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DESCRIPCION

Un método y sistema para mejorar el conocimiento situacional de unidades de mando y control.
Antecedentes del invento

El presente invento hace referencia en general a la comunicacién entre unidades de mando y control (MyC), mas
particularmente al intercambio de datos digitales a través de un enlace de datos entre unidades de MyC, de datos
visuales captados por vehiculos aéreos, controlados por las unidades de MyC.

El presente invento también hace referencia a la patente israeli N° 111069 concedida a Sroka et al.

Como se verd al leer la descripcion detallada de la presente invencion, ésta se basa en cuestiones de cartografia
digital, registro de imagenes y presentacién visual de la comunicacién por enlace de datos, todas los cuales son ya
conocidas y se describen parcialmente en las patentes que siguen a continuacion:

El sistema de distribucién de informacién tactica conjunta (JTIDS) de la Fuerza Aérea de los EE.UU. se asemeja
al presente sistema por cuanto el JTIDS permite que varios participantes en el combate compartan informacioén sobre
conocimiento situacional a través de enlaces digitales. Ahora bien, como describe C. Eric Ellington en “Joint Tactical
Information Distribution System (JTIDS)”, National Telecommunications Conference, Nueva Orledns, 1-3 diciembre
de 1975, articulo XP-000796852 (1975), el JITDS ofrece a cada participante la opcién de seleccionar la informacién
de relevancia para sus necesidades.

En consecuencia, las unidades no mantienen la misma informacién en todo momento. Ademads, la informacion
transmitida por todas las unidades tiene que estar constantemente disponible en los enlaces digitales para que las
unidades de MyC puedan seleccionar en cualquier momento toda la informacién requerida, y no se facilita informacién
visual.

La patente estadounidense N° 6.160.497 concedida a Clark describe una pantalla y metodologia para la realizacién
de comunicaciones por enlace de datos digitales entre una aeronave y otras aeronaves o unidades terrestres.

La pantalla puede encontrarse en la carlinga de la aeronave, presentando visualmente las comunicaciones por
enlace de datos digitales. La pantalla también puede usarse en una ubicacidn terrestre, por ejemplo en una unidad
de control del trafico aéreo. La presentacion visual de las comunicaciones por enlace de datos digitales permite al
piloto obtener conocimiento situacional mediante el seguimiento de las comunicaciones digitales entre las aeronaves
y puede combinarse con el seguimiento de las comunicaciones acusticas intercambiadas por los canales acusticos, o
sustituirlo.

La patente estadounidense N° 4.682.160 concedida a Beckwith, Jr. ef al. describe un sistema para generar en tiempo
real una vista en perspectiva del terreno situado a lo largo de la trayectoria de vuelo de una aeronave, accediendo a
datos del terreno almacenados en un generador de mapas digitales y transformando los datos en una representacién en
perspectiva del terreno en la superficie de una pantalla adecuada, por ejemplo un tubo de rayos catédicos de un tablero
de instrumentos.

La patente estadounidense N° 5.936.553 concedida a Kabel describe un dispositivo de navegacién y un método
para presentar informacion de navegacidn en una vista en perspectiva visual.

La patente estadounidense N° 6.119.976 concedida a Roger describe un sistema de reconocimiento teledirigido
lanzado desde el hombro para la vigilancia visual de objetivos remotos desde el aire. Esa invencién incluye un vehiculo
aéreo de reconocimiento que puede lanzarse desde un lanzador portatil.

La mencionada patente israeli N° 111.069 concedida a Sroka et al. describe un método y sistema para marcar
imagenes de objetos captadas con mucha aproximacién por un dispositivo aéreo captador de imagenes, en un mapa de
referencias que tiene un amplio campo visual del escenario.

Ninguna de las anteriores referencias técnicas aborda una situacién en la que un estado visual de un objeto cuya
imagen ha captado una unidad de MyC se actualiza automdticamente y en tiempo real en todas las unidades de MyC
conectadas a esta unidad de MyC.

