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SYSTEME DE GESTION D’UN PLAN DE MISSION AERIENNE DESTINE A ETRE EXECUTE PAR

UNE PLURALITE DE PLATEFORMES DEVANT REALISER UNE PLURALITE DE TACHES ET

PROCEDE ASSOCIE

(57)  Lesystéeme comporte au moins un afficheur (42,
43) et un ensemble de gestion d’affichage (44) sur I'affi-
cheur (42, 43), propre a afficher, sur I'afficheur (42, 43),
au moins une fenétre récapitulative comportant des in-
formations représentatives de taches d’un plan de mis-
sion établi sur la base d’'un contexte de mission courant ;
Il comporte une interface de saisie (54) et/ou une inter-
face d’acquisition (56) propre a étre activée pour définir
au moins un nouveau contexte de mission comportant

au moins un objectif, une contrainte, un état opérationnel
et/ou un environnement tactique différent respective-
ment d’un objectif, d’une contrainte, d’'un état opération-
nel et/ou d’un environnement tactique du contexte de
mission courant et un moteur de calcul (58) de mission
propre a étre activé pour déterminer un nouveau plan de
mission en fonction du nouveau contexte de mission dé-
fini par I'interface de saisie (54) et/ou par l'interface d’ac-
quisition (56).
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Description

[0001] La présenteinvention concerne un systéme de
gestion d'un plan de mission aérienne, destiné a étre
exécuté par une pluralité de plateformes devant réaliser
une pluralité de taches, le systéme comprenant :

- uneinterface de saisie, par un utilisateur, d’objectifs
et de contraintes de la mission ;

- uneinterface d’acquisition d’états opérationnels des
plateformes devant réaliser les taches de la mission
et d’acquisition de données d’environnement tacti-
que autour des plateformes ;

- unmoteur de calcul de mission, propre a déterminer
un plan de mission comportant une liste de taches
a effectuer pour remplir les objectifs de la mission
en respectant les contraintes, et une allocation des
taches entre les plateformes en tenant compte de
I'état opérationnel des plateformes et de I'environ-
nement tactique autour des plateformes ;

- au moins un afficheur et un ensemble de gestion
d’affichage sur I'afficheur, propre a afficher, sur I'af-
ficheur, au moins une fenétre récapitulative compor-
tantdes informations représentatives de taches d’'un
plan de mission établi sur la base d’un contexte de
mission courant.

[0002] Un tel systéme de gestion est notamment des-
tiné a étre intégré dans une station de contréle au sol
d’'une flotte d’aéronef, en paralléle d’'un systéme de con-
duite de vol (« Flight Management System » ou « FMS »
en anglais), pour permettre a un équipage au sol de gérer
le plan de mission et ses évolutions.

[0003] En variante, le systeme de gestion est embar-
qué dans un aéronef, notamment dans le cockpit de I'aé-
ronef.

[0004] Un tel systeme est destiné a étre utilisé notam-
ment pour planifier et suivre des missions complexes de
reconnaissance et/ou de combat dans un espace aérien
pouvant étre hostile.

[0005] Lesplateformes sontparexemple des aéronefs
militaires, en particulier des avions ou des drones de re-
connaissance et/ou de combat.

[0006] La mission comporte généralement une plura-
lité d’objectifs aréaliser, qui sont définis par un utilisateur,
suivant des contraintes qui existent dans I'environne-
ment.

[0007] Lesobjectifs aréaliser sont par exemple la des-
truction d’une cible, la neutralisation d’'un systéme de dé-
fense aérienne, ou la suppression d’'une menace, telle
qu’un systéme de combat hostile. Chaque objectif a réa-
liser implique une pluralité de taches a exécuter par au
moins une plateforme.

[0008] Les contraintes subies par la mission sont par
exemple des zones géographiques a éviter, des contrain-
tes temporelles, des contraintes météorologiques, des
régles d’engagement (par exemple, nécessité d’'une
identification visuelle avant un tir) etc.
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[0009] Pour réaliserla mission avec succes, en évitant
les pertes de matériel ou humaines, les taches a exécuter
doivent étre planifi€es de maniére trés précise dans le
temps et dans I'espace, et doivent tenir compte des pla-
teformes disponibles, de leurs capacités et de leur état
opérationnel.

[0010] La planification de mission nécessite donc
d’établir un plan de mission trés précis comportant, pour
chaque plateforme, la liste des taches a effectuer, ainsi
que la localisation et le temps auxquels chaque tache
doit étre effectuée. Les plans de missions individuels des
différentes plateformes doivent en outre étre coordonnés
entre eux.

[0011] Le plan de mission est ensuite mis en oeuvre
par les différentes plateformes qui exécutent les diffé-
rentes taches, sous la supervision de I'’équipage de cha-
que plateforme.

[0012] Pour la détermination du plan de mission, des
moteurs de calcul algorithmiques puissants existent, per-
mettant d’automatiser la définition des taches a partir des
objectifs, et leur allocation aux différentes plateformes
destinées a réaliser la mission.

[0013] De tels systemes ne donnent cependant pas
entiére satisfaction. En effet, il est fréquent que le con-
texte de la mission évolue au cours du temps. En parti-
culier, l'utilisateur du systeme de gestion souhaite dans
certains cas modifier les objectifs de la mission, ou les
contraintes s’appliquant a la mission.

[0014] De méme, des événements extérieurs ala mis-
sion peuvent perturber son déroulement, comme par
exemple la panne ou la neutralisation d’'une plateforme,
ou une modification de I'environnement tactique, notam-
ment I'apparition d’'une nouvelle menace.

[0015] Un butde I'invention est donc de fournir un sys-
teme de gestion de plan de mission aérienne qui soit
simple a utiliser, et qui permette néanmoins de s’adapter
a des modifications du contexte de la mission, en parti-
culier au cours de la mission.

[0016] A cet effet, linvention a pour objet un systéme
du type précité, caractérisé en ce que l'interface de saisie
et/ou l'interface d’acquisition est propre a étre activée
pour définir au moins un nouveau contexte de mission
comportant au moins un objectif, une contrainte, un état
opérationnel et/ou un environnement tactique différent
respectivement d’un objectif, d’'une contrainte, d’'un état
opérationnel et/ou d’'un environnement tactique du con-
texte de mission courant, le moteur de calcul de mission
étant propre a étre activé pour déterminer un nouveau
plan de mission en fonction du nouveau contexte de mis-
sion défini par l'interface de saisie et/ou par l'interface
d’acquisition, et 'ensemble de gestion d’affichage étant
propre a afficher, sur la fenétre récapitulative, des infor-
mations représentatives de taches d’au moins un nou-
veau plan de mission obtenu par le moteur de calcul en
fonction du nouveau contexte de mission défini par I'in-
terface de saisie et/ou par l'interface d’acquisition.
[0017] Le systéme selon I'invention peut comprendre
'une ou plusieurs des caractéristiques suivantes, pri-
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se(s) isolément ou suivant toute combinaison technique-
ment possible : -

associées a un plan de vol pour la plateforme ;
laliste ordonnée des taches aréaliser comporte pour

aprés détermination du nouveau plan de mission,

chaque tache, au moins une ressource a utiliser pour
la tache, un mode d’utilisation de la ou de chaque

