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SYSTEME INTELLIGENT POUR LE CONTROLE DE FONCTIONS DANS
UNE TOURELLE DE VEHICULE DE COMBAT

Objet de I'invention

[0001] La présente invention a trait au domaine de I'armement,
notamment a un systéme intelligent de contréle de fonctions d’'une tourelle dans
un véhicule terrestre de combat, et au véhicule terrestre de combat équipé d’'un

tel systéme.

Arriére-plan technologique et état de la technique

[0002] Il est connu qu'une tourelle de véhicule terrestre blindé
comprend typiquement un systéme de visée ou viseur (Sight System) qui met
une voie jour et une voie nuit (ou thermique) a disposition de l'artilleur et du
commandant ainsi qu'un télémétre laser. Généralement l'artilleur et le
commandant ont chacun a disposition une station individuelle munie d'une
poignée de commande (joystick), qui permet de donner une commande de
direction en azimut et en élévation au viseur et donc de modifier la ligne de visée,
ainsi que d'un écran de contrdle. Le viseur du commandant est trés similaire a

celui de l'artilleur si ce n'est qu’il fournit en plus une vision panoramique.

[0003] Les commandes de la tourelle sont donc transmises
manuellement grace a un joystick, un guidon ou plus généralement une manette
présentant une pluralité de boutons et associés a un support visuel sur un écran
d’'affichage montrant I'environnement extérieur ainsi que les commandes de
visée.

[0004] Cependant, ce systtme connu ne permet pas toujours un
acces précis aux différents boutons de commande, en particulier lors du roulage

du véhicule qui génére des vibrations ayant pour conséquence que les boutons
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et écrans bougent constamment par rapport aux yeux et mains des opérateurs.
Ainsi la vision des écrans est saccadée et approximative et les mains doivent
rester collées sur la manette de contréle. Ce probléme affecte non seulement la
sélection de cibles mais également la transmission manuelle de la commande de
tir.

[0005] Afin de répondre a ce probleme, le document
WO 2016/072927 A1 propose un systéme de perception de situation dans un
véhicule terrestre de combat, comprenant une pluralité de capteurs de saisie
d'image configurés pour enregistrer des séquences dimages montrant
différentes vues partielles de 'environnement du véhicule terrestre de combat et
une pluralité de dispositifs clients, tels que des casques intégrés de réalité
virtuelle/augmentée comprenant notamment des moyens daffichage et un
capteur de direction, ou chacun de ceux-ci est configuré pour afficher une vue de
I'environnement du véhicule de combat, selon le souhait de l'utilisateur, sur un
afficheur. Les capteurs de saisie d'image sont configurés pour étre connectés en
réseau et pour envoyer les séquences d'image sur le réseau au moyen d'une
technique selon laquelle chaque séquence d'image envoyée par un capteur peut
étre recue par une pluralité de récepteurs, comme la multidiffusion. Les dispositifs
clients sont également configurés pour étre connectés audit réseau et pour
recevoir, via celui-ci, au moins une séquence d'images enregistrée par au moins
un capteur de saisie d'images. En outre, chaque dispositif client est configuré
pour générer, de lui-méme, la vue souhaitée en traitant des images a partir de la

séquence d'images et a permettre l'affichage de la vue souhaitée.

[0006] Notamment, les vues de lenvironnement présentées a
I'affichage peuvent étre sélectionnées par un opérateur sur base de la mesure
de la position de la téte de l'utilisateur au moyen du capteur de direction ou
encore sur base de moyens de suivi oculaire (eye tracking) intégrés dans les
casques, grace auxquels celui-ci indique la vue souhaitée en regardant dans une
direction déterminée. Ainsi, en contrélant la position de la téte ou des yeux de
F'opérateur, on peut sélectionner différentes images a visualiser dans la casque,
des images avant mais aussi des images arriére, hémisphériques ou a 360° en

fonction du nombre et de la répartition des capteurs a I'extérieur du véhicule.
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[0007] Le document précité enseigne comment résoudre en partie le
probléme mentionné ci-dessus en facilitant une sélection mains-libres des vues
souhaitées grace au suivi oculaire mais reste silencieux notamment quant a la
sélection des moyens de commande de tir dans un véhicule terrestre de combat

affecté par des vibrations de roulage.