Dicha informacién actualizada tendrd utilidad para mantener el conocimiento situacional de los operadores de
las unidades de MyC informadas y les ayudard a reasignar nuevos objetos para los vehiculos aéreos controlados por
ellos.

Como ejemplo, considérese una flota de portaaviones en la que cada buque controla su propia escuadrilla de aero-
naves. Por tanto, cada portaaviones es una unidad auténoma de mando y control respecto a sus aeronaves. Ademas,
supéngase que algunos de estos buques supervisen colectivamente el mismo territorio geografico y que, en consecuen-
cia, utilicen mapas o fotografias aéreas en que puedan aparecer los mismos objetivos.
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Supdngase, asimismo, que siempre que una aeronave incluida en el MyC de uno de los buques ataque un objetivo
concreto, la aeronave también transmita a su buque (solamente) imdgenes de escenas que comprendan el objetivo
atacado.

En tal caso, seria ventajoso que los demds portaaviones tuvieran conocimiento del cambio de la situacién del
objetivo atacado, para no enviar sus aeronaves contra ese objetivo, o para no desviarlas del mismo si las aeronaves ya
estan en vuelo.

Hasta ahora, los operadores de las diversas unidades de control podian, tras escuchar una comunicacién verbal,
marcar manual o electrénicamente (por ejemplo, con un ratén de ordenador) objetos en mapas o en fotografias aéreas.

Con la llegada de las comunicaciones “mudas” entre unidades de control por enlace de datos digitales, el operador
de una unidad de control ya no recibe la informacién necesaria que le permita conocer los cambios comunicados por
otras unidades de control sobre la situacién de los objetos. Ademas, aunque se le facilitara esta enorme cantidad de
informacidn verbal, serfa incapaz de utilizarla.

El presente invento llena este vacio y aporta otras ventajas relacionadas.
Descripcion del invento

El presente invento comprende un sistema y método para compartir, entre varias unidades de mando y control
interconectadas, informacién situacional facilitada visualmente respecto a objetos vigilados por un vehiculo aéreo,
de modo que dicha informacién se transmita en tiempo real a través de una comunicacién por enlace de datos
digitales.

Dicho método se define en la reivindicacion 1, en tanto que la reivindicacién 13 define un sistema correspondiente.
Las demads reivindicaciones definen formas preferidas de realizacién del método y del sistema.

Otros objetos y propdsitos del presente invento se advertirdn leyendo la descripcién que sigue junto con las figuras
siguientes.

Breve descripcion de los dibujos

El invento se describe aqui, s6lo a modo de ejemplo, con referencia a los dibujos que se acompaiian, y en conse-
cuencia:

En la figura 1 aparecen los elementos de un sistema de mando y control segtin el presente invento;

En la figura 2 aparecen las relaciones operativas entre elementos de una unidad de mando y control segin el
presente invento.

Descripcion detallada de las formas de realizacion

Las formas de realizacién que aqui se describen no pretenden ser exhaustivas ni limitar de ningiin modo las aplica-
ciones del invento, y s6lo se utilizan como ejemplos para explicar el invento y para que otros técnicos puedan utilizar
sus ensefianzas.

El propésito del presente invento es actualizar automdaticamente y en tiempo real datos digitales relativos a la situa-
cién de un objeto y almacenados por diversas unidades de MyC interconectadas, de acuerdo con una informacién sobre
un cambio situacional del objeto percibida mediante una imagen del objeto captada por un sensor remoto regulado por
una de las unidades de MyC.

La figura 1, a la cual se pasa a hacer referencia, presenta un ejemplo sin intencién limitativa que demuestra las
posibilidades del presente invento.

En la figura 1 se presenta un grupo 11 de 5 unidades de MyC, 11aa 11c, conectadas entre si para permitir enlaces de
datos digitales bidireccionales 19 entre cada miembro del grupo y los restantes miembros del grupo. La interconexién
puede efectuarse mediante cualquier reticulacion conocida por los técnicos (por ejemplo, utilizando conexiones fisicas
como los conductores eléctricos y las fibras dpticas, o por comunicacién inaldmbrica).

