunicaciones verbales y de datos recibidas en tiempo real, y de su vista del mundo exterior mirando
desde la cabina. Ademas, deben evaluar la tarea u operacién a realizarse en relacion con estos datos complejos, recibidos
de multiples fuentes, para predecir la probabilidad de éxito de la operacién bajo las condiciones actuales. Este proceso es
inevitablemente propenso a imprecisiones y puede conducir a errores estratégicos criticos. El documento GB2532465 a se
refiere a una estacion de control interactiva y, mas particularmente, a una estacién de control de realidad mixta configurable
para su uso en, por ejemplo, un vehiculo aéreo no tripulado o estacion terrestre de aeronave.

El documento US 2011/106447 A1 se refiere a un sistema para mejorar la conciencia situacional del terreno de un terreno
alrededor de una aeronave y, mas particularmente, se refiere a un sistema para representar terreno.

El documento US 2017/169610 A1 describe un dispositivo de visualizacién montado en la cabeza y métodos para mostrar
un portal holografico de terceros.

Eldocumento US2014240313 A1 describe sistemas y métodos para mostrar diversos datos sobre un espacio estereografico
tridimensional, y en particular sistemas y métodos para mostrar un espacio estereografico tridimensional aumentado de tal
modo que el movimiento de la cabeza y/o los 0jos del usuario consigue diferentes vistas del espacio estereografico
tridimensional aumentado correspondiente a la direccién de la mirada del usuario.

La presente invencidon se define por las reivindicaciones independientes adjuntas. Mediante las reivindicaciones
dependientes se definen realizaciones adicionales.

Los aspectos de la presente invencion buscan tratar al menos algunos de estos problemas y, segun un primer aspecto de
la presente invencion, se proporciona un aparato de visualizacidén para mostrar un area operativa para la operacion de una
plataforma de anfitrion, estando definida dicha area operativa dentro de un entorno del mundo real externo con respecto a
dicha plataforma de anfitrion, comprendiendo el aparato un dispositivo de visualizacion configurado para proporcionar a
dicha operacion, en uso, una vista tridimensional de dicho entorno del mundo real externo, un dispositivo de generacion de
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visualizacién para crear imagenes en el dispositivo de visualizacién, una entrada de usuario configurada para recibir datos
de entrada de usuario representativos de un objetivo o regidn especificados con respecto a los que ha de realizarse una
operacion y, de esta manera, definir un volumen geométrico inicial para el area operativa, incluyendo dichos datos de entrada
de usuario datos representativos de la ubicacion dentro de dicho entorno del mundo real externo de dicho u objetivo o region
especificados y datos representativos de dicha operacion que ha de realizarse con respecto de los mismos; y un procesador
configurado para: usar dichos datos de entrada de usuario para generar u obtener datos de imagen tridimensional
representativos de un volumen geométrico ajustado basandose, al menos, en dicho volumen geométrico inicial y en dicha
operacion que ha de realizarse, y mostrar en dicho dispositivo de generacién de visualizacion una o mas imagenes que
representan dicho volumen geométrico ajustado y creado usando dichos datos de imagen tridimensionales, estando
configurado ademas el aparato para proyectar o mezclar dicha una o mas imagenes dentro de dicha vista de dicho entorno
del mundo real extemo en la ubicacion relativa en el mismo del objetivo o regidn especificados.

El procesador puede configurarse para usar dichos datos de entrada de usuario para generar u obtener datos de imagen
tridimensional representativos del volumen geométrico ajustado basandose ademas en datos representativos de
restricciones dentro del entorno del mundo real.

En una realizacion ilustrativa, el procesador esta configurado para hacer que un modelo tridimensional que representa dicho
volumen geométrico inicial o ajustado se visualice en dicho dispositivo de visualizacién y el aparato esta configurado para
proyectar o mezclar dicho modelo tridimensional dentro de dicha vista de dicho entorno del mundo real externo en la
ubicacion relativa en el mismo de dicho objetivo o regidn especificados.

Por lo tanto, generando un volumen geométrico representativo de una region tridimensional afectada por una operacion y
colocando a continuacion una representacion visual (p. ej., un modelo tridimensional) de ese volumen geométrico dentro de
la vista operativa del entorno del mundo real externo, en la ubicacién relativa (y orientada correctamente con respecto a) el
objetivo o regién especificados (es decir, en “espacio real”), la operacion puede visualizar de manera inmediata con precisién
0 “ver”, en el espacio real, la regidn afectada por la operacién dentro del entorno del mundo real externo, de modo que se
obvia la necesidad de formary retener su conciencia situacional en forma del modelo mental mencionado anteriormente. En
otras palabras, el aparato de visualizacion definido anteriormente mejora la presentacion de los datos complejos requeridos
para mantener una conciencia situacional precisa.

El procesador puede comprender una entrada para recibir datos objetivo en tiempo real representativos de uno o mas
objetivos, y su ubicacién o ubicaciones respectivas, dentro de dicha area operativa. Dichos datos objetivo pueden obtenerse
usando la tecnologia de deteccidn y/o seguimiento de objetivos a bordo de la plataforma de anfitridn y/o en una o mas otras
plataformas dentro del entorno del mundo real externo. Las tecnologias de deteccidn y seguimiento objetivo son conocidas,
particularmente en el campo de las operaciones militares, y la presente invencion no pretende necesariamente estar limitada
a este respecto.

El procesador puede incluir, o estar acoplado de forma comunicable a, un médulo de almacenamiento de datos, teniendo
dicho médulo de almacenamiento de datos almacenado en el mismo datos representativos de una pluralidad de operaciones
0 modos y datos representativos de una pluralidad de volimenes geométricos respectivos asociados con el mismo. La
entrada de usuario puede configurarse para permitir la operacion para seleccionar una operacion o modo a partir de dicha
pluralidad de operaciones o0 modos, y el procesador puede configurarse, en respuesta a la seleccidén de una operacién o
modo, para obtener los datos de imagen tridimensional representativos del volumen geomeétrico asociado con la operacion
0 modo seleccionados.