[0008] On connait par ailleurs une utilisation de la technique de suivi
oculaire a destination de personnes souffrant de troubles physiques ou cognitifs
pour leur permettre le contréle d’'un ordinateur, sans utilisation d’un clavier ou
d'une souris. Trois modes de « cliquer » au moyen de la commande oculaire
existent: le clignement d'ceil qui présente le désavantage de perdre
momentanément la cible de vue ; la temporisation ou fixation du regard dans une
zone spécifique pendant une durée prédéterminée ; et I'utilisation d’un contacteur

qui intervient aprés validation de la « cible » par le regard.

[0009] Cette technique a été mise au point pour contrbler un
ordinateur. Il est autrement plus sensible, vu le risque d’erreur, d'engager une
cible au moyen d’un canon ou d'un lance-missiles et cette technique ne peut donc
étre adaptée en I'état a cet objectif.

[0010] La société ukrainienne LimpidArmor a mis au point une
interface hardware et software basée sur le systétme MS HoloLens qui est un
casque doté de lentilles transparentes et de capteurs intégrés pour une
expérience de réalité mixte (virtuelle et augmentée), qui permet de projeter des
images 3D sous la forme d’hologrammes de haute résolution et qui permet a
Iutilisateur d’interagir physiquement par gestes avec les éléments 3D (couche
virtuelle superposée a la couche réelle). Huit modules de caméra a stabilisation
sont situés a l'extérieur du véhicule pour offrir une vue a 360° de 'environnement
al'équipage du char en streaming et en temps réel. Le systeme affiche également
la télémétrie de tous les sous-systémes de combat, les statuts de taches, les
cibles, ainsi que d’autres données de réalité augmentée, basées notamment sur
des algorithmes d’intelligence artificielle. Le systéme ne décrit pas explicitement
le couplage de ce systéme avec le contrble des armes du véhicule et est donc
silencieux sur le probléme d’améliorer la fluidité de la vision et la précision de la
commande de tir en situation de roulage. De plus, des paramétres associés au

suivi du mouvement des bras et mains de 'opérateur peuvent servir de données
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d’entrée dans le systtme MS HoloLens. Compte tenu du niveau de vibrations
rencontré dans un char, le suivi du mouvement des bras et mains semble
inadapté car imprécis.

[0011] Le document US 7,401,920 B1 divulgue un systéme de suivi
oculaire qui détermine la ligne de visée d'un utilisateur en fonction de la position
relative entre le centre de la pupille et un point de référence, le systéme
comprenant un détecteur d'image qui capture une image de I'ceil, une source de
lumiére d’éclairage de pupille qui éclaire la pupille de I'utilisateur, une source de
lumiére de référence qui éclaire une partie différente du visage de ['utilisateur en
tant que point de référence et un processeur d'imagerie qui analyse I'image de

I'ceil capturée pour déterminer la ligne de visée.

[0012] Le document US 2009/0087029 A1 divulgue une technologie
du systéme 4D-GIS déployant un algorithme basé sur le GIS utilisé pour
déterminer I'emplacement d'une cible en mouvement en enregistrant I'image de
terrain obtenue a partir d'un capteur d'indication de cible mobile (MTI) ou d'une
petite caméra de véhicule aérien sans pilote (UAV) avec la carte numérique du
GIS. Pour la prédiction de mouvement, I'état de la cible est estimé a l'aide d'un
filtre de Kalman étendu (EKF). Afin d'améliorer la prédiction de la trajectoire de
la cible en mouvement, un algorithme de raisonnement a logique floue est utilisé
pour estimer la destination d'une cible en mouvement en synthétisant des
données a partir du GIS, des statistiques de la cible, des tactiques et d'autres
informations dérivées de l'expérience passée, telles que la direction de
déplacement probable de cibles en corrélation avec la nature du terrain et la

mission supposée.