Cada unidad de MyC del grupo 11 se encarga de vigilar una zona geogréfica determinada (que no aparece en la
figura), mediante la observacion o el ataque contra objetivos de esa zona, preferiblemente por telemando de vehiculos
aéreos que sobrevuelen esa zona, por ejemplo de un vehiculo 12 teledirigido de baja altitud, controlado por la unidad
11a del grupo 11.

El vehiculo aéreo 12 lleva a bordo un dispositivo captador de imdgenes 13 para captar imagenes del escenario 15°,
que estd ubicada en la zona geogréfica vigilada por la unidad de MyC 11a y que comprende los objetos 15.
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El vehiculo aéreo 12 lleva a bordo un dispositivo transmisor 14, que transmite por medios inaldmbricos o a través
de una fibra dptica (que no aparece en la figura) una imagen del escenario 15°, captada por el dispositivo captador de
imagenes 13, a un dispositivo receptor de imdgenes 16 ubicado en la unidad de MyC 11a. El dispositivo receptor de
imdgenes 16 reconstruye una imagen digital del escenario 15’ que comprende objetos 15 situados en una ubicacién de
memoria accesible de un ordenador (aparece en la figura 2, donde se describe mas detalladamente la unidad de MyC
11a) de la unidad de MyC 11a. Ademas, la imagen digital captada del objeto 15 se presenta visualmente en al menos
una de las pantallas 17, 18 situadas en la unidad de MyC 11a.

Cada unidad de MyC del grupo 11 almacena en la base de datos de su ordenador una imagen digital de la zona
vigilada por esa unidad; dicha imagen digital aérea comprende imdgenes de objetos (por ejemplo, los objetos 15) que
pueden afectarse por medios que dirige esa unidad de MyC.

De manera mds general, pero igualmente incluida entre las posibilidades del presente invento, se tiene una situaciéon
en la cual el dispositivo captador de imdgenes 13 no se halla a bordo de un vehiculo en vuelo, sino que estd ubicado
“en tierra”, aunque de tal manera que le permite vigilar el paisaje circundante. Por ejemplo, el dispositivo captador de
imdagenes 13 se encuentra en una colina u otro lugar topograficamente elevado que domina el valle subyacente, o esta
instalado en un madstil alto (fijo o mévil). Por tanto, el presente invento amplia el sentido del vocablo “aéreo”, para
incluir estas situaciones.

La imagen digital de la zona contenida en la base de datos, que en lo sucesivo se denominard “mapa de referencias
digitales”, se basa en fotografia aérea (fotografia convencional u ortogonal) cuya salida se ha digitalizado por medio
de técnicas conocidas. El mapa de referencias digitales se visualiza constantemente en una pantalla adecuada como
pantalla 18 de la unidad de MyC 11a.

Aunque tanto los mapas como las fotos aéreas presentan una “vista aérea” del terreno, las fotografias aéreas
no son mapas. Los mapas son representaciones ortogonales de la superficie del terreno; es decir, son direccional y
geométricamente exactos (al menos dentro de las limitaciones impuestas por la proyeccién de objetos tridimensionales
sobre medios bidimensionales). Las fotos aéreas, por otro lado, presentan un alto grado de distorsion radial. Es decir, la
topografia estd distorsionada y, hasta que se corrige esa distorsion, las mediciones efectuadas a partir de una fotografia
no son exactas.

Una fotografia ortogonal es producto del tratamiento de dos fotografias aéreas captadas con dos cdmaras cuyos
ejes, en el momento de la exposicion, apuntan hacia abajo en dngulos diferentes a los normales respecto al terreno, y
que, como un mapa, es a escala.