El aparato puede comprender ademas uno o mas dispositivos de entrada configurados para permitir que un operativo
interactle con la una o mas imagenes en el dispositivo de visualizacion para moverlas a una ubicacion deseada dentro de
su vista del entomo del mundo real externo y/o ajustar manualmente la forma, el tamafio y/u orientacién de la una 0 mas
imagenes con respecto al mismo. El dispositivo o dispositivo de entrada pueden comprender uno 0 mas de una pluralidad
de controles, tales como un cursor convencional con palanca de mando, raton o dispositivo de control manual similar,
controles tactiles a través de un dispositivo de pantalla tactil, gestos con el brazo, la mano o los dedos, movimiento de la
cabeza, tecnologia de seguimiento ocular, etc. Un intervalo de medios de control multimodales para manipular datos de
imagen en una pantalla tactil sera conocido por un experto en latécnica, y la presente invencion no pretende necesariamente
estar limitada a este respecto.

En algunas realizaciones ilustrativas de la presente invencion, el procesador puede estar configurado para generary mostrar
dicha una 0 mas imagenes con respecto a dos 0 mas operaciones respectivas simultdneamente.

En una realizacion ilustrativa, el dispositivo de visualizacién puede ser un visor transparente o translicido, de modo que el
entorno del mundo real externo puede verse a través del visor, en uso, y el dispositivo de generacion de visualizacién puede
estar dispuesto y configurado de tal modo que las imagenes mostradas en el mismo se proyecten en (es decir, superpuestas
a) la vista del entorno del mundo real externo. En este caso, por ejemplo, el aparato puede comprender unos auriculares
para colocar sobre los 0jos de un usuario, en uso, e incluir un visor y un dispositivo de generacién de visualizacion (como se
ha descrito anteriormente), o el dispositivo de generacién de visualizaciéon puede ser transparente o translicido y estar
incorporado en el parabrisas de un vehiculo. En una realizacion ilustrativa alternativa de la invencion, el dispositivo de
generacién de visualizacion puede ser sustancialmente opaco y el procesador puede incluir una entrada para recibir datos
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de imagenes representativos de un entorno del mundo real externo, y estar configurado para usar dichos datos de imagenes
para generar y mostrar en dicho dispositivo de generacion de visualizacion, un entorno virtual tridimensional. Por lo tanto, el
procesador puede configurarse de forma ventajosa para mezclar los datos de imagen representativos del volumen o
volimenes geométricos en dicho entomno virtual en el dispositivo de generacion de visualizacion. En este caso, el aparato
de visualizacion puede comprender una pantalla montada en la cabeza, una pantalla frontal arriba, una pantalla frontal abajo,
una pantalla dentro de un simulador, etc.

El aparato de visualizacion segan la invencion encuentra una utilidad particular (pero no necesariamente exclusiva) para dar
soporte al operador de un vehiculo a evaluar o predecir la probabilidad de éxito de una operacion especificada en una
ubicacion especificada dentro del entorno del mundo real externo. Por lo tanto, el procesador puede configurarse para usar
tales datos de entrada de usuario y datos de otras fuentes para determinar una probabilidad de éxito de una operacion
especificada y generar una salida representativa de la misma. La salida puede comprender una de mudltiples salidas
predefinidas, p. €j., imposible, parcialmente posible con limitaciones y completamente posible. El resultado puede incluir
datos representativos de las condiciones, parametros y caracteristicas que rigen el resultado previsto. La salida también
puede incluir datos representativos de instrucciones/informacion adicionales para el operativo con respecto a dicha operacion
especificada. El procesador puede configurarse para generar y mostrar en dicho dispositivo de generacion de visualizacion
datos representativos del estado en tiempo real de una operacion especificada. Esto se puede conseguir, por ejemplo,
mediante el uso de diferentes colores en las imagenes mostradas para representar el estado respectivo de la operacion
asociada. El procesador puede configurarse para recibir u obtener datos de elevacion del terreno representativos de dicho
entorno del mundo real externo, usar dichos datos de elevacién del terreno para calcular regiones de intervisibilidad entre la
plataforma de anfitrién/otras plataformas dentro del area operativa y un objetivo o region especificados definidos por los
datos de entrada de usuario, y determinar dicha probabilidad de éxito de la operacion especificada basandose en las
regiones calculadas de intervisibilidad.

Se apreciara que, dado que el procesador utiliza datos en tiempo real para determinar la probabilidad de éxito mencionada
anteriormente de una operacion especificada, esto puede actualizarse en tiempo real para tener en cuenta los cambios en
las circunstancias mientras la operacion estd 'activa', y la salida se actualiza en consecuencia. Por lo tanto, el operador de
la plataforma no s6lo puede visualizar la region tridimensional del entorno externo afectada por una operacion especificada
y recibir una indicacién inicial de su probabilidad de éxito, asi como informacion adicional que puede influirfayudar al éxito
de la operacion, esto se puede actualizar a través de todo el tiempo que la operacion se considera 'activa’, permitiendo por
lo tanto al operador planificar y tomar rapidamente cualquier accién apropiada.

En una realizacién ilustrativa, la vista tridimensional del entorno del mundo real externo proporcionada al operador en el
dispositivo de visualizacion puede ser una vista a escala de tal modo que parezca mas pequefia que el entorno del mundo
real (equivalente).

En una realizacion ilustrativa, el aparato puede comprender ademas una interfaz de red para interactuar con plataformas
colaboradoras, en donde el procesador es configurable para dividir el volumen geométrico ajustado entre la plataforma y las
plataformas colaboradoras para realizar la operacion.

En una realizacion ilustrativa, el dispositivo de visualizacién y el dispositivo de generaciéon de visualizacién pueden
configurarse para proporcionar una representacion estereoscopica de los datos de entrada de usuario.

En una realizacion ilustrativa, la plataforma de anfitrién puede ser una aeronave y una operacién (o ‘tarea’) puede comprender
una contramedida con respecto a un recurso enemigo o exploracion de radar con respecto a una region especificada del
area operativa para identificar o rastrear recursos enemigos. Sin embargo, seguin algunas realizaciones, la invencion puede
ser aplicable de manera mas general a otros tipos de vehiculos en una amplia diversidad de aplicaciones.