'ensemble de gestion d’affichage est propre a affi- 5 ressource, un point de passage définissant le début
cher, sur la fenétre récapitulative, au moins un bou- de la tache et/ou une trajectoire a réaliser pour cette
ton de validation du nouveau plan de mission, propre tache ;

a étre sélectionné par l'utilisateur pour activer le nou- le plan de vol comporte 'ensemble des points de
veau plan de mission et remplacer le plan de mission passage correspondant a chaque tache que doitréa-
courant ; 10 liser la plateforme, les trajectoires a réaliser pour la
le moteur de calcul de mission est propre a détermi- tache et/ou les trajectoires de rejointes entre les
ner une pluralité de nouveaux plans de mission al- points de passage ;

ternatifs en fonction du méme nouveau contexte de lafenétre récapitulative d’'un plan de mission courant
mission défini par l'interface de saisie et/ou par I'in- comporte une vue géographique du terrain dans le-
terface d’acquisition, I'ensemble de gestion d’'affi- 15 quel la mission est effectuée, les informations repré-
chage étant propre a afficher successivement ou si- sentatives du plan de mission courant étant repré-
multanément sur I'afficheur, les informations repré- sentées sur la vue géographique, les informations
sentatives de chaque nouveau plan de mission dé- représentatives du nouveau plan de mission étant
terminé par le moteur de calcul de mission en fonc- propres a étre représentées en superposition ou en
tion du méme nouveau contexte de mission défini 20 substitution des informations représentatives du
par linterface de saisie et/ou par [linterface plan de mission courant sur la vue géographique ;
d’acquisition ; la fenétre récapitulative du plan de mission courant
l'interface de saisie est propre a étre activée par I'uti- comporte un tableau de taches successives du plan
lisateur pour saisir un nouvel objectif ou une nouvelle de mission courant, le tableau de taches successi-
contrainte de la mission et définir le nouveau con- 25 ves étant propre a étre modifié par 'ensemble de
texte de mission, le nouveau plan de mission défini gestion d’affichage pour afficher en addition ou en
par le moteur de calcul étant un plan de mission pré- substitution, les taches propres du nouveau plan de
visualisé tenant compte du nouvel objectif et/ou de mission ; et

la nouvelle contrainte de la mission saisie par I’ensemble de gestion d’affichage est propre a affi-
I'utilisateur ; 30 cher une fenétre de suivi temporel listant, pour le
apres saisie du nouvel objectif et/ou de la nouvelle plan de mission courant, les taches successives
contrainte, I'ensemble de gestion d’affichage est d’une plateforme individuelle, ou d’'un groupe de pla-
propre a afficher des informations représentatives teformes, sur une ligne de temps ;

des modifications d’objectif ou/et de contrainte de la le moteur de calcul de mission est propre a transfor-
mission, avant 'activation du moteur de calcul de 35 mer chaque objectif de la mission en une liste de
mission, et un bouton de prévisualisation propre a taches a effectuer pour réaliser I'objectif ;

étre sélectionné par l'utilisateur pour activer le mo- le moteur de calcul de mission est propre a répartir
teur de calcul de mission et définir le plan de mission les tdches de mission de chaque objectif de la mis-
prévisualisé ; sion entre les plateformes destinées a effectuer la
I'interface d’acquisition est propre a détecter un éve- 40 mission, en fonction des plateformes disponibles
nement modifiant les contraintes de la mission, de pour effectuer la mission, de I'état opérationnel de
I'état opérationnel des plateformes, et/ou de I'envi- chaque plateforme et de I'environnement tactique
ronnement tactique et a transmettre au moteur de autour des plateformes ;

calcul de mission au moins une nouvelle contrainte, le moteur de calcul de mission est propre a engen-
un nouvel état opérationnel des plateformes, et/ou 45 drer un plan de mission pour chaque plateforme
un nouvel environnement tactique, le nouveau plan comportant la liste ordonnée des taches a effectuer,
de mission calculé par le moteur de calcul de mission le temps auquel la tache doit étre effectuée, les res-
étant un plan de mission proposé automatiquement sources a utiliser a un point de passage sur un point
tenant compte d’au moins une modification des con- d’application, le mode d’utilisation des ressources
traintes de la mission, de I'état opérationnel des pla- 50 au point de passage, les coordonnées géographi-
teformes et/ou de 'environnement tactique ayant été ques du point de passage, et la trajectoire a réaliser
engendrée par I'événement ; a partir du point de passage pour effectuer cette
le moteur de calcul de mission est propre a calculer tache ;

le plan de mission proposé automatiquement sans le plan de mission comporte en outre, pour chaque
requéte d’un utilisateur ; 55 plateforme, un plan de vol comportant 'ensemble

le plan de mission calculé par le moteur de calcul de
mission comporte pour chaque plateforme, une liste
ordonnée des taches que doit réaliser la plateforme,

des points de passage de la mission, et des trajec-
toires de taches, les taches étant reliées par des
trajectoires de rejointes ;
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- le moteur de calcul de mission est propre a calculer
la liste ordonnée des taches a réaliser et le plan de
vol en fonction des contraintes définies pour la mis-
sion, notamment des contraintes spatiales, tempo-
relles, logiques, ou de ressources, et/ou d’un indica-
teur d'importance et/ou de priorité de la contrainte ;

- I'ensemble de gestion d’affichage est propre a affi-
cher des informations représentatives d’un plan de
mission prévisualisé ou d’'un plan de mission propo-
sé automatiquement en superposition des informa-
tions représentatives du plan de mission courant,
incluant avantageusement des points de passage
modifiés et/ou une trajectoire modifiée proposée
pour le plan de mission prévisualisé ou pour le plan
de mission proposé automatiquement;

- I'ensemble de gestion d’affichage est propre a affi-
cher I'affichage d'une fenétre de validation du plan
de mission prévisualisé ou du plan de mission pro-
posé automatiquement comprenant un bouton de
validation propre a étre sélectionné par I'utilisateur
s'il est satisfait par le plan de mission prévisualisé
ou du plan de mission proposé automatiquement,
pour remplacer le plan de mission courant parle plan
de mission prévisualisé ou par le plan de mission
proposé automatiquement qui devient le nouveau
plan de mission courant.