But de I’invention

[0013] L’invention a pour objectif de pallier au moins un des

inconvénients de I'état de la technique susmentionné.

[0014] L’invention vise a réduire le travail cognitif de 'opérateur et a

améliorer I'interface machine-opérateur.

[0015] L’invention a aussi pour but de permettre une exécution

d’'opérations plus rapide et moins perturbée par les conditions extérieures.
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[0016] Plus particulierement, I'invention a pour objectif de permettre
un visuel « lisible », confortable et fluide des commandes et de 'environnement
extérieur et intérieur au véhicule blindé combiné avec une utilisation optimisée
de I'ceil de lopérateur fournissant une réaction instantanée au profit des

séquences proprement dites d’engagement et de déclenchement de tir.

Principaux éléments caractéristiques de 'invention

[0017] La présente invention concerne un systéme de contrble de
fonctions dans une tourelle de véhicule blindé en utilisant un casque intelligent
permettant une vision déportée de I'environnement et des accés aux commandes

de fonctionnement et de mise a feu.

[0018] Un premier aspect de l'invention a pour objet un systéme de
controle de fonctions de tourelle de véhicule terrestre de combat, ledit systéme

de contréle comprenant :

- une pluralité de capteurs de saisie d'image configurés pour enregistrer des
séquences d'images présentant une vue au moins partielle de
['environnement 360° du véhicule terrestre de combat ;

- au moins un casque de réalité virtuelle, augmentée ou mixte adapté pour
étre porté par un opérateur, ledit casque étant configuré pour présenter
ladite vue au moins partielle de I'environnement du véhicule terrestre de
combat sur un affichage, ledit casque comportant un capteur de direction
adapté pour suivre lorientation dudit casque imprimée lors dun
mouvement de téte de 'opérateur ainsi que des moyens de suivi oculaire
adaptés pour suivre des mouvements oculaires dudit opérateur ;

- une unité de contrdle, comprenant au moins une unité de calcul et adaptée
pour recevoir en entrée et traiter :

o des images fournies par les capteurs de saisie d'image ;

o des données de position et d’orientation de casque fournies par
ledit capteur de direction ;

o des données de position oculaires fournies par les moyens de suivi

oculaire ;

F'unité de contrdle étant adaptée pour calculer une vue augmentée au moins sur

base desdites images et des données de position et d’orientation de casque,
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ladite vue augmentée étant affichée pour I'opérateur par l'intermédiaire dudit

casque ;

ladite unité de contrdle étant en outre adaptée pour déterminer des paramétres
d'une cible sélectionnée par I'opérateur au moins sur base des données
oculaires, ladite unité de contréle étant configurée pour calculer au moins un
paramétre de tir et ladite unité de controle étant adaptée pour transmette l'au

moins un paramétre de tir a un contréleur d’arme de tourelle ;

ledit systeme de contrdle comportant au moins un détecteur de demande de tir

configuré pour fournir un signal de demande de tir par I'opérateur.

[0019] Le systeme de contrdle est caractérisé en ce que I'au moins
un casque de réalité virtuelle comprend au moins un capteur additionnel de saisie
d'images pour enregistrer des séquences d'images de l'environnement a
l'intérieur du véhicule terrestre de combat, ledit systéme de contrdle étant adapté
pour recevoir des données associées auxdites images et de les afficher dans la

vue augmentée sur demande d'un opérateur.