En una realizacion ilustrativa, la imagen o imagenes que representan un volumen geométrico (p. ej., espacio aéreo
tridimensional) afectado por una operacion especificada pueden ser un modelo de estructura mallada, de modo que se
maximiza la visibilidad de la vista del entorno del mundo real externo dentro del que se sitda. Sin embargo, la presente
invencion no pretende necesariamente estar estrictamente limitada a este respecto. Por ejemplo, se podria conseguir una
visibilidad suficiente de la vista del entorno del mundo real externo usando modelos sélidos, pero translucidos, de las regiones
afectadas por las respectivas operaciones. De hecho, se podria utilizar cualquier medio para representar visualmente un
volumen tridimensional en el espacio real.

Segun otro aspecto de la presente invencion, se proporciona un método para mostrar un area operativa para la operacién
de una plataforma de anfitrion, estando definida dicha area operativa dentro de un entorno del mundo real externo con
respecto a dicha plataforma de anfitrion, comprendiendo el método proporcionar dispositivo de visualizacion configurado
para proporcionar a dicha operacion, en uso, una vista tridimensional de dicho entorno del mundo real externo, proporcionar
un dispositivo de generacion de visualizacion para crear imagenes en el dispositivo de visualizacion, recibir datos de entrada
de usuario representativos de un objetivo o regién especificados con respecto a los que ha de realizarse una operacion y,
de esta manera, definir un volumen geométrico inicial para el area operativa, incluyendo dichos datos de entrada de usuario
datos representativos de la ubicacion dentro de dicho entorno del mundo real externo de dicho u objetivo o region
especificados y datos representativos de dicha operacién que ha de realizarse con respecto de los mismos; usar dichos
datos de entrada de usuario para generar u obtener datos de imagen tridimensional representativos de un volumen
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geométrico ajustado basandose, al menos, en dicho volumen geométrico inicial y en dicha operacién a realizar; y mostrar
una o mas imagenes que representan dicho volumen geométrico ajustado y creadas usando dichos datos de imagen
tridimensional, en dicho dispositivo de generacion de visualizacion, y configurar el aparato para proyectar o mezclar dichas
una o mas imagenes dentro de dicha vista de dicho entorno del mundo real externo en la ubicacion relativa en el mismo del
objetivo o regidn especificados.

Estos y otros aspectos de la invencion seran evidentes a partir de la siguiente descripcion especifica, en donde se describen
realizaciones de la invencidn, a modo de ejemplos Unicamente, y con referencia a los dibujos adjuntos, en donde:

La Figura 1 es una pantalla montada en un casco del aparato segln una realizacién ilustrativa de la presente invencion;

La Figura 2 es un diagrama en bloque esquematico que ilustra elementos de un entorno operativo alrededor de una
plataforma de anfitrion;

La Figura 3 es un diagrama en bloque esquematico de un aparato de visualizacion segun una realizacion ilustrativa de la
presente invencion, que ilustra los elementos principales de un procesador del mismo;

Las Figuras 4a, 4b y 4c muestran una representacion tridimensional de un area operativa, que puede presentarse a un
operador para facilitar la seleccion de areas y la asignacion de tareas; y

La Figura 5 es un diagrama de flujo que expone un proceso para configurar un volumen geométrico para la realizacion de
tareas.

Haciendo referencia a la Figura 1 de los dibujos, un aparato de visualizacion segun una realizacion ilustrativa de la presente
invencion comprende una pantalla montada en el casco (HMD) 1 de dos partes integrada que comprende un casco 10
protector configurado, en uso, para cubrir la coronilla, la espalda y lados de la cabeza del usuario, y un visor de visibilidad
(traslicido o transparente) 12. Se proporciona una pantalla (p. €]., una matriz de pixeles emisores de luz tales como pixeles
OLED) en el casco 10y el visor 12 actia como un espejo que, junto con otros componentes opticos, permite al portador ver,
dentro del entorno del mundo visible real a través del visor, las imagenes mostradas en la pantalla. El visor 12 se extiende
entre las porciones laterales del casco 10 protector y esta configurado, en uso, para cubrir los 0jos del portador de modo que
pueda ver a través del visor y también ver cualquier simbologia o imagen mostrada en la pantalla mediante luz
transmitida/reflejada. En una realizacion ilustrativa, la pantalla proporciona una visualizacion binocular de 40 grados
completamente superpuesta. Este tipo de ensamblaje de visualizacion montado en un casco es conocido en el campo de
las aeronaves militares.

El aparato de visualizacion de la invencion incluye un procesador (no mostrado en la Figura 1), que puede incorporarse al
ensamblaje 1 de visualizacion montado en el casco pero, mas preferiblemente, esta ubicado en cualquier otro sitio de la
aeronave, con una interfaz inalambrica provista en el propio casco y acoplada a la pantalla para definir un enlace de datos
entre el procesador y la pantalla, evitando por lo tanto el peso adicional en el casco que representaria el procesador de
cualquier otra manera.

Los sensores de armas en la aeronave de anfitridén rastrean la informacién de las aeronaves y misiles enemigos (p. €j.,
misiles tierra-aire [SAM)]) y los datos de estos sensores, asi como los datos de otras plataformas en el espacio de batalla y/o
el cuartel general (HQ) pueden alimentarse al procesador. Ademas, la pantalla montada en el casco puede incluir un sistema
de rastreo de la cabeza, en donde los objetivos, p. ej., transmisores tales como LED (no mostrados en la Figura 1), en el
casco 10, estan acoplados de manera comunicable a sensores fijos en la aeronave. Los sensores rastrean los transmisores
en el casco y generan sefiales representativas de modo que el procesador siempre 'sabe' hacia donde esta mirando el piloto.
Tales tecnologias de rastreo de objetivos y de rastreo de la cabeza son conocidas en la técnica y no se describiran con mas
detalle en la presente memoria.