[0018] L’invention a également pour objet un procédé
de gestion d’'un plan de mission aérienne comprenant
les étapes suivantes :

- fourniture d’un systéme de gestion tel que défini plus
haut ;

- saisie par un utilisateur a I'aide de l'interface de sai-
sie, d'objectifs et de contraintes de la mission ;

- acquisition par l'interface d’acquisition d’états opé-
rationnels des plateformes devantréaliser les taches
delamission et/oude données d’environnement tac-
tique autour des plateformes ;

- détermination par le moteur de calcul de mission,
d’un plan de mission comportant une liste de taches
a effectuer pour remplir les objectifs de la mission
en respectant les contraintes, et allocation des ta-
ches entre les plateformes en tenant compte de I'état
opérationnel des plateformes et de I'environnement
tactique autour des plateformes ;

- affichage sur I'afficheur par 'ensemble de gestion
d’affichage d’au moins une fenétre récapitulative
comportant des informations représentatives de ta-
ches d’un plan de mission établi sur la base d’'un
contexte de mission courant ;

caractérisé par les étapes suivantes :

- définition par l'interface de saisie et/ou l'interface
d’acquisition d’au moins un nouveau contexte de
mission comportant au moins un objectif, une con-
trainte, un état opérationnel et/ou un environnement
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tactique différent respectivement d’un objectif, d’'une
contrainte, d’'un état opérationnel et/ou d’'un environ-
nement tactique du contexte de mission courant ;

- activation du moteur de calcul de mission pour dé-
terminer un nouveau plan de mission en fonction du
nouveau contexte de mission défini par l'interface
de saisie et/ou par l'interface d’acquisition ; et

- affichage par I'ensemble de gestion d’affichage, sur
la fenétre récapitulative, d’'informations représenta-
tives de tadches d’au moins un nouveau plan de mis-
sion obtenu par le moteur de calcul en fonction du
nouveau contexte de mission défini par l'interface
de saisie et/ou par l'interface d’acquisition.

[0019] Le procédé selon l'invention peut comprendre
'une ou plusieurs des caractéristiques suivantes, pri-
se(s) isolément ou suivant toute combinaison technique-
ment possible :

- lactivation de l'interface de saisie par I'utilisateur
pour saisir un nouvel objectif ou une nouvelle con-
trainte de la mission et définir le nouveau contexte
de mission, le nouveau plan de mission défini par le
moteur de calcul étant un plan de mission prévisua-
lisé tenant compte du nouvel objectif et/ou de la nou-
velle contrainte de la mission saisie par l'utilisateur,
et

- la détection par l'interface d’acquisition d’'un événe-
ment modifiant les contraintes de la mission, de I'état
opérationnel des plateformes, et/ou de I'environne-
ment tactique ; et

la transmission au moteur de calcul de mission
d’au moins une nouvelle contrainte, un nouvel
état opérationnel des plateformes, et/ou un nou-
vel environnement tactique ;

le nouveau plan de mission calculé par le moteur
de calcul de mission étant un plan de mission
proposé automatiquement tenant compte d’au
moins une modification des contraintes de la
mission, de I'état opérationnel des plateformes
et/ou de I'environnement tactique ayant été en-
gendrée par I'événement, le plan de mission
proposé automatiquement étant avantageuse-
ment calculé par le moteur de calcul de mission
sans requéte d’un utilisateur.

[0020] L’invention sera mieux comprise a la lecture de
la description qui va suivre, donnée uniquement a titre
d’exemple, et faite en se référant aux dessins annexés,
sur lesquels :

- [Fig 1] lafigure 1 est un diagramme synoptique illus-
trant les composants d’'un premier systeme de ges-
tion de plan de mission selon I'invention ;

- [Fig 2] lafigure 2 est une vue schématique illustrant
une disposition potentielle d’afficheur dans le pre-
mier systéme de gestion selon l'invention ;
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- [Fig 3] la figure 3 est un diagramme de principe il-
lustrant la logique d’utilisation du systéme de gestion
selon l'invention ;

- [Fig4]lafigure 4 est une vue d’une premiére fenétre
récapitulative de mission, comprenant des informa-
tions représentatives des taches d’'une mission cou-
rante dans I'environnement tactique ;

- [Fig 5] la figure 5 est une vue analogue a la figure 4
illustrant une étape de modification par un utilisateur
d’un objectif de la mission ;

- [Fig 6] la figure 6 est une vue analogue a la figure 4
illustrant une étape d’affichage des modifications ef-
fectuées par l'utilisateur, avant calcul par le moteur
de calcul ;

- [Fig 7] la figure 7 est une vue analogue a la figure 4
illustrant une étape d’affichage d’'un plan de mission
prévisualisé, avant validation par I'utilisateur ;

- [Fig 8] la figure 8 est une vue analogue a la figure 4
illustrant un nouveau plan de mission courant, aprées
validation par l'utilisateur du plan de mission prévi-
sualisé de la figure 7 ;

- [Fig9]lafigure 9 estune vue d’'une deuxieme fenétre
récapitulative de mission comprenant des objectifs
de mission et des informations représentatives des
taches d’'une mission courante ;

- [Fig 10] la figure 10 est une vue analogue a la figure
9, lors de l'insertion d’'un nouvel objectif de mission
par l'utilisateur ;

- [Fig 11] lafigure 11 est une vue analogue a la figure
9, apres calcul du nouveau plan de mission prévi-
sualisé par le moteur de calcul ; et

- [Fig 12] la figure 12 est une vue de détails de I'affi-
chage de la figure 4, lors d’'une modification du con-
texte de mission, résultant d’'un événement se pro-
duisant sur une plateforme destinée a exécuter la
mission.

[0021] Dans les figures, les vues représentent des fe-
nétres d’affichage réelles d’afficheurs aéronautiques,
comportant des informations en langue anglaise, qui est
la langue utilisée dans les afficheurs de ce domaine. Le
cas échéant, et si nécessaire, les informations sont tra-
duites en frangais dans la description qui suit.

[0022] Sur la figure 1 est illustré schématiquement un
premier systéme 10 de gestion d’un plan de mission se-
lon I'invention. Dans cet exemple, le systéme de gestion
10 est intégré dans une infrastructure 12 de commande
d’une flotte de plateformes 14 destinées a effectuer la
mission.

[0023] Le systeme de gestion 10 est par exemple in-
tégré dans une infrastructure de commande de mission
au sol, et/ou dans un dispositif électronique portable (par
exemple une tablette), ou dans un ordinateur de type PC.
[0024] En variante, le systeme de gestion 10 est inté-
gré dans le cockpit d’'une plateforme 14.

[0025] Les plateformes 14 de la flotte sont avantageu-
sement des aéronefs, en particulier des aéronefs militai-
res. Les aéronefs sont par exemple des avions militaires
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de chasse ou de reconnaissance, ou/et des drones.
[0026] D’une maniére connue, l'infrastructure de com-
mande 12 est destinée a commander I'ensemble des
systéemes de chaque plateforme 14, lors de la mission.
[0027] L’infrastructure de commande 12 comporte no-
tamment, outre le systéeme 10 de gestion de plan de mis-
sion, un systéme 16 de conduite et d’exécution de mis-
sion de chaque plateforme 14 de la flotte, et un systeme
18 de gestion et de suivi des systémes avion de chaque
plateforme 14 de la flotte. Elle comprend en outre un
systeme 19 de gestion des charges utiles (en anglais
« payloads »), notamment des capteurs et des arme-
ments de chaque plateforme 14 et un systeme 21 de
surveillance de I'environnement tactique autour de cha-
que plateforme 14.

[0028] Le systeme de conduite et d’exécution de mis-
sion 16 est destiné a assister le pilote de la plateforme
14 pour mener la navigation de la plateforme 14 lors de
la mission. Il est propre a fournir des informations notam-
ment sur la route suivie par la plateforme 14, et sur des
parametres d’évolution de la plateforme 14 tels que la
consommation en carburant.