En consecuencia, la ubicacién geografica de cada punto en el mapa de referencias digitales se conoce porque es
posible determinar exactamente su vector de posicion respecto a las caracteristicas visuales de los rasgos sobresalientes
del terreno recogidos en el mapa de referencias digitales, dado que las coordenadas geograficas exactas de dichos
rasgos sobresalientes del terreno se han determinado mediante técnicas topograficas conocidas.

Téngase en cuenta que, en relacion con el presente invento, aunque los mapas digitales de referencias de las diversas
unidades de MyC no tienen que ser idénticos, ni coincidir completamente, en cambio si que deben incluir una regién
comin como, por ejemplo, la zona 15’ que contiene los objetos 15.

Las coordenadas (los pixeles) de un objeto 15 pueden asignarse en el mapa de referencias digitales de la unidad de
MyC 11a (y, por consiguiente, también puede determinarse su posicion geogréfica exacta) segin el aspecto del objeto
en una imagen de la escena 15°, captada por el dispositivo captador de imédgenes 13 situado a bordo del vehiculo en
vuelo 12.

El vehiculo en vuelo 12 transmite en tiempo real dicha imagen, incluida en al menos un fotograma o al menos una
fotografia fija, a la unidad de MyC 11a, que dirige dicho vehiculo en vuelo 12.

Mientras que el mapa digital de referencias, en formato de mapa o de fotografia ortogonal, es una proyeccién
bidimensional de un paisaje, el aspecto del objeto 15 del paisaje 15’ captado por el dispositivo captador de imdgenes
13 a bordo del vehiculo en vuelo 12 suele corresponder a una vista en perspectiva del escenario.

La navegacién automadtica de vehiculos en vuelo, utilizando su capacidad para orientarse de acuerdo con la vista
en perspectiva de objetos reconocibles en su trayectoria, es una técnica ya conocida. Esta orientacion se basa en el
establecimiento de correspondencia entre dos 0 mas imdgenes, técnica conocida como registro de las imagenes; véase,
por ejemplo, “Automatic Geo-Spatial Images and Data Exploitation”, Proceedings of SPIE, Vol. 4054, 24 de abril de
2000.

Un resultado deseado del proceso de registro de imdgenes es una representacion util de la correspondencia entre
conjuntos de imdgenes que se superponen; habitualmente una funcidn cartografica que, en el presente invento, toma
el conjunto de coordenadas espaciales de la imagen en vista de perspectiva y lo transforma en el correspondiente
conjunto de coordenadas espaciales del mapa digital de referencias.
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En consecuencia, los pixeles del mapa de referencias digitales, que corresponden a la ubicacién del objeto cuya
vista en perspectiva se estd recibiendo, pueden identificarse y manipularse.

En la mencionada patente israeli N° IL 111069 también se describi6 el establecimiento de una relacion entre los
pixeles de la imagen de un objeto incluido en un campo visual amplio de una imagen de referencia con los pixeles de
la imagen del objeto en un campo visual ampliado por aproximacién de la lente.

Téngase en cuenta que, segln el presente invento, las caracteristicas fisicas de las imdgenes aportadas por el
dispositivo captador de imdgenes aerotransportado pueden ser diferentes de las caracteristicas fisicas subyacentes de
la imagen del mapa de referencias digitales.

Por ejemplo, mientras que el mapa de referencias digitales suele basarse en imagenes Opticas visibles de la zona
vigilada, las imdgenes de objetos captadas por los vehiculos en vuelo pueden ser de rayos infrarrojos, térmicas, mul-
tiespectrales, de ladar (radar de rayos laser), de radar, y basadas en informacién facilitada por sensores quimicos y
bioldgicos.

Después del registro de la imagen, un operador de la unidad de MyC 11a actualiza electrénicamente el mapa de
referencias digitales de su unidad de MyC para tener en cuenta los cambios observados en la informacién situacional
de los objetos.