[0020] Selon des modes avantageux de linvention, le systéme de
contréle de fonctions de tourelle de véhicule terrestre de combat comprend une
ou plusieurs des caractéristiques techniques suivantes, selon toute combinaison

possible :

- ledit détecteur de demande de tir comprend au moins un joystick ou une
manette libre configuré(e) en tant que capteur tactile ;

- ledit détecteur de demande de tir comprend au moins un module de
reconnaissance vocale adapté pour fournir le signal de demande de tir ;

- des coordonnées d’un point du regard d’'un opérateur dans la ou chaque
vue augmentée sont déterminées sur base des moyens de suivi oculaire
et le systéeme est configuré de telle sorte qu’un objet virtuel associé audit
point est intégré dans ladite vue et est positionné selon lesdites
coordonnées ;

- le systéme comprend des moyens de détermination des paramétres d’au
moins une cible potentielle sur base des images fournies par les capteurs
de saisie d'images, le systtme de contréle étant configuré pour faire

coincider dans la ou chaque vue augmentée un objet graphique associé
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a la ou chaque cible potentielle avec les coordonnées de la ou chaque
cible potentielle ;

la cible sélectionnée par un opérateur est identifiee ou validée lorsque
I'objet graphique associé respectivement a une cible potentielle coincide
avec l'objet virtuel associé au point de regard de lopérateur, les
paramétres de la cible sélectionnée étant déterminés sur base des
paramétres de la cible potentielle identifiée ;

les paramétres de la cible sélectionnée sont déterminés sur base des
coordonnées du point du regard de I'opérateur, par temporisation, c’est-a-
dire lorsque le point regard dudit opérateur devient immobile pendant une
durée prédéterminée ;

la ou chaque vue augmentée est calculée sur base d’'un traitement tel
gu’une fusion d’images fournies par les capteurs de saisie d’'images et/ou
par le capteur additionnel de capture d’images, et d’au moins un
paramétre de contréle de la configuration de ladite vue augmentée, de
préférence l'au moins un paramétre comportant des coordonnées du
centre de ladite vue et/ou la largeur du champ de ladite vue ;

la ou chaque vue augmentée est une vue sélectionnée au moins dans une
liste de vues constituée dune vue panoramique extérieure de
'environnement du véhicule terrestre de combat de jour ou infrarouge,
d’'une portion de ladite vue panoramique, d'une région correspondant a un
zoom ou agrandissement de la portion de ladite vue panoramique, d’'une
vue partielle de l'environnement a lintérieur du véhicule terrestre de
combat et de toute combinaison de ces derniéres ;

la ou chaque vue augmentée est sélectionnée dans la liste de vues sur
base d’au moins un paramétre de contréle de la configuration de la vue
augmentée, de préférence ladite vue comportant un objet virtuel de
sélection dudit paramétre, de préférence un menu intégré dans la vue
augmentée ;

'au moins paramétre de contréle de la configuration de la vue augmentée
est déterminé sur base des coordonnées d'un point du regard d'un
opérateur dans la vue augmentée ;

le paramétre de tir comprend au moins 'un des éléments suivant :
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o une donnée correspondant a I'azimut et une donnée correspondant
a I'élévation dudit canon de la tourelle ;

o des données correspondant aux coordonnées GPS de la cible
sélectionnée ;

- les capteurs de saisie d'image comportent au moins une caméra visible
360° et/ou au moins une caméra optronique rotative et/ou pivotante, haute
définition avec zoom ;

- la vue au moins partielle de I'environnement du véhicule terrestre de
combat correspond a la vue dégagée qu'aurait un opérateur sans I'entrave
d’au moins une portion de paroi de la caisse et/ou de la tourelle a partir
d'une position liée a la caisse ou a la tourelle du véhicule terrestre de

combat, ladite position étant de préférence a l'intérieur de la caisse.a

[0021] Un autre aspect de I'invention concerne un véhicule terrestre

de combat comportant:

- un systéme selon l'invention, comme décrit ci-dessus ;

- une caisse automobile blindée et une tourelle motorisée pouvant 'un et
l'autre supporter les capteurs de saisie d'image ;

- un canon et/ou un lance-missile disposé sur ladite tourelle ;

- un contréleur d’arme de tourelle disposée sur le véhicule terrestre de
combat configuré pour recevoir 'au moins un parameétre de tir a dudit

systéme.