[0029] Il est également propre a guider la plateforme
14 pour luifaire suivre une trajectoire prédéterminée pour
la mission et réaliser les taches planifiées dans le plan
de mission courant.

[0030] Le systeme 18 de gestion et de suivi des sys-
temes avion est notamment destiné a permettre a I'équi-
page de suivre et éventuellement de piloter 'ensemble
des systemes avion. Les systemes avion incluent notam-
ment les systémes hydrauliques électriques et de con-
ditionnement de la plateforme 14.

[0031] De méme, le systeme 19 de gestion des char-
ges utiles est notamment destiné a permettre a I'’équipa-
ge de suivre et éventuellement de piloter 'ensemble des
charges utiles, notammentles armements etles capteurs
associes.

[0032] Lessystemes 18, 19 sont propres en particulier
a déterminer un état de fonctionnement de la plateforme
14 et de ses charges utiles, notamment la présence de
défauts et de pannes présents sur la plateforme 14 et
sur ses charges utiles au sol et/ou en vol.

[0033] Le systéme de gestion 10 selon l'invention est
raccordé aux systemes 18, 19 de chaque plateforme 14
pour prendre en compte I'état de la plateforme et de ses
charges utiles dans les calculs de plans de mission.
[0034] Le systéeme de surveillance 21 de I'’environne-
ment tactique est propre a fournir des informations en
temps réel sur I'environnement tactique dans lequel cha-
que plateforme 14 évolue.

[0035] L’environnement tactique inclut notamment les
cibles et les menaces potentielles, les équipements et
positions alliées, les zones hostiles ou amies. Les infor-
mations incluent notamment la position et le déplace-
ment éventuel de chacun des composants de I'environ-
nement tactique.

[0036] En référence alafigure 10, la mission comporte
au moins un objectif20 aréaliser (voirfigure 9), en suivant
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un plan de mission respectant au moins une contrainte
de la mission.

[0037] L’objectif 20 est par exemple lareconnaissance
d’'une zone, la destruction d’une cible, la neutralisation
d’'un systéme de défense aérienne, la suppression d’'une
menace, telle qu’'une plateforme de combat hostile, la
veille air-air, I'appui des troupes au sol («close air
support » en anglais), etc.

[0038] Chaque objectif 20 se décompose en une plu-
ralité de taches élémentaires 22 devant étre réalisée par
une ou plusieurs plateformes 14 de la mission, en res-
pectant les contraintes de la mission.

[0039] Les taches élémentaires 22 sont par exemple
des taches de navigation, comme se rendre sur un point
de passage, des trajectoires a réaliser a partir de ce point
de passage, des ressources a utiliser a ce point de pas-
sage sur le point d’application de la tache, et éventuel-
lementl’activation d’'un mode d’utilisation des ressources
a utiliser, par exemple un mode de prise de carte par un
radar.

[0040] Le plan de mission comporte, pour chaque pla-
teforme 14 de la flotte, la liste ordonnée des taches de
mission 22 a réaliser par cette plateforme 14, associée
a un plan de vol pour cette plateforme 14.

[0041] Le plan de mission est par exemple matérialisé
par un ou plusieurs fichiers informatiques contenant les
données de liste ordonnée etles données de plan de vol.
[0042] Le plan de vol comporte 'ensemble des points
de passage 24 de la mission (visibles sous forme de pic-
togrammes sur la figure 4), 'ensemble des trajectoires
26 a réaliser pour chaque tache de la mission a partir
d’'un point de passage 24, et les trajectoires de rejointes
28 entre les taches successives de la mission, chaque
trajectoire de rejointe 28 reliant I'extrémité finale de la
trajectoire 26 a réaliser pour une tache de la mission et
le point de passage 24 associé a la tache suivante de la
mission.

[0043] Les contraintes de la mission incluent des con-
traintes spatiales, par exemple des zones 30 ou des ni-
veaux de vol interdits, des routes aériennes 32 ou des
niveaux de vol imposés, ou plus globalement des zones
de vol libre et/ou des zones de vol imposé par les voies
aériennes.

[0044] Les contraintes de la mission comportent en
outre des contraintes temporelles, en particulier un ho-
raire de départ de la mission et/ou un horaire imposé
d’arrivée a chaque point de passage de la mission.
[0045] Les contraintes de la mission comportent en
outre des contraintes logiques, par exemple des impos-
sibilités d’effectuer une tadche donnée apres une autre
tache donnée ou au contraire, des nécessités d’effectuer
une tache donnée aprés une autre tache donnée.
[0046] Les contraintes de la mission comportent éga-
lement des contraintes de ressources, associées a cha-
que plateforme, résultant des capacités de la plateforme
et de son état opérationnel en termes de défauts et/ou
de pannes sur un ou plusieurs systemes de la plateforme
14.
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[0047] Par exemple, les capacités et/ou I'état opéra-
tionnel de la plateforme 14 peuvent imposer une vitesse
maximale pouvant étre atteinte par la plateforme 14, une
autonomie définie de la plateforme 14, ou encore I'im-
possibilité d’effectuer certaines taches comme un tir ou
une reconnaissance.

[0048] Par exemple, si un systéme d’arme est défec-
tueux, la plateforme 14 estdans I'impossibilité d’effectuer
un tir au moyen de ce systéeme d’arme. De méme, si un
capteur est défectueux, la plateforme 14 est dans I'im-
possibilité d’effectuer une tache de reconnaissance.
[0049] Les contraintes de mission sont avantageuse-
ment associées a au moins un indicateur d'importance
ou/et de priorité de la contrainte. L’indicateur est par
exemple unindicateur de respectounond’une contrainte
ou un indicateur numérique traduisant une gradation en-
tre une contrainte forte et une contrainte faible.

[0050] En référence a la figure 1 et a la figure 2, le
systéme de gestion 10 comporte au moins un calculateur
40 de plan de mission, au moins un afficheur 42, 43 et
au moins un ensemble de gestion 44 d’affichage sur 'af-
ficheur 42, 43 propre a afficher, sur I'afficheur 42, 43 au
moins une fenétre récapitulative 46, 48 comportant des
informations représentatives de taches d’un plan de mis-
sion en cours.

[0051] Le systéme de gestion 10 comporte en outre
avantageusement un outil de saisie 49, par exemple un
clavier, une souris et/ou un écran tactile, destiné a per-
mettre des interactions avec un utilisateur.

[0052] Dans cet exemple, le calculateur 40 de plan de
mission comporte au moins un processeur 50 etaumoins
une mémoire 52 contenantdes modules logiciels propres
a étre exécutés par le processeur 50.

[0053] La mémoire 52 contient au moins un module
logiciel 54 d’interface de saisie, par un utilisateur, d’ob-
jectifs et de contraintes de la mission, au moins un mo-
dule logiciel 56 d'interface d’acquisition d’états opéra-
tionnels de plateformes 14 devant réaliser les taches de
la mission et d’acquisition de données d’environnement
tactique autour des plateformes 14.