Un cambio en la informacién situacional de un objeto es un cambio en su ubicacién geografica o en su estado fisico
o quimico (por ejemplo, se ha retirado un vehiculo, ha aparecido o se ha destruido un objetivo, o una zona residencial
ha quedado afectada por la guerra quimica).

La decision sobre cudles son los objetos cuya informacién situacional conviene actualizar en el mapa de referencias
digitales suele dejarse a discrecion del operador, en funcién de su conciencia mental de la situacidn; no obstante, entre
las posibilidades del presente invento se incluye un sistema automatico de adopcioén de decisiones, que decide qué
objetos merecen actualizacion.

“Actualizacién electrénica” significa cualquier indicacién respecto al mapa de pixeles del objeto en el mapa de
referencias digitales que diferencie la simbolizacién del objeto en el mapa de referencias digitales después de actua-
lizarlo, en comparacién con su simbolizacién antes de actualizarlo. Por ejemplo, en el mapa de referencias digitales,
marcar la imagen del objeto o su ubicacién; cambiar la imagen, el tamafio, color o contraste del objeto, e incluso la
eliminacién total de la imagen del objeto en el mapa digital de referencias.

Dicha actualizacién electronica, que se lleva a cabo practicamente manipulando la imagen del objeto o su ubicacién
en la pantalla visual del mapa de referencias digitales, puede codificarse y ha de tener un mismo significado para los
operadores de todas las unidades de MyC.

Seguidamente, el mapa de referencias digitales actualizado se guarda en la base de datos de la unidad de MyC 11a
como un segundo nivel sobre el mapa de referencias digitales original, o bien sustituye al mapa de referencias digitales
original en la base de datos de la unidad de MyC 11a.

El presente invento también incluye una actualizacién visual automética de una representacién de un objeto o su
ubicacién en un mapa de referencias digitales de al menos una unidad de MyC (por ejemplo, la 11b) segtin datos
facilitados a través del enlace de datos por otra unidad de MyC (por ejemplo, la 11a).

Esto significa que, una vez el sistema de una unidad de MyC “maestra” (es decir, la unidad receptora de imagenes
de vistas en perspectiva de los objetos) actualiza electrénicamente su mapa de referencias digitales, los mapas de
referencias digitales de las otras unidades de MyC, que estan interconectadas por una red informadtica a la unidad de
MyC maestra, también se actualizan respecto a la informacidn situacional de los objetos comunes que aparecen en sus
mapas de referencias digitales.

Véase la figura 2, que contiene un esquema funcional descriptivo de los componentes y de sus interrelaciones en
una unidad de MyC maestra 11a.

En la figura 2, la unidad de MyC maestra 11a comprende un dispositivo receptor 16 que recibe en tiempo real
imdgenes de objetos 15 ubicados en un escenario reproducido 15’ captado por un dispositivo captador de imagenes
(que no aparece en la figura) situado a bordo de un vehiculo en vuelo (que no aparece en la figura).

Los objetos 15 observados en el paisaje reproducido 15’ los selecciona un operador humano (que no aparece en
la figura) de la unidad de MyC 11a. El operador decide por adelantado la ubicacion del escenario reproducido 15’ (y,
consecuentemente, el destino del vehiculo en vuelo).

Un sistema operativo 23 (un ordenador central con el software apropiado) comunica (flecha 27) a una base de datos
22 informacion ttil para reconocer el escenario reproducido 15 (por ejemplo, sus limites geograficos) y la base de
datos 22 extrae de la memoria un mapa apropiado de referencias digitales que incluye el escenario reproducido 15° (y
en el cual pueden faltar objetos 15) y envia (flecha 25) una imagen del mapa de referencias digitales apropiado a la
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unidad de registro de imdgenes 21, que también acepta (flecha 29) del dispositivo receptor 16 en tiempo real imdgenes
digitales de una vista en perspectiva de los objetos 15 en el paisaje reproducido 15°.