Un experto en la técnica entendera que, en uso, el portador de la pantalla montada en el casco podra ver a través del visor
12 para obtener una vista del entorno operativo externo (e interno) en cualquier direccién en donde el usuario decida mirar.
El procesador, conociendo el campo de vision del visor (basandose en la posicidn/altitud de la plataforma de anfitrién y la
posicion/orientacion relativa o absoluta de la cabeza del usuario) y la direccidén en donde mira el usuario, puede determinar
el area operativa precisa visible para el portador en cualquier momento.

Haciendo referencia de manera adicional a la Figura 2 de los dibujos, se proporciona un diagrama en bloque conceptual de
un entomo operativo (interno y externo) alrededor de una aeronave 14 (la aeronave o plataforma de “anfitrién”). Otras
plataformas que operan en el mismo espacio de batalla se indican con el namero de referencia 16. Las otras plataformas 16
incluyen medios de transmision (no mostrados) de radiofrecuencia (RF) y la aeronave 14 de anfitrion incluye una interfaz 18
de red configurada para recibir datos de las otras plataformas 16 a través de un enlace 20 de datos de RF asociado.

Como se indic6 anteriormente, los sensores 22 de armas estan incorporados en la aeronave 14 de anfitridn, junto con una
base de datos 24 de inteligencia, para detectar y rastrear informacion de misiles enemigos. Una base de datos 26 de terreno,
proporcionada en la aeronave 14 de anfitridon, almacena datos de terreno representativos del entomo externo y esta
configurada para proporcionar datos de elevacidn del terreno especificos al procesador (no mostrado en la Figura 2) incluido
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dentro del sistema 28 de visualizacion montado en el casco basandose en el area operativa externa visible para el portador
(determinada usando el sistema de rastreo de la cabeza mencionado anteriormente (no mostrado), conocimiento del campo
de vision del visor, datos de posicion y altitud con respecto a la aeronave de anfitrion 14, etc.).

Por tanto, puede observarse que, dependiendo del area operativa externa precisa visible para el portador del ensamblaje de
pantalla montada en el casco ilustrada esquematicamente en la Figura 1 de los dibujos, el procesador asociado con el
aparato de visualizacion puede recibir, en tiempo real, datos de elevacion del terreno y datos representativos de la ubicacién
y caracteristica o caracteristicas de uno 0 mas recursos enemigos, p. €j., misiles tierra-aire en el area (de cualquiera o todas
las bases de datos 24 de inteligencia, otras plataformas 16 o HQ). Para completar, el sistema o sistemas informaticos que
controlan los sistemas electrénicos de la aeronave se representan generalmente como un médulo 30 informatico de avidnica.

Haciendo referencia ahora a la Figura 3 de los dibujos, un procesador 32 de un aparato de visualizaciéon segin una
realizacion ilustrativa de la presente invencién comprende una interfaz 33 de usuario para recibir datos 35 de entrada de
usuario representativos de una tarea a realizar y la ubicacion u objetivo dentro de su area operativa respecto de la que ha
de realizarse una tarea/operacion. La tarea/operacidn puede definirse dentro de un volumen de espacio aéreo o un area en
la superficie de la tierra (0 del mar, en otras realizaciones ilustrativas, o incluso bajo la superficie del mar) usando recursos
en la plataforma de anfitrion o aquellos en vehiculos tripulados o no tripulados cooperantes que pueden ser vehiculos
aerotransportados, terrestres o maritimos (de superficie o subsuperficiales). En el campo de las aeronaves militares, por
ejemplo, la operaciéon a realizar puede ser una busqueda utilizando una diversidad de sensores para detectar,
rastrear/identificar un intervalo de tipos de objetos, o podria requerir la adopcion de medidas contra los objetos identificados
(objetivo), por ejemplo, para interferir sus sensores o destruirlos.

El procesador comprende ademads una interfaz 34 de entrada configurada para recibir datos en tiempo real de diversas
fuentes. En el diagrama en bloque ilustrado se representan esquematicamente las siguientes entradas:

36: datos de entrada del sistema de rastreo de la cabeza para proporcionar datos sobre hacia donde mira el piloto y también
para proporcionar una indicaciéon de que ha movido su cabeza (lo que puede desencadenar un célculo actualizado); estos
datos también se habran proporcionado a la base de datos del terreno mencionada anteriormente, que esta configurada
para extraer datos de elevacidn del terreno relacionados con el campo de vision actual del piloto. Ademas, por supuesto, se
requeriran datos representativos de la posicion y altitud de la plataforma de anfitrién para determinar exactamente hacia qué
parte del mundo exterior estd mirando el piloto.

38: datos de entrada de la base de datos del terreno que comprende los datos de elevacion del terreno correspondientes al
campo de vision actual del piloto.

40: datos de entrada de los sistemas de rastreo y deteccién de objetivos a bordo, que comprenden datos representativos de
las amenazas y sus ubicaciones a nivel del suelo; estos datos también pueden incluir caracteristicas clave relacionadas con
la amenaza especifica, aunque esta informacion puede, de manera adicional o alternativamente, provenir de cualquier otro
sitio (p. €j., HQ, la sesion informativa previa a la mision, otras plataformas).

42: la entrada o entradas desde otras plataformas y/o el cuartel general (HQ), a través de la interfaz 18 de red mencionada
anteriormente. Estas entradas pueden comprender datos representativos de las amenazas y sus ubicaciones a nivel del
suelo (y, opcionalmente, caracteristicas clave relacionadas con las mismas).

44 se reciben entradas de otras fuentes y sistemas, que comprenden datos que pueden usarse para determinar una
probabilidad de éxito de una tarea u operacion definida por el piloto. Este calculo también requiere conocimiento de la
posicion y altitud de la plataforma de anfitrion.