[0054] La mémoire 52 contient en outre un moteur 58
de calcul de mission, propre a déterminer un plan de
mission comportant une liste de taches a effectuer pour
remplir les objectifs de la mission en respectant les con-
traintes, et une allocation des taches entre les platefor-
mes 14, en tenant compte des capacités et/ou de I'état
opérationnel des plateformes 14.

[0055] La mémoire 52 contient en outre un module 59
de gestion de cycle du plan de mission, destiné a piloter
l'interface de saisie 54, l'interface d’acquisition 56 et le
moteur de calcul 58 pour mettre en oeuvre un cycle d’éta-
blissement de plans de mission

[0056] L’interface de saisie 54 est destinée a étre ac-
tivée par un utilisateur pour saisir des objectifs et/ou des
contraintes de la mission définissant un contexte de mis-
sion.

[0057] L’interface desaisie 54 estparexempleréalisée
sous forme d’au moins une fenétre de saisie 60 (voir
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figure 5) destinée a étre affichée sur un afficheur 42, 43
par 'ensemble de gestions d’affichage 44.

[0058] La fenétre de saisie 60 permet a I'utilisateur de
définir un nouveau contexte de mission comportant au
moins un objectif et/ou une contrainte différents des ob-
jectifs et des contraintes du plan de mission courant.
[0059] L’interface de saisie 54 est propre a recueillir
une saisie de l'utilisateur au moyen de la fenétre de sai-
sie, pour définir au moins un nouvel objectif de mission,
par exemple une nouvelle reconnaissance, un nouveau
tir, ou/et une nouvelle contrainte de la mission, par exem-
ple un horaire de passages différents ou a un point de
passage imposé.

[0060] L’interface de saisie 54 comporte de préférence
au moins un bouton d’activation de la saisie 62 propre a
étre activé par I'utilisateur pour valider la saisie et per-
mettre d’afficher sur I'afficheur 42, 43, des informations
représentatives des modifications du contexte de mis-
sion.

[0061] L’interface de saisie 54 comporte égalementun
bouton de prévisualisation 64 (voir figure 6), propre a
permettre I'activation du moteur de calcul 58 de mission
et I'affichage d’'informations représentatives des taches
d’un plan de mission prévisualisé obtenu aprés activation
du moteur de calcul 58.

[0062] Elle comporte aussi un bouton 66 de validation
du plan de mission prévisualisé (voir figure 7), propre a
étre activé par l'utilisateur pour remplacer le plan de mis-
sion courant par le plan de mission prévisualisé, comme
on le verra plus bas.

[0063] L’interface d’acquisition 56 est propre a interro-
ger ponctuellement ou périodiquement le systeme de
gestion et de suivi des systéemes avions 18 et/ou le sys-
teme 19 de gestion des charges utiles pour déterminer
une modification d’un état opérationnel d’au moins une
plateforme 14 ou de ses charges utiles. Elle est apte a
interroger ponctuellement ou périodiquement le systeme
de conduite et d’exécution de mission 16 de chaque pla-
teforme pour déterminer la position de la plateforme 14
et pour déterminer si une nouvelle contrainte par exem-
ple météorologique, s’applique.

[0064] L’interface d’acquisition 56 est propre égale-
ment a interroger ponctuellement ou périodiquement le
systeme 21 de surveillance de I'environnement tactique
pour déterminer un changement d’environnement tacti-
que, par exemple I'apparition d’'une nouvelle menace.
[0065] Lamodification d’étatopérationnel, de contrain-
te ou d’environnement tactique déterminée parl'interface
d’acquisition 56 crée un nouveau contexte de mission
présentant au moins un état opérationnel et/ou un envi-
ronnement tactique différent de I'état opérationnel et/ou
de I'environnement tactique du contexte de mission cou-
rant.

[0066] Lorsque linterface d’acquisition 56 détecte un
nouveau contexte de mission, le moteur de mission 58
est propre a s’activer sans requéte d’un utilisateur pour
calculer un plan de mission proposé automatiquement,
des informations représentatives des taches du plan de
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mission proposé automatiquement étant affichées sur
I'afficheur 42,43, aprés activation du moteur de calcul 58.
[0067] L’interface d’acquisition 56 comporte en outre
un bouton de validation 68 du plan de mission proposé
automatiquement (voir figure 12), propre a étre activé
par I'utilisateur pour remplacer le plan de mission courant
par le plan de mission proposé automatiquement.
[0068] Le moteur de calcul 58 comporte une applica-
tion 70 de gestion d’objectifs, une application 72 d’allo-
cation de taches, et une application de génération 74
d’'un plan de mission tenant compte des contraintes de
mission, le plan de mission étant obtenu pour chaque
plateforme 14.

[0069] L’application de gestion 70 est propre a trans-
former chaque objectif de la mission en une liste de ta-
ches a effectuer pour réaliser I'objectif. L’application 70
est ainsi propre a identifier un objectif saisi par I'utilisa-
teur, et en fonction du type d’objectif saisi par I'utilisateur,
a définir la liste des taches, avantageusement a l'aide
d’'une base de données de taches de mission (non re-
présentée).

[0070] Par exemple, sil'objectif est de neutraliser une
cible, les taches de mission comportent par exemple une
approche de la cible, une mesure de position de la cible,
une préparation de tir, et un tir.

[0071] L’application d’allocation 72 est propre a répar-
tir les taches de mission de chaque objectif de la mission
entre les plateformes 14 destinées a effectuer la mission,
en fonction des plateformes 14 disponibles pour effectuer
la mission, de I'état opérationnel de chaque plateforme
14 et de I'environnement tactique autour des plateformes
14.

[0072] L’application de génération 74 est propre a en-
gendrer un plan de mission pour chaque plateforme 14
comportant la liste ordonnée des taches a effectuer, le
temps auquel la tache doit étre effectuée, les ressources
a utiliser a un point de passage 24 sur un point d’appli-
cation, le mode d’utilisation des ressources au point de
passage 24, les coordonnées géographiques du point
de passage 24, et la trajectoire 26 a réaliser a partir du
point de passage 24 pour effectuer cette tache.

[0073] Leplande missioncomporte en outre, pour cha-
que plateforme 14, un plan de vol comportant'ensemble
des points de passage 24 de la mission, et des trajectoi-
res 26 de taches, les taches étant reliées par des trajec-
toires de rejointes 28.

[0074] Laliste ordonnée destachesaréaliseretle plan
de vol sont calculés en fonction des contraintes définies
pour la mission, notamment des contraintes spatiales,
temporelles, logiques, ou de ressources, telles que dé-
finies plus haut. La génération du plan de mission tient
également compte de l'indicateur d’importance et/ou de
priorité de la contrainte.

[0075] Le plan de mission est par exemple fourni par
le moteur de mission 58 sous forme d’au moins un fichier
informatique comprenant la liste des taches aréaliser et
le plan de vol associé.

[0076] Le module de gestion de cycle 59 est destiné a
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piloter I'interface de saisie 54, I'interface d’acquisition 56
et le moteur de calcul 58 pour mettre en oeuvre un cycle
d’établissement de plan de mission, représenté sur la
figure 3.