Las técnicas de registro de imédgenes utilizadas por la unidad de registro de imédgenes 21 son las conocidas por los
especialistas e incluyen un método de transformacion polinémica, un método de transformacién de modelos sensoria-
les (véase, por ejemplo, “Automatic Geo-Spatial Images and Data Exploitation”, Proceedings of SPIE, Vol. 4054, 24
de abril de 2000) y especialmente un método de transformacién por equiparacion de caracteristicas, que se menciona
en la patente israeli N° IL 111069 y en las referencias contenidas en la misma.

Después de registrarse la imagen, se identifica la ubicacion de los pixeles correspondientes a los objetos 15 del
mapa de referencias digitales y se comunica (flecha 26) a la base de datos 22.

De este modo, en la base de datos 22 se forma un nuevo mapa de referencias digitales que incluye la simbolizacién
bidimensional actualizada de los objetos 15 (en sus coordenadas correspondientes).

Este nuevo mapa de referencias digitales se transmite (flecha 28) a la unidad operativa 23, que lo visualiza en una
pantalla apropiada 18.

Simultdneamente a toda esta actividad automadtica, mientras observa en tiempo real la vista en perspectiva del
escenario reproducido 15’ que aparece en el monitor 17 o en la pantalla 18 (junto con el mapa de referencias digitales),
el operador de la unidad de MyC 11a percibe constantemente la informacién situacional relacionada con los objetos
15 y puede, siempre que lo desee, marcar electrénicamente la ubicacién o la imagen de los objetos 15 en el mapa de
referencias digitales que aparece en la pantalla 18, utilizando para ello un dispositivo de control por cursor 18’.

La cuadricula digital de los objetos marcados se guarda en la base de datos 22 como segundo nivel sobre el mapa
de referencias digitales. Simultdneamente, la cuadricula digital relativa a los objetos marcados se transfiere mediante
un enlace de datos 19 a las demds unidades interconectadas de la red (que no aparecen en la figura) del sistema de
MyC 11 en las que se ha incorporado esta informacién situacional (por unidades andlogas al sistema operativo 23) y
al mapa de referencias digitales de la zona reproducida 15’ que estd almacenado en las bases de datos respectivas de
estas unidades.

Al mismo tiempo, las unidades de MyC receptoras de la informacién transmitida por el enlace de datos 19 la
interpretan visualmente y la presentan en las pantallas de sus respectivas visualizaciones.

El resultado final del presente invento es que los operadores de todas las unidades de MyC interconectadas de la red
ven en sus pantallas y al mismo tiempo imégenes del mapa de referencias digitales con simbolizaciones actualizadas
(por ejemplo, marcas) de los mismos objetos.

Aunque este invento se haya descrito en relacién con un nimero limitado de formas de realizacidn, es evidente que
pueden efectuarse muchas variaciones, modificaciones y otras aplicaciones del invento sin rebasar las posibilidades
del mismo.
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REIVINDICACIONES

1. Un método para compartir informacién situacional visual de objetos (15) entre varias unidades de mando y
control (11), consistente en las fases de: a) facilitacién a cada unidad de mando y control (11) de un mecanismo
(22) para almacenar un mapa de referencias digitales de una zona geografica; b) recepcion por al menos una unidad
de mando y control (11) de una imagen de un escenario (15’) que incluye al menos un objeto (15) en dicha zona
geogriéfica; c) registro de dicha imagen recibida de dicho escenario en dicho mapa de referencias digitales de al menos
dicha unidad de mando y control (11); d) actualizacién de una informacién situacional de al menos dicho objeto (15)
en dicho mapa de referencias digitales de al menos dicha unidad de mando y control (11) en funcién de dicha imagen
recibida de dicho escenario; e) transmision, a través de un enlace de datos digitales (19), de dicha actualizacién de
dicha informacidn situacional de al menos dicho objeto (15) a al menos una unidad de mando y control (11) entre
dichas unidades de mando y control (11); f) incorporacion de dicha informacién situacional transmitida a través del
enlace de datos sobre al menos dicho objeto (15) a dicho mapa de referencias digitales de al menos dicha unidad
de mando y control (11); y g) interpretacion visual de dicha informacién situacional transmitida a través del enlace
de datos de al menos dicho objeto por al menos dicha unidad de mando y control (11); siendo obligatorias dicha
incorporacién de dicha informacién situacional transmitida a través del enlace de datos y dicha interpretacién visual
de dicha informacion situacional transmitida a través del enlace de datos.