El procesador 32 comprende ademas algunos medios para seleccionar un “modo” de operacion, dependiendo de la
naturaleza de la tarea/operacion definida por el usuario. Es el “modo” seleccionado el que determina la forma del volumen
geométrico que se generara y mostrara. La seleccion de modo puede realizarse por el usuario (a través de los datos 35 de
entrada de usuario), o puede realizarse automaticamente por el procesador 32 segun la tarea/operacion definida por el
usuario. Por lo tanto, el procesador 32 comprende (0 esta acoplado de manera comunicable a) una base de datos 46 y esta
configurado para procesar los datos de entrada de la entrada 33 de usuario y seleccionar u obtener de la base de datos 46,
un volumen geomeétrico para representar la tarea/operacion definida (segin el modo de operacién). El usuario puede
interactuar con el volumen geométrico mostrado en la pantalla (p. €j., para moverlo 0 cambiar su orientacién) usando un
intervalo de controles multimodales, que podrian incluir (pero no estan necesariamente limitados a:

- Un cursor convencional con palanca de mandos, raton o controles similares;

- Controles tactiles a través de un dispositivo de pantalla tactil convencional o mediante la aplicacion de dispositivos
para detectar la posicion de la mano y los dedos del piloto, donde las pantallas virtuales o los paneles de control se
representan al alcance del brazo del piloto;

- Gestos con los brazos, las manos y/o los dedos usando dispositivos para detectar la posicion de las manos y los
dedos del piloto (posiblemente soportados por dispositivos de retroalimentacion haptica);
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- Rastreo de la posicidn y orientacion de la cabeza para interactuar con objetos en una pantalla de realidad
aumentada o virtual;

- Rastreo de la posicion de la mirada usando sensores montados en la cabina o en el casco del piloto.

La forma apropiada de interaccion puede depender de la tarea a realizar, el entomo operativo y/o las preferencias personales
del piloto.

El procesador 32 esta configurado ademas para procesar (en el modulo 37 de calculo) los datos de entrada recibidos en la
interfaz 34 de entrada y calcular de esta manera, basandose en la ubicacion de la tarea/operacion especificada, sus
caracteristicas (es decir, tipo de operacién a realizar, caracteristicas de los recursos disponibles para realizar la operacién)
y datos en tiempo real representativos de las condiciones en la ubicacion especificada, incluyendo datos de elevacion del
terreno, para calcular regiones de intervisibilidad y otros factores que afectan el volumen del espacio aéreo definido con
respecto a la operacion especificada. Por ejemplo, con respecto a una tarea de busqueda de la superficie para una
embarcacion maritima, el espacio de busqueda estara restringido por la costa; en esta u otras aplicaciones, una tarea de
busqueda puede estar restringida por fronteras politicas, volimenes de espacio aéreo controlados o limites operativos.

A partir del volumen geométrico inicial definido por la naturaleza de la tarea/operacion especificada y los datos de elevacién
del terreno (y otros) asociados con la ubicacién especifica en donde se define la tarea/operacion, el procesador calcula un
volumen geométrico ajustado representativo del espacio aéreo disponible para realizar la tarea/operacion especificada en
una ubicacion especificada (0 con respecto a un objetivo especificado).

Los datos representativos del volumen geométrico mencionado anteriormente se pasan a continuacion a un moédulo 48 de
generacién de datos de imagen, que genera datos de imagen configurados para hacer que el volumen geométrico se emita
(a través de la interfaz 50) y se muestre, por ejemplo, como un modelo de estructura de mallado, en el pantalla 12 de la
pantalla montada en el casco de tal modo que esté escalada y superpuesta a la vista del mundo exterior del portador en la
ubicacion precisa en la misma del SAM especificado y dimensionada y orientada para coincidir con la situaciéon del mundo
real. Por lo tanto, el piloto puede “ver” inmediatamente una representacion tridimensional del area operativa representada
por la tarea/operacion especificada en tiempo y espacio real.

Con referencia a las Figuras 4a, 4b, 4c y 5, al piloto se le puede presentar un entorno 3D 100. Este entorno 100 particular
estd enteramente compuesto de simbologia e imagenes, es decir, estd enteramente generado por ordenador (aunque
basado en datos del mundo real), a continuacion, se muestra en la pantalla y a continuacion se proyecta sobre un visor o
parabrisas para aparecer en el campo de vision del piloto. Al estar completamente generado por ordenador, el entorno 100
presentado se puede escalar y reubicar dentro del campo de visidn del piloto por comodidad de uso. Una disposicion
alternativa puede proporcionar un entorno 3D para superposicion a la vista del mundo real a través del visor o el parabrisas.

En el entorno 100, se muestra la pista 102 de la propia aeronave del piloto, una primera y una segunda pista 104 de aeronave
colaborativas, y algo de informacion basica del terreno que ilustra una primera region 106 del mapa terrestre distinguida de
una segunda region 108 del mapa terrestre por un borde 107. En este ejemplo particular, la regién 106 es el mar, la regién
108 es tierra y el borde 107 es una linea costera.

Por lo tanto, se muestra un area de operacion segun la etapa S1 del proceso de la Figura 5.

Con el entorno mostrado, el piloto selecciona a través de un dispositivo de entrada (por ejemplo, una pantalla tactil virtual
y/o entrada HOTAS) una operacién particular a realizar. Especificamente en este ejemplo, el piloto especifica una tarea de
‘area de busqueda de barcos' que ha de llevarse a cabo por la aeronave 104 colaborativa.

Por lo tanto, se especifica una operacion a realizar segun la etapa S2 de la Figura 5.

Habiendo seleccionado realizar la tarea de busqueda, el procesador 32, mediante referencia a la base de datos 46,
determina un volumen geométrico inicial adecuado. En este ejemplo, se trata de un volumen geométrico cuboide. En
consecuencia, cuando el piloto introduce una ubicacion y region, se muestra 112 una forma 112 de cuboide correspondiente.
El piloto puede especificar la ubicacion y la region de varias maneras diferentes, por ejemplo, como se muestra en este
punto, moviendo una mano 110 que sefiala a través del entorno para cumplir con un régimen de reconocimiento de gestos
predeterminado.

Por tanto, el piloto puede especificar una region objetivo segun la etapa S3 y mostrar un volumen geométrico inicial segin
la etapa S4.