[0077] Initialement, avantla mission ou au début de la
mission, le module de gestion de cycle 59 est propre a
permettre la définition des objectifs et des contraintes
d’'un plan de mission courant 80, surlabase d’un contexte
de mission souhaité 82 chargé dans le systeme 10 ou
défini a partir de I'interface de saisie 54 et a activer ce
plan de mission courant 80 pour permettre la réalisation
de la mission.

[0078] Comme indiqué plus haut, le contexte de mis-
sion souhaité 82 comporte au moins les objectifs de la
mission, les contraintes appliquées sur la mission, I'état
opérationnel de chaque plateforme 14 et I'environne-
ment tactique autour des plateformes 14.

[0079] Puis, lorsque l'utilisateur souhaite modifier les
objectifs ou les contraintes de la mission au moyen de
l'interface de saisie 54, le module de gestion de cycle 59
est propre a activer I'ensemble de gestion d’affichage 44
pour l'afficher sur I'afficheur 42, 43 une fenétre de saisie
60. Le module de gestion de cycle 59 est propre a re-
cueillir la saisie d’'un nouvel objectif ou/et d’'une nouvelle
contrainte effectuée par I'utilisateur, une fois le bouton
d’activation 62 activé par I'utilisateur. Ceci définit un con-
texte de mission modifié 84.

[0080] Le module de gestion de cycle 59 est alors pro-
pre a initier I'affichage sur I'afficheur 42, 43, par 'ensem-
ble de gestion d’affichage 44, d’informations représen-
tatives des modifications 86 d’objectifs et de contraintes
de la mission, en superposition des informations repré-
sentatives du plan de mission courant, sans calculer de
plan de vol avec le moteur de mission 58 a ce stade. Le
module de gestion de cycle 59 est alors propre a initier
I'affichage d’'une fenétre d’activation du calcul 88 (visible
sur la figure 6) comprenant le bouton de prévisualisation
64.

[0081] Les modifications 86 comportent par exemple
un ou plusieurs points d’application supplémentaires 89.
[0082] Le module de gestion de cycle 59 est propre,
aprés activation du bouton de prévisualisation 64 par I'uti-
lisateur, a activer le moteur de calcul 58 pour engendrer
un plan de mission prévisualisé 90 tenant compte des
modifications 86 présentes dans le contexte de mission
modifié 84. Il est alors propre a initier I'affichage sur I'af-
ficheur 42, 43, par 'ensemble de gestion d’affichage 44,
d’informations représentatives du plan de mission prévi-
sualisé 90 en superposition des informations représen-
tatives du plan de mission courant 80 et a lancer I'affi-
chage, sur I'afficheur 42, 43, d’'une fenétre 92 de valida-
tion du plan de mission prévisualisé (voir figure 7) com-
prenant le bouton de validation 66.

[0083] Comme le plan de mission courant 80, le plan
de mission prévisualisé 90 comporte la liste ordonnée
des taches a effectuer, le temps auquel la tache doit étre
effectuée, les ressources a utiliser a un pointde passage
24 sur un point d’application, le mode d’utilisation des
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ressources au point de passage 24, les coordonnées
géographiques du point de passage 24, et la trajectoire
26 a réaliser a partir du point de passage 24 pour effec-
tuer cette tache. Il comprend un plan de vol comportant
I'ensemble des points de passage 24 de la mission, I'en-
semble des trajectoires 26 a réaliser pour chaque tache
de la mission a partir d’'un point de passage 24, et les
trajectoires de rejointes 28 entre les taches successives
de la mission, chaque trajectoire de rejointe 28 reliant
I'extrémité finale de la trajectoire 26 a réaliser pour une
tache de la mission et le point de passage 24 associé a
la tAche suivante de la mission.

[0084] Sur validation du bouton de validation 66 par
l'utilisateur, le module de gestion de cycle 59 est propre
aremplacer le plan de mission courant 80 par le plan de
mission prévisualisé 90 qui devient le nouveau plan de
mission courant.

[0085] Sur I'afficheur 42, 43, les informations repré-
sentatives du plan de mission courant 80 sont alors rem-
placées par les informations représentatives du plan de
mission prévisualisé 90.

[0086] En paralléle, I'interface d’acquisition 56 est pro-
pre a ponctuellement ou périodiquement s’activer pour
déterminer un changement éventuel d’état opérationnel,
de contrainte ou d’environnement tactique d’'une plate-
forme 14, modifiant le contexte de mission 82 et définis-
sant un contexte de mission modifié 84 et a activer le
module de gestion de cycle 59 en cas de changement
du contexte de mission 82.

[0087] Dans ce cas, le module de gestion de cycle 59
est propre a activer automatiquement le moteur de calcul
58 pour engendrer un plan de mission proposé automa-
tiquement 94 et pour lancer I'affichage, sur I'afficheur 42,
43, d’'une fenétre de validation 96 du plan de mission
proposé automatiquement (voir figure 12) comprenant le
bouton de validation 68.

[0088] Comme le plan de mission courant, le plan de
mission proposé automatiquement 94 comporte la liste
ordonnée des taches a effectuer, le temps auquel la ta-
che doit étre effectuée, les ressources a utiliser a un point
de passage 24 sur un point d’application, le mode d’uti-
lisation des ressources au point de passage 24, les coor-
données géographiques du point de passage 24, et la
trajectoire 26 a réaliser a partir du point de passage 24
pour effectuer cette tache. Il comprend un plan de vol
comportant 'ensemble des points de passage 24 de la
mission, et des trajectoires 26 de taches, les tdches suc-
cessives étantreliées par des trajectoires de rejointes 28.
[0089] Sur validation du bouton de validation 68 par
l'utilisateur, le module de gestion de cycle 59 est propre
aremplacer le plan de mission courant 80 par le plan de
mission proposé automatiquement 94 qui devient le nou-
veau plan de mission courant.

[0090] Sur I'afficheur 42, 43, les informations repré-
sentatives du plan de mission courant 80 sont alors rem-
placées par les informations représentatives du plan de
mission proposé automatiquement 94.

[0091] L’ensemble de gestion d’affichage 44 comporte
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un processeur graphique et une mémoire contenant des
modules logiciels propres a étre exécutés par le proces-
seur graphique pour afficher sur chaque afficheur res-
pectif42, 43, des fenétres récapitulatives du plan de mis-
sion 46, 48, les fenétres de dialogue 62, 88, 92, 96 et les
informations représentatives des plans de mission.
[0092] Dans I'exemple représenté sur les figures 2 et
4 a 8, au moins un afficheur 42 est destiné a I'affichage
d’'une fenétre récapitulative 46 comportant une vue géo-
graphique 100 du terrain dans lequel la mission doit étre
effectuée, également désignée par le terme « image
tactique ». La vue géographique 100 comporte en parti-
culier une représentation des zones interdites 30, et/ou
des terrains amis 102 ou hostiles 104 et avantageuse-
ment d’'une ligne 105 de séparation entre les terrains
102, 104.

[0093] Lesinformationsreprésentatives destaches de
la mission sont alors des représentations des points de
passage 24, des trajectoires 26 de la mission, des tra-
jectoires 28 de rejointes, et éventuellement des données
relatives aux taches a effectuer.