[0022] Les mesures de l'invention sont avantageuses en ce qu’elles
permettent d’améliorer I'interface machine opérateur. Elles permettent aussi des
opérations plus rapides. L'utilisation d'un casque de réalité virtuelle ou
augmentée ou mixte peut étre adaptée pour permettre en outre de mieux
protéger les yeux, le systéme auditif et le visage de I'opérateur et diminue ainsi
le risque de blessures graves, ce qui peut augmenter son implication. L’utilisation
d'un casque de réalité virtuelle ou augmentée ou mixte permet aussi une

meilleure gestion de la superposition des vues internes et externes.

[0023] De maniére générale, les modes avantageux de chaqgue objet
de l'invention sont également applicables aux autres objets de I'invention. Dans

la mesure du possible, chaque objet de I'invention est combinable aux autres
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objets. Les objets de l'invention sont également combinables aux modes de

réalisation de la description, qui en plus sont combinables entre eux.

Description bréve des figures

[0024] D’autres caractéristiques et avantages de la présente

invention seront mieux compris a l'aide des dessins et de la description ci-apres.

[0025] La figure 1 représente schématiquement le systeme selon

I'invention en combinaison avec un controleur d’arme de tourelle.

[0026] La figure 2 illustre des exemples de moyens de saisie

d'images selon l'invention.

[0027] La figure 3 montre un exemple schématique de vue

augmentée selon l'invention.

Description détaillée de I'invention

[0028] La figure 1 représente une vue schématique du systéme de
contréle 2 de fonctions de tourelle de véhicule terrestre de combat 4 selon
linvention. Le systéme de contréle 2 comporte un casque de réalité virtuelle,
augmentée ou mixte 6 adapté pour étre porté par un opérateur 8 tel qu’un artilleur
ou un commandant, et une unité de contréle 10. Le casque 6 peut comprendre
un écran d’affichage ou une lentille transparente (non représenté) ou un guide
d'ondes (non représenté) distinct pour chaque ceil. L'écart pupillaire peut
généralement se régler manuellement a l'aide d'une mollette, de méme que la

distance entre les yeux et les optiques.

[0029] Le casque de réalité virtuelle 6 est configuré pour présenter
une vue au moins partielle de I'environnement externe du véhicule terrestre de
combat 4, sur un affichage stéréo. Ainsi, le casque 6 comporte en outre une unité
de capteur de mouvement ou de direction 12, muni d’un ou plusieurs capteurs de
type gyroscope, accéléromeétre ou capteur de position laser, adaptée pour suivre
au moyen de capteurs comment I'opérateur 8 oriente le casque 6 par le
mouvement de sa téte. Egalement, le casque de réalité virtuelle 6 comprend des
moyens de suivi oculaire 14 adaptés pour suivre les mouvements oculaires de
F'opérateur 8. Enfin, le casque 6 peut comprendre avantageusement au moins un

capteur additionnel de capture dimage, notamment une ou deux caméras
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intégrées sur la face avant du casque 6, permettant a 'opérateur 8 de visualiser
ou contréler I'environnement a l'intérieur du véhicule terrestre de combat sans
enlever son casque 6.

[0030] L'unité de controle 10 comprend généralement des moyens
informatiques matériels et logiciels (pour la mise en ceuvre d’algorithmes
mathématiques, de traitement dimage ou dapprentissage machine), en
particulier une unité de calcul 16 telle qu’ un contréleur ou un ordinateur portable
(laptop) comme représenté sur la figure 1, comprenant une unité centrale de
calcul dédié et une mémoire de stockage telle qu’un disque dur, et/ou un server
in-situ ou a distance. L'unité de contréle 10 recoit en entrée des données en

provenance de différents capteurs tels que :

- le détecteur de demande de tir 20, notamment un capteur tactile monté
sur une manette libre 22 et/ou un module de reconnaissance vocale 24
configuré pour enregistrer un ordre de tir par la parole ;

- lapluralité de capteurs d’'images 30, par exemple une caméra visible 360°
32, une caméra optronique rotative et/ou pivotante haute-définition avec
zoom 34, etc. ;

- les moyens/capteurs de suivi oculaire 14, comprenant une ou plusieurs
diodes IR proche et caméras haute résolution et algorithmes ;

- lunité de capteur de direction 12 du casque de réalité virtuelle 6,
comprenant un accéléromeétre, un gyroscope et/ou un capteur de position

laser.