Habiendo establecido y mostrado el volumen 112 geométrico inicial (o, alternativamente, tan pronto como se establece el
volumen geométrico inicial) el procesador 32 compara esto con otros factores tales como los datos 38 de terreno y los datos
de tarea. Como resultado de esta comparacién, en este ejemplo, el procesador 32 determina que areas del volumen 112
geomeétrico inicial que corresponden a la region terrestre no son de interés para la basqueda. Habiendo determinado esto,
se genera y muestra un volumen 114 geométrico actualizado, en este ejemplo, una version truncada del volumen 112 inicial).
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(Cuando la tarea puede realizarse por un grupo de plataformas, tal como colaboradores 104, el procesador puede
compartimentar ain mas el volumen geométrico actualizado/ajustado en areas correspondientes a cargas de trabajo
especificas de la plataforma - por ejemplo, un volumen para busqueda por parte de un primer colaborador, y un volumen
para busqueda por parte de un colaborador adicional).

Por lo tanto, el volumen y la tarea inicialmente especificados se comparan con las condiciones en la regidn segun la etapa
S5 de la Figura 5, y el volumen geométrico ajustado se muestra segun la etapa S6 de la Figura 5.

A continuacion, el usuario puede emitir un comando por medio de un dispositivo de entrada para ejecutar la basqueda, segin
la etapa S7.

Mostrando al usuario no Unicamente el volumen inicial, sino también el volumen ajustado, se proporciona una experiencia
de usuario en donde el piloto puede ver las etapas tomadas por el procesador 32 y, de esta manera, tanto apreciar el
resultado final (p. ej., tener mas confianza en él) como inferir ciertas propiedades del entorno/objetivo sin datos de
sobreexposicién que pueden ser menos relevantes.

En realizaciones alternativas, el volumen geométrico inicial puede definirse, pero no mostrarse, siendo el primer volumen
presentado al piloto el volumen ajustado. Una disposicion de este tipo puede tender a minimizar la simbologia presentada al
piloto. Haciendo referencia de vuelta a la Figura 3, el procesador 32 comprende ademas un médulo 49 de prediccion para
recibir datos representativos de la tarea/operaciéon a realizar, los recursos disponibles/especificados para realizarla, la
ubicacion en donde ha de realizarse y (donde sea aplicable) el objetivo respecto del cual ha de realizarse, y calcula una
probabilidad de éxito dados los parametros y condiciones actuales. Por supuesto, ha de entenderse que el médulo 49 de
prediccion no necesariamente puede incorporarse dentro del aparato de la presente invencién. En su lugar, el mddulo de
prediccion podria incorporarse en el ordenador de a bordo o en cualquier otro sitio, y el procesador 32 podria estar acoplado
de manera comunicable en la salida del mismo.

Los datos representativos de la probabilidad de éxito, por lo tanto, calculados, se muestran en la pantalla como uno de una
pluralidad de mensajes, p. €j., 'imposible’, parcialmente posible con limitaciones identificadas y 'completamente posible'.
También se puede proporcionar informacion de soporte, tal como los recursos especificos a asignarse a la tarea o por qué
algunos de los objetivos de la tarea no se pueden conseguir, posiblemente con recomendaciones para asignar mas o
diferentes recursos para realizar la tarea.

Cuando el piloto inicia la tarea, se puede generar (y mostrar) retroalimentacion visual para mostrar que es una tarea activa
(etapa S8 de la Figura 5). A medida que la tarea avanza, se puede proporcionar retroalimentacién visual para indicar esto,
por ejemplo, representando las areas o volimenes buscados usando diferentes colores de las regiones actualmente no
buscadas. En el caso de una tarea de exploracion, a medida que se detectan o identifican objetos durante la exploracién, su
presencia o estado se puede identificar y mostrar en forma de iconos, por ejemplo, con los que el piloto puede interactuar
en la pantalla usando cualquier dispositivo de entrada adecuado, tal como uno 0 mas de aquellos definidos anteriormente.

Por lo tanto, en general, una realizacion ilustrativa de la invencion proporciona un aparato y un meétodo para representar, en
una pantalla, un volumen (o superficie) dentro del que ha de realizarse una tarea u operacion. Una vez que se ha definido la
operacion, se selecciona un modelo geomeétrico (segun la naturaleza de la operacién) y se coloca en una
ubicacion/orientacion deseada dentro de una representacién del mundo real del entomo externo de un operativo. Esto
permite al operativo visualizar o “ver” de un vistazo los parametros dimensionales de la regién afectada por la operacién y
proporciona conciencia situacional inmediata.

Se usa el uso inteligente de datos contextuales apropiados relacionados con la operacién especifica para soportar la
definicion del modelo geométrico mostrado. Por lo tanto, si hay factores ambientales u otros que afectan la capacidad de la
operacion para realizarse dentro del espacio aéreo definido por el modelo geométrico original, el modelo geométrico
mostrado se puede ajustar en consecuencia, mejorando de esta manera ain mas la conciencia situacional del operativo.

Una vez definida el area o volumen dentro del cual se requiere la operacion, el operativo puede emitir la operacién a un
sistema informatico de a bordo junto con cualquier informacion adicional relativa a la operacion, como el tiempo en donde
debe completarse, la prioridad que se le debe asignary otros parametros de desempefio relacionados. El sistema informatico
evalula los requisitos de la operacion e interactla con otros recursos cooperantes a través de enlaces de datos de RF. Todos
los recursos cooperantes podrian identificar como contribuirian a la operacion especificada.

A continuacion, el operativo de la plataforma puede recibir retroalimentacion (p. ej., en la pantalla) desde el ordenador para
identificar si la operacion es/fue: imposible, parcialmente posible con limitaciones identificadas o completamente posible, por
ejemplo. También se puede proporcionar informacién de soporte, tal como los recursos especificos a asignarse a la
operacion o por qué algunos de los objetivos de la operacién no se pueden conseguir, posiblemente con recomendaciones
para asignar mas o diferentes recursos para realizar la operacion.