[0094] Optionnellement, 'ensemble de gestion d’affi-
chage 44 est propre a afficher en superposition de la
fenétre récapitulative 46, une fenétre de suivi temporel
106 listant, pour le plan de mission courant, les taches
successives 108 d’'une plateforme 14 individuelle, ou
d’un groupe de plateformes 14, sur une ligne de temps
110.

[0095] Dans I'exemple représenté sur les figures 9 a
11, au moins un afficheur 43 est destiné a I'affichage
d’une fenétre récapitulative 48 comportant un tableau de
taches successives 22 planifiées du plan de mission cou-
rant.

[0096] Lesinformationsreprésentatives sontalorsune
désignation de la tache planifiée 22 a effectuer (ici « Task
A1», « Task A2 », « Task B », etc.), la mention de la
plateforme 14 destinée a effectuer la tache (« UCAV »),
etdesindicationsrelatives al’exécution de latache, telles
que le point de passage (« Waypoint ») auquel la tache
doit étre effectuée, et le temps auquel la tache doit étre
effectuée (« Time »).

[0097] La fenétre récapitulative comporte en outre
avantageusement un tableau d'objectifs définis
(« Mission goals ») et de décomposition en taches a pla-
nifier 22A (« Tasks to plan »), associées chacune a un
point d’application 89A de la tache («Task application
point »).

[0098] Un bouton 107 de modification d’objectifs est
en outre affiché pour permettre I'activation de l'interface
de saisie 54 et I'ajout d’un nouvel objectif.

[0099] Chaque tache a planifier 22A dans le tableau
d’objectifs définis se décompose en une ou plusieurs ta-
ches planifiées 22 dans le tableau des taches planifiées.
De méme, chaque tache planifiée 22 résulte d’'une ou
plusieurs taches a planifier 22A.

[0100] Le fonctionnement du systeme de gestion 10
de plan de mission va maintenant étre décrit.

[0101] Initialement, l'utilisateur définit ou charge un
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contexte de mission 82 comportant les objectifs de la
mission et les contraintes de la mission, en utilisant no-
tamment l'interface de saisie 54. L’interface d’acquisition
56 charge I'état opérationnel des plateformes 14 et I'en-
vironnement tactique autour des plateformes.

[0102] L’utilisateur active le moteur de calcul de mis-
sion 58 pour définir un plan de mission courant 80.
[0103] Lorsque la mission commence, le plan de mis-
sion courant 80 s’active pour la réalisation de la mission.
Les informations représentatives du plan de mission cou-
rant 80 s’affichent sur chaque fenétre récapitulative 46,
48 comme illustré sur les figures 4 et 9.

[0104] Puis, lorsque Il'utilisateur souhaite modifier le
plan de mission courant 80, il active l'interface de saisie
54, par exemple en cliquant sur le point 89 de la vue
géographique 100 sur lequel un nouvel objectif doit étre
réalisé.

[0105] Le module de gestion de cycle 59 active alors
'ensemble de gestion d’affichage 44 qui affiche une fe-
nétre de saisie 60 en superposition de la fenétre récapi-
tulative 46. La fenétre de saisie 60 est ici un menu circu-
laire.

[0106] L'utilisateur saisit un nouvel objectif ou/et une
nouvelle contrainte, et active le bouton d’activation 62
pour définir un contexte de mission modifié 84.

[0107] Le module de gestion de cycle 59 integre alors
la saisie faite par l'utilisateur et initie I'affichage sur la
fenétre récapitulative 46 d’informations représentatives
des modifications 86, en superposition des informations
représentatives du plan de mission courant 80.

[0108] Les informations représentatives des modifica-
tions 86 sont par exemple affichées dans une couleur
différente de celle du plan de mission courant ou avec
un graphisme différent. Aucun plan de vol n’ayant été
calculé a ce stade pour ces modifications, seuls des
points d’applications 89 sont affichés en complément des
informations représentatives du plan de mission courant.
Aucune trajectoire associée aux modifications 86 n’est
donc visible sur la fenétre récapitulative 46 a ce stade.
[0109] En référence a la figure 10, des informations
représentatives des modifications 86 sont également af-
fichées sur la fenétre récapitulative 48 sous forme d’une
nouvelle ligne d’objectifs et de tdches a planifier 22A dans
le tableau de la fenétre récapitulative 48, créant un con-
texte de mission modifié.

[0110] L’ensemble de gestion d’affichage 44 affiche
également une fenétre d’activation du calcul 88 (visible
sur la figure 6) comprenant le bouton de prévisualisation
64 et un bouton d’annulation.

[0111] L’utilisateur sélectionne alors le bouton de pré-
visualisation 64. Le module de gestion de cycle 59 active
le moteur de calcul 58 pour engendrer un plan de mission
prévisualisé 90 tenant compte du contexte de mission
modifié 84.

[0112] Comme illustré sur la figure 7, 'ensemble de
gestion d’affichage 44 affiche alors des informations re-
présentatives d’un plan de mission prévisualisé 90 en
superposition des informations représentatives du plan
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de mission courant, incluant les points de passage mo-
difiés 91, et la trajectoire modifiée 91A proposée pour le
plan de vol prévisualisé 90.

[0113] Les informations représentatives du plan de
mission prévisualisé 90 sont par exemple affichées dans
une couleur différente de celle du plan de mission courant
ou avec un graphisme différent.

[0114] Parailleurs, lesinformations représentatives du
plan de mission prévisualisé 90 sont aussi affichées sur
la fenétre de suivi temporel 106, sous forme d’'une déri-
vation 111 delaligne detemps 110, placée parallélement
ala ligne de temps 110, avec une synchronisation tem-
porelle avec la ligne de temps 110.

[0115] Enréférencealafigure 11, les taches planifiées
22 a exécuter se mettent alors a jour dans le tableau des
taches planifiées de la fenétre 48, ajoutant les informa-
tions représentatives du plan de mission prévisualisé 90
a celles du plan de mission courant 80.

[0116] L’ensemble de gestion d’affichage 44 lance
également I'affichage d’'une fenétre 92 de validation du
plan de mission prévisualisé (voir figure 7) comprenant
le bouton de validation 66 et avantageusement un bouton
d’annulation.

[0117] S’il est satisfait par le plan de mission prévisua-
lisé 90, l'utilisateur sélectionne le bouton de validation
66 visible sur la figure 7.

[0118] Enréférence a lafigure 8, le module de gestion
de cycle 59 remplace le plan de mission courant 80 par
le plan de mission prévisualisé 90 qui devient le nouveau
plan de mission courant. Les informations représentati-
ves du plan de mission courant 80 sont alors remplacées
sur les fenétres récapitulatives 46, 48 par les informa-
tions représentatives du plan de mission prévisualisé 90.
De méme, la dérivation 111 de la ligne de temps 110 se
substitue a la ligne de temps 110 sur la fenétre de suivi
temporel 106.

[0119] En paralléle, I'interface d’acquisition 56 s’active
ponctuellement ou périodiquement, pour déterminer un
changement éventuel de contrainte, d’état opérationnel
d’une plateforme 14 et/ou d’environnement tactique, mo-
difiant le contexte de mission 82 et définissant un con-
texte de mission modifié 84.