[0031] Ces données sont alors traitées par I'unité de contréle 10 qui
donne en sortie les paramétres d’'une cible sélectionnée tels que des données de
visée correspondant a l'azimut et I'élévation a communiquer au canon de la
tourelle pour la cible sélectionnée. L'utilisation d’'une manette libre 22 (c'est-a-
dire sans attache mécanique) ou d’'un module de reconnaissance vocale 24
présente 'avantage que l'opérateur ne soit pas obligé de garder une main en
contact avec le poste de controle lorsque le véhicule terrestre de combat est

soumis aux vibrations de roulage.

[0032] La manette libre (ou sans fil) 22 peut comprendre au moins un

gyroscope, un accéléromeétre et/ou un capteur de position laser.
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[0033] On entend par capteur tactile tout moyen capable de fournir
un signal (électrique) en réponse a une intervention de 'opérateur 8 sous forme
d'une pression de la main ou du doigt, de préférence une interface
homme/machine via une commande du ou des doigts de l'opérateur 8. Ce
capteur peut étre a titre d’exemple un bouton, un capteur capacitif ou un écran

tactile.

[0034] Le systéeme 2 selon linvention présente l'avantage d'étre
modulaire. En effet, l'unité de contrdle 10 peut étre adaptable a différent types de
véhicule terrestre de combats. A cette fin, l'unité de contréle 10 peut étre
paramétrée avec les données du véhicule. Cette approche favorise le

rationalisation des colts et facilite la maintenance.

[0035] Le controleur d’'arme 40 de tourelle peut contréler un canon
et/ou un lance-missile monté sur la tourelle. Les actionneurs du contréleur
d’'arme 40 ne se limitent pas a des commandes électriques comme illustré a titre
dexemple sur la figure 1 mais peuvent comprendre des actionneurs
hydrauliqgues. De plus, un contrdleur darme de tourelle 40 commande
typiguement non seulement les moyens d’orientation de tir de la tourelle mais

aussi le chargement du canon (non représenté).

[0036] Les paramétres d'une cible sélectionnée peuvent étre aussi
les coordonnées GPS, soit en complément des coordonnées d’azimut et

d’élévation, soit en tant gu’alternative.

[0037] Les capteurs de saisie d'image 30 comportent au moins une
caméra visible 360° 32 et/ou au moins une caméra optronique rotative et/ou
pivotante haute-définition avec zoom 34. De préférence, les capteurs de capture
d'image 30 sont disposés sur la tourelle du véhicule terrestre de combat 4. Les
modes de réalisation ne se limitent pas a une seule caméra 360° 32 et/ou une
seule caméra rotative et/ou pivotante haute-définition avec zoom 34 mais
peuvent bien sGr comprendre plusieurs caméras 360° 32 et/ou plusieurs caméras
rotatives et/ou pivotantes haute-définition avec zoom 34, de maniére a couvrir
tout 'environnement 360° avec une résolution suffisante. La démultiplication des
moyens de saisie d'images permet aussi un meilleur suivi des cibles par le ou les

opérateurs 8. Dans une configuration particuliére, une caméra rotative et/ou
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pivotante haute-définition avec zoom 34 peut étre prévue pour chaque opérateur

8, permettant une sélection des cibles de fagon indépendante.