2. El método de la reivindicacion 1, en virtud del cual dicho mapa de referencias digitales comprende una fotografia
ortogonal digitalizada de dicha zona geografica.

3. El método de la reivindicacion 1, en virtud del cual dicha imagen de dicho escenario (15°) comprende una vista
en perspectiva de al menos dicho objeto (15).

4. El método de la reivindicacion 1, en virtud del cual dicha informacién situacional de al menos dicho objeto (15)
comprende informacion relativa a un dafio ocasionado a al menos dicho objeto (15).

5. El método de la reivindicacién 3, que ademds comprende las fases de: h) captacion de dicha imagen de dicho
escenario (157).

6. El método de la reivindicacién 5, en virtud del cual dicha captacién se efectia con un dispositivo captador de
imagenes (13) cuya ubicacidn se selecciona en el grupo consistente en: a bordo de un vehiculo en vuelo, en un punto
de vigilancia topograficamente elevado y en lo alto de un madstil.

7. El método de la reivindicacion 1, en virtud del cual dicha imagen se selecciona en el grupo consistente en:
imagenes Opticas del espectro visible, de infrarrojos, térmicas, de radar de rayos laser, imdgenes de una salida de un
sensor quimico e imdgenes de una salida de un sensor bioldgico.

8. El método de la reivindicacién 1, en virtud del cual dicho registro se efectia utilizando al menos una técnica
seleccionada en el grupo consistente en: un método de transformacién polinémica, un método de transformacion de
modelos sensoriales y un método de transformacién por equiparacion de caracteristicas.

9. El método de la reivindicacién 1, que ademds comprende la fase de: f) presentacion visual de dicho mapa de
referencias digitales.

10. EI método de la reivindicaciéon 3, que ademds comprende la fase de: f) presentacion visual de dicha vista en
perspectiva de al menos dicho objeto (15).

11. El método de la reivindicacion 9, en virtud del cual dicha actualizacion de dicha informacion situacional de al
menos dicho objeto en dicho mapa de referencias digitales presentado visualmente incluye el marcado electrénico de
una imagen registrada de al menos dicho objeto en dicho mapa de referencias digitales presentado visualmente.

12. El método de la reivindicacion 1, en virtud del cual dicha transmision de dicha actualizacién de dicha infor-
macion situacional se efectda a todas las otras unidades de mando y control (11) y en virtud del cual todas las otras
unidades de mando y control (11) incorporan dicha informacién situacional transmitida a través del enlace de datos a
dicho mapa de referencias digitales de dichas otras unidades de mando y control (11) e interpretan visualmente dicha
informacidn situacional transmitida a través de dicho enlace de datos.