Cuando el operativo inicia la operacion, se puede proporcionar retroalimentacion visual en cualquier pantalla apropiada para

mostrar que se trata de una operacion activa y, a medida que la operacion avanza, retroalimentacion visual adicional puede
indicar esto, por ejemplo, representando areas o volimenes buscados usando diferentes colores de regiones actualmente
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no buscadas. A medida que se detectan o identifican objetos de interés segtin se requiere por la operacion seleccionada, su
presencia o estado puede proporcionarse en cualquier pantalla seleccionada apropiada y el operativo puede interactuar con
iconos o imagenes representativas de los mismos usando cualquier medio de entrada apropiado para la superficie de
visualizacién particular, virtual o real.

Si bien la invencidon se ha descrito anteriormente, en relacion con un ensamblaje de pantalla montada en la cabeza,
particularmente para su uso en aplicaciones de aeronaves de combate militares, sera evidente para un experto en la técnica,
a partir de la descripcion anterior, que las modificaciones y variaciones podrian hacerse a las realizaciones descritas, sin
apartarse del alcance de la invencion tal como se define por las reivindicaciones anexas.

A los efectos de la siguiente lista no exhaustiva de realizaciones alternativas, debe entenderse que la expresion “realidad
aumentada” pretende referirse a un sistema en donde los datos de imagen se muestran en una pantalla transparente de tal
modo que se superponen a la vision del mundo real que tiene un usuario de su entorno, mientras que la expresion “realidad
virtual” pretende referirse a un sistema donde se representa un entorno virtual en una pantalla opaca (por ejemplo, una
imagen representada del entorno externo o interno en donde esta ubicado un operativo y/o el vehiculo) y se mezclan datos
de imagenes (informacién) adicionales en el entorno virtual. Como se indicé anteriormente, algunas realizaciones ilustrativas
de la invencion pueden ser aplicables de manera mas general a operadores de otros tipos de vehiculos y en una amplia
diversidad de aplicaciones.

En particular, el aparato de visualizacién podria comprender cualquiera de las siguientes disposiciones para combinar una
visidn del mundo real (ya sea proporcionada directamente o mediante una transmisién de video en vivo) con imagenes
generadas por ordenador (CGI):

- Una pantalla similar a una television fisica convencional que presenta un namero de vistas diferentes de la
superficie 0 area afectada por una operacién especificada;

- Una representacion virtual de una pantalla “plana” representada en un sistema de visualizacion montado en la
cabeza estereoscopica en color (es decir, la representacién parece plana, pero se presenta para que aparezca en cualquier
ubicacion deseada dentro y alrededor de la cabina, por ejemplo);

- Una representacion virtual mejorada estereoscépica en 3D completa de la misma informacion (es decir, una en
donde la imagen pareceria ser un modelo a escala tridimensional del mundo representado dentro o alrededor de la cabina,
por ejemplo);

- Una representacion virtual mejorada estereoscopica en 3D completa de la misma informacion alineada con el area
o volumen del mundo real segtin se ve por el piloto (y como se ha descrito anteriormente).

En todos los casos, los aspectos de la presente invencidn proporcionan un aparato y un método que usan datos de la
plataforma de anfitrion combinados con datos de otras plataformas dentro del area operativa para proporcionar informacién
intuitiva y sistemas de visualizacién a una plataforma operativa para soportar e informar la planificacion de tareas y
proporcionar retroalimentacién cooperativa.

Cuando se generan representaciones estereoscdpicas, se toman disposiciones asociadas con respecto a la pantalla. Por
ejemplo, la pantalla puede comprender una primera y una segunda subpantalla, cada una de las cuales crea una imagen
que actta con la otra para crear el efecto estereoscépico.

Las realizaciones descritas anteriormente describen el uso de una pantalla como dispositivo de generacién de visualizacion,
configurada para transmitir luz al dispositivo de visualizacién (p. €j., el visor) y crear de esta manera imagenes visibles para
humanos. Sin embargo, como alternativa a una pantalla, se pueden proporcionar otros dispositivos para transmitir luz al
dispositivo de visualizacion y crear imagenes. En particular, podrian utilizarse tecnologias de proyectores y/o tecnologias de
guias de ondas opticas.
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REIVINDICACIONES

Un aparato de visualizacién para mostrar un area operativa a un operativo de una plataforma (14) de anfitrion,
estando definida dicha area operativa dentro de un entorno del mundo real externo con respecto a dicha
plataforma de anfitrion, comprendiendo el aparato:

un dispositivo (12) de visualizacion configurado para proporcionar a dicho operativo, en uso, una
vista tridimensional de dicho entorno del mundo real externo;

un dispositivo de generacion de visualizacion para crear imagenes en el dispositivo de visualizacion;
una entrada (33) de usuario configurada para recibir datos (35) de entrada de usuario
representativos de un objetivo o regidon especificados con respecto a los que ha de realizarse una
operacion y definiendo de esta manera un volumen (112) geométrico inicial para el area operativa,
incluyendo dichos datos de entrada de usuario datos representativos de la ubicacion dentro de dicho
entorno del mundo real externo de dicho objetivo o regidn especificados y datos representativos de
dicha operacion a realizar con respecto a los mismos; y

un procesador (32) configurado para:; usar dichos datos de entrada de usuario para generar u
obtener datos de imagen tridimensional representativos de un volumen geométrico ajustado
basandose, al menos, en dicho volumen geométrico inicial y en dicha operacion a realizar, y mostrar
una 0 mas imagenes que representan dicho volumen (114) geométrico ajustado y creadas usando
dichos datos de imagen tridimensional, en dicho dispositivo de generacioén de visualizacion,
estando configurado el aparato para proyectar o mezclar dicha una o mas imagenes dentro de dicha
vista de dicho entorno del mundo real externo en la ubicacidn relativa en el mismo del objetivo o
regidn especificados,

estando el aparato caracterizado por que:

el procesador esta configurado ademas para usar dichos datos de entrada de usuario y datos de
otras fuentes para determinar una probabilidad de éxito de la operacion especificada a realizar y
generar una salida representativa de la misma. a dicha vista de dicho entorno del mundo real externo
en la ubicacién relativa en el mismo del objetivo o regidn especificados estando el método
caracterizado por que el método comprende, ademas:

determinar una probabilidad de éxito de la operacidn especificada a realizar a través del procesador
usando dichos datos de entrada de usuario y datos de otras fuentes;

y generar una salida representativa de la misma.