[0038] La figure 2 présente un mode de réalisation particulier de
linvention dans lequel le véhicule terrestre de combat 4 comprend une caméra
360° 32 et une caméra rotative et/ou pivotante haute-définition avec zoom 34.
Selon une forme d’exécution, la rotation et le pivotement de la caméra haute-
définition peuvent étre avantageusement asservis au capteur de direction 12 du

casque 6.

[0039] La figure 3 illustre un exemple de vue augmentée 50 de
'environnement extérieur du véhicule terrestre de combat 4 qu'un opérateur 8
percoit dans le casque 6. L'opérateur 8 peut aussi choisir la vue 50 a projeter
parmi plusieurs vues comme par exemple une vue panoramique extérieure de
'environnement du véhicule terrestre de combat de jour ou infrarouge (nuit), une
portion de ladite vue panoramique, un zoom de la portion de ladite vue
panoramique, une vue partielle de l'environnement a lintérieur du véhicule

terrestre de combat 4, ou toute combinaison de ces derniéres.

[0040] De préférence, une vue augmentée 50 stéréoscopique ou non
est affichée dans le casque 6. Cette vue augmentée 50 peut comprendre
plusieurs couches comme par exemple la vue réelle ou optique (F1), une vue
optronique en rayonnement non visible, par ex. IR avec traitement d'image (F2),
une vue de data augmentées (F3) et une vue graphique des paramétres de
contréle de tourelle (F4). De maniére générale, le casque 6 présente une vue
calculée pour chaque ceil de 'opérateur 8. Cette vue 50 peut aussi comprendre
un ou plusieurs objets virtuels 52 associés au point de regard 54 d’au moins un
des opérateurs 8, ainsi qu’un ou plusieurs objets graphiques 56 associés a la ou
a chaque cible potentielle 58. De plus, un ou plusieurs menus 60 peuvent étre
intégrés dans la ou dans chaque vue augmentée 50. Grace aux menus 60,
Fopérateur peut, a la demande, visualiser différents modes relatifs aux vues
extérieures, commandes de tourelle, ciblages, commandes de tir. Ces modes

sont « empilables » sur la vision.

[0041] Les cibles potentielles 58 peuvent étre déterminées ou

sélectionnées par traitement informatique sur base de I'analyse des images selon
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des algorithmes de reconnaissance d’objets. La détermination de ces cibles
potentielles 58 peut étre effectuée par I'unité de contréle 10 selon l'invention a
partir d'une base de données qui comprend les paramétres d’une série de cibles
usuelles, par exemple des formes modélisées ou stylisées de véhicules de
combat ennemis, en particulier par apprentissage automatique (machine
learning). Cette base de données peut étre téléchargée, permettant d’adapter les
moyens d’intelligence artificielle au terrain. L'unité de contrdle 10 peut aussi
interagir avec et obtenir des données provenant dautres moyens de
renseignement externes ou déportés, tels que des drones, des avions ou des

satellites.

[0042] Si I'opérateur 8 repére un cible potentielle 58 qui n'a pas
encore été identifiée par les moyens de reconnaissance d’objets, il a la possibilité
de I'engager par exemple lorsque son point de regard se stabilise sur cette

derniére et qu'une demande d’engagement prédéterminée est effectuée.

[0043] Dans une configuration avec deux opérateurs 8, une cible
potentielle 58 peut étre identifiée par 'un des opérateurs 8 et la demande de tir

peut étre effectuée par 'autre opérateur 8.

[0044] Le véhicule terrestre de combat 4 est par exemple un char ou

un véhicule blindé de combat d'infanterie tout-terrain a roues.

[0045] Le casque 8 peut avantageusement comprendre des moyens
de renfort sur la face avant et/ou les faces latérales comme une ou des plagues
(en kevlar ou équivalent) pour protéger les yeux et/ou le systéme auditif de
Fopérateur, selon les normes militaires en vigueur. Cet aspect de robustesse et
sécurité n'est pas du tout abordé dans les casques de réalité virtuelle
actuellement sur le marché qui sont principalement destinés aux applications de

jeux, et constitue ainsi un autre aspect innovant de la présente invention.
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