13. Un sistema para mejorar el conocimiento situacional de varias unidades de mando y control (11), que com-
prende:

a) varias unidades de mando y control (11); cada unidad de mando y control (11) incluye: i) una base de datos (22)
situada en una memoria accesible de cada una de dicha unidades de mando y control (11), almacenando cada una de
dicha bases de datos (22) un mapa de referencias digitales de una zona geografica que incluye una ubicacién de al
menos un objeto (15) vigilado por cada una de dichas unidades de mando y control (11); ii) un mecanismo (21, 23)
para actualizar una informacion situacional de al menos dicho objeto (15) en dicho mapa de referencias digitales en
funcién de una imagen recibida de un escenario (15°) que incluye al menos dicho objeto (15) y que se registra en dicho
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mapa de referencias; iii) un mecanismo de comunicacién (19) entre cada una de dichas unidades de mando y control
(11) y cada una de las otras unidades de mando y control (11), para transmitir dicha actualizacién de dicha informacién
situacional, incluyendo dicho mecanismo de comunicacién (19) un enlace de datos digitales; iv) un mecanismo (17,
18) para la interpretacion visual de informacion situacional recibida a través de dicho enlace de datos digitales; y v) un
mecanismo (21, 23) para incorporar dicha interpretacién visual a dicho mapa de referencias digitales de dicha unidad
de mando y control; en virtud del cual dicha incorporacién de dicha interpretacion visual a dichos mapas de referencias
digitales es obligatoria.

14. El sistema de la reivindicacion 13, en virtud del cual una unidad de mando y control (11) entre dichas unidades
de mando y control (11) es un puesto terrestre.

15. El sistema de la reivindicacion 13, en virtud del cual una unidad de mando y control (11) entre dichas unidades
de mando y control (11) estd a bordo de una aeronave.

16. El sistema de la reivindicacién 13, en virtud del cual una unidad de mando y control (11) entre dichas unidades
de mando y control (11) estd a bordo de una nave.

17. El sistema de la reivindicacién 13, en virtud del cual dicho mapa de referencias digitales comprende una
fotografia ortogonal digitalizada de dicha zona geogréfica.

18. El sistema de la reivindicacién 13, en virtud del cual dicha informacién situacional de al menos dicho objeto
comprende informacién relativa a un dafio ocasionado a al menos dicho objeto.

19. El sistema de la reivindicacion 13, en virtud del cual dicho mecanismo (21, 23) de actualizacién comprende un
mecanismo (21) para el registro de imagenes de dicho escenario (15) en dicho mapa de referencias digitales.

20. Fl sistema de la reivindicacién 13, que también comprende: b) un dispositivo captador de imagenes (13)
para formar una imagen de un escenario (15°) que incluye al menos dicho objeto (15); ¢) un dispositivo transmisor
de imagenes (14) comunicativamente acoplado a dicho dispositivo captador de imédgenes (13); y d) un dispositivo
receptor de imdgenes (16) en al menos dicha unidad de mando y control (11) comunicativamente conectado a dicho
dispositivo transmisor de imagenes (14).

21. El sistema de la reivindicacién 20, en virtud del cual dicha imagen de dicho escenario (15°) comprende una
vista en perspectiva de al menos dicho objeto (15).

22. Fl sistema de la reivindicacion 20, en virtud del cual una ubicacion de dicho dispositivo captador de image-
nes (13) se selecciona en el grupo consistente en: a bordo de un vehiculo en vuelo (12), en un punto de vigilancia
topograficamente elevado, o en lo alto de un mastil.

23. El sistema de la reivindicacién 20, en virtud del cual dicho dispositivo captador de imagenes (13) se dirige a
distancia por medio de al menos dicha unidad de mando y control (11).

24. El sistema de la reivindicacién 20, en virtud del cual dicho dispositivo captador de imdgenes se selecciona en el
grupo consistente en: generadores de imdgenes Opticas en el espectro visible, generadores de imdgenes de infrarrojos,
generadores de imédgenes térmicas, generadores de imdgenes de radar por rayos ldser, generadores de imigenes de
radar, generadores de imdgenes quimicas y generadores de imdgenes bioldgicas.

25. El sistema de la reivindicacién 21, que también comprende, en al menos dicha unidad de mando y control: 1)
una pantalla para presentar visualmente dicho mapa de referencias digitales almacenado en al menos dicha unidad de
mando y control; ii) una pantalla para presentar visualmente dicha imagen de dicho escenario y; iii) un mecanismo
para marcar un objeto seleccionado en al menos dicho objeto en dicho mapa de referencias digitales almacenado en al
menos una unidad de mando y control en funcién de dicha informacién situacional de dicho objeto seleccionado.
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