Un aparato de visualizaciéon segun la reivindicacion 1, en donde el procesador esta configurado para usar
dichos datos de entrada de usuario para generar u obtener datos de imagen tridimensional representativos
del volumen geométrico ajustado basandose ademas en datos representativos de restricciones dentro del
entorno del mundo real.

Un aparato de visualizacion segun la reivindicacion 1 0 2, en donde el procesador esta configurado para hacer
que un modelo tridimensional que representa dicho volumen geométrico inicial o ajustado se visualice en
dicho dispositivo de visualizaciéon y el aparato esta configurado para proyectar o mezclar dicho modelo
tridimensional dentro de dicha vista de dicho entorno del mundo real externo en la ubicacidn relativa en el
mismo de dicho objetivo o region especificados.

Un aparato de visualizacion segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde el procesador
comprende una entrada para recibir datos objetivo en tiempo real representativos de uno o mas objetivos, y
su ubicacion o ubicaciones respectivas, dentro de dicha area operativa.

Un aparato de visualizacion segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde el procesador
incluye, o esta acoplado de forma comunicable a, un médulo de almacenamiento de datos, teniendo dicho
médulo de almacenamiento de datos almacenado en el mismo datos representativos de una pluralidad de
operaciones 0 modos y datos representativos de una pluralidad de volimenes geométricos respectivos
asociados con el mismo.

Un aparato de visualizacion segun la reivindicacion 5, en donde la entrada de usuario esta configurada para
permitir la operacién para seleccionar una operacién o modo a partir de dicha pluralidad de operaciones o
modos, y el procesador esta configurado, en respuesta a la selecciéon de una operaciéon o modo, para obtener
los datos de imagen tridimensional representativos del volumen geométrico asociado con la operaciéon o modo
seleccionados.

Un aparato de visualizacidn segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que comprende uno o0 mas
dispositivos de entrada configurados para permitir que un operativo interactde con la una 0 mas imagenes en
el dispositivo de visualizacion para moverlas a una ubicaciéon deseada dentro de su vista del entorno del
mundo real externo y/o ajustar manualmente la forma, el tamafio y/u orientaciéon de la una o mas imagenes
con respecto al mismo.
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Un aparato de visualizacién segun cualquier reivindicacion anterior, en donde la salida comprende una de
multiples salidas predefinidas.

Un aparato de visualizacién segun la reivindicacién 8, en donde la salida incluye datos representativos de
condiciones, parametros y caracteristicas que rigen el resultado previsto; y/o datos representativos de
instrucciones/informacién adicionales para el operativo con respecto a dicha operacidn especificada.

Un aparato de visualizacién segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde el procesador esta
configurado para generary mostrar en dicho dispositivo de generacidn de visualizacion datos representativos
del estado en tiempo real de una operacion especificada.

Un aparato de visualizacion segun cualquier reivindicacion anterior, en donde el procesador esta configurado
para recibir u obtener datos de elevacion del terreno representativos de dicho entorno del mundo real externo,
usar dichos datos de elevacion del terreno para calcular regiones de intervisibilidad entre la plataforma de
anfitrién/otras plataformas dentro del area operativa y un objetivo o regién especificados definidos por los
datos de entrada de usuario, y determinar dicha probabilidad de éxito de la operacidn especificada basandose
en las regiones calculadas de intervisibilidad.

Un aparato de visualizacion segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde la vista
tridimensional del entorno del mundo real externo proporcionada al operativo en el dispositivo de visualizacién
es una vista a escala de tal modo que parezca mas pequefia que el entorno del mundo real.

Un aparato de visualizacion segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en donde el dispositivo de
visualizacion y el dispositivo de generacion de visualizacion estan configurados para proporcionar una
representacion estereoscoépica de los datos de entrada de usuario.

Un método para mostrar un area operativa a un operativo de una plataforma de anfitrién, estando definida
dicha area operativa dentro de un entorno del mundo real externo con respecto a dicha plataforma de anfitrién,
comprendiendo el método proporcionar un dispositivo de visualizacién configurado para proporcionar a dicho
operativo, en uso, una vista tridimensional de dicho entorno del mundo real externo,

proporcionar un dispositivo de generacion de visualizacién para crear imagenes en el dispositivo de
visualizacion, recibir datos de entrada de usuario representativos de un objetivo o region
especificados con respecto al que ha de realizarse una operacién, y definir de esta manera un
volumen geomeétrico inicial para el area operativa, incluyendo dichos datos de entrada de usuario
datos representativos de la ubicacion dentro de dicho entorno del mundo real externo de dicho
objetivo o region especificados y datos representativos de dicha operacion a realizar con respecto a
los mismos;

usar dichos datos de entrada de usuario para generar u obtener datos de imagen tridimensional
representativos de un volumen geométrico ajustado basandose, al menos, en dicho volumen
geométrico inicial y en dicha operacion a realizar;

mostrar una 0 mas imagenes que representan dicho volumen geométrico ajustado y

creado utilizando dichos datos de imagen tridimensional, en dicho dispositivo de generacién de
visualizacion,

y mezclar o proyectar dicha una o mas imagenes visualizadas en dicho dispositivo de visualizacion
en dicha vista de dicho entorno del mundo real externo en la ubicacién relativa en el mismo del
objetivo o regidn especificados;

estando el método caracterizado por que el método comprende, ademas:

determinar una probabilidad de éxito de la operacién especificada a realizar a través del

procesador usando dichos datos de entrada de usuario y datos de otras fuentes; y
generar una salida representativa de la misma.
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Figura 1
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Figura 2
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Figura 3
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Figura 4a
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Figura 5 s
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