[0120] Dans ce cas, le module de gestion de cycle 59
active automatiquement le moteur de calcul 58 pour en-
gendrer un plan de mission proposé automatiquement
94.

[0121] L’ensemble de gestion d’affichage 44 lance I'af-
fichage sur la fenétre récapitulative 46 d’informations re-
présentatives du plan de mission proposé automatique-
ment 94.

[0122] En référence a la figure 12, ces informations
comprennent par exemple une trajectoire modifiée 130
qui est affichée dans une couleur différente ou avec un
graphisme différent, en superposition des informations
représentatives du plan de mission courant 80.

[0123] L’ensemble de gestion d’affichage 44 affiche si-
multanément une fenétre de validation 96 du plan de
mission proposé automatiquement (voir figure 12) com-
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prenant le bouton de validation 68 et avantageusement
un bouton d’annulation.

[0124] Sur validation du bouton de validation 68 par
l'utilisateur, le module de gestion de cycle 59 remplace
le plan de mission courant 80 par le plan de mission pro-
posé automatiquement 94 qui devient le nouveau plan
de mission courant.

[0125] Les informations représentatives du plan de
mission courant 80 sont alors remplacées par les infor-
mations représentatives du plan de mission proposé
automatiquement 94 sur les fenétres 46, 48 et 106.
[0126] Le systeme de gestion 10 est donc particulie-
rement utile pour mener et suivre des missions comple-
xes impliquant plusieurs plateformes et de nombreux ob-
jectifs a réaliser. Le systéme de gestion 10 est tres effi-
cace lorsque des modifications de la mission se produi-
sent, soit du fait de I'utilisateur, soit en raison d’événe-
ments inattendus affectant les plateformes 14 condui-
sant la mission.

[0127] Le systeme de gestion 10 permet a l'utilisateur
de définir facilement un nouveau contexte de mission,
en proposant un plan de mission alternatif. De méme, en
cas d’occurrence d’événements inattendus, le systéeme
de gestion 10 propose a I'utilisateur au moins un plan de
mission alternatif a mettre en ceuvre.

[0128] Dans une variante (non représentée), le moteur
de calcul 58 calcule plusieurs plans de mission prévisua-
lisés 90 ou plusieurs plans de mission proposés automa-
tiquement 94, laissant un choix a l'utilisateur. Les infor-
mations représentatives des différents plans de missions
sont par exemple présentées simultanément, notam-
ment sur la fenétre 46 ou successivement par activation
d’un bouton de défilement (non représenté), notamment
sur la fenétre 48.

Revendications

1. Systéme (10) de gestion d’un plan de mission aé-
rienne destiné a étre exécuté par une pluralité de
plateformes (14) devant réaliser une pluralité de ta-
ches, le systéme (10) comprenant :

- une interface de saisie (54), par un utilisateur,
d’objectifs et de contraintes de la mission ;

- une interface d’acquisition (56) d’états opéra-
tionnels des plateformes (14) devant réaliser les
taches de la mission etd’acquisition de données
d’environnement tactique autour des platefor-
mes (14) ;

- un moteur de calcul (58) de mission, propre a
déterminer un plan de mission comportant une
liste de taches a effectuer pour remplir les ob-
jectifs de la mission en respectant les contrain-
tes, et une allocation des taches entre les pla-
teformes (14) en tenant compte de I'état opéra-
tionnel des plateformes (14) et de I'environne-
ment tactique autour des plateformes (14) ;
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- au moins un afficheur (42, 43) et un ensemble
de gestion d’affichage (44) sur I'afficheur (42,
43), propre a afficher, sur I'afficheur (42, 43), au
moins une fenétre récapitulative (46, 48) com-
portant des informations représentatives de ta-
ches d’un plan de mission établi sur la base d’'un
contexte de mission courant ;

caractérisé en ce que I'interface de saisie (54) et/ou
l'interface d’acquisition (56) est propre a étre activée
pour définir au moins un nouveau contexte de mis-
sion comportant au moins un objectif, une contrainte,
un état opérationnel et/ou un environnement tacti-
que différent respectivement d'un objectif, d’'une
contrainte, d’'un état opérationnel et/ou d’'un environ-
nement tactique du contexte de mission courant,

le moteur de calcul (58) de mission étant propre a
étre activé pour déterminer un nouveau plan de mis-
sion en fonction du nouveau contexte de mission
défini par l'interface de saisie (54) et/ou par l'inter-
face d’acquisition (56),

'ensemble de gestion d’affichage (44) étant propre
a afficher, sur la fenétre récapitulative (46, 48), des
informations représentatives de taches d’au moins
un nouveau plan de mission obtenu par le moteur
de calcul (58) en fonction du nouveau contexte de
mission défini par l'interface de saisie (54) et/ou par
l'interface d’acquisition (56).

Systeme (10) selon la revendication 1, dans lequel,
aprés détermination du nouveau plan de mission,
'ensemble de gestion d’affichage (44) est propre a
afficher, sur la fenétre récapitulative (46, 48), au
moins un bouton de validation (68) du nouveau plan
de mission, propre a étre sélectionné par I'utilisateur
pour activerle nouveau plan de mission et remplacer
le plan de mission courant.

Systeme (10) selon 'une quelconque des revendi-
cations 1 ou 2, dans lequel le moteur de calcul (58)
de mission est propre a déterminer une pluralité de
nouveaux plans de mission alternatifs en fonction du
méme nouveau contexte de mission défini par I'in-
terface de saisie (54) et/ou par I'interface d’acquisi-
tion (56), 'ensemble de gestion d’affichage (44)
étant propre a afficher successivement ou simulta-
nément sur 'afficheur (42, 43), les informations re-
présentatives de chaque nouveau plan de mission
déterminé par le moteur de calcul (58) de mission
en fonction du méme nouveau contexte de mission
défini par l'interface de saisie (54) et/ou par l'inter-
face d’acquisition (56).

Systeme (10) selon 'une quelconque des revendi-
cations précédentes, dans lequel I'interface de sai-
sie (54) est propre a étre activée par l'utilisateur pour
saisir un nouvel objectif ou une nouvelle contrainte
de la mission et définir le nouveau contexte de mis-
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sion, le nouveau plan de mission défini par le moteur
de calcul (58) étant un plan de mission prévisualisé
(90) tenant compte du nouvel objectif et/ou de la nou-
velle contrainte de la mission saisie par I'utilisateur.

Systeme (10) selon la revendication 4, dans lequel,
aprés saisie du nouvel objectif et/ou de la nouvelle
contrainte, 'ensemble de gestion d’affichage (44)
est propre a afficher des informations représentati-
ves des modifications (86) d’objectif ou/et de con-
trainte de la mission, avant I'activation du moteur de
calcul (58) de mission, et un bouton de prévisualisa-
tion (64) propre a étre sélectionné par l'utilisateur
pour activer le moteur de calcul (58) de mission et
définir le plan de mission prévisualisé (90).

Systeme (10) selon I'une quelconque des revendi-
cations précédentes, dans lequel I'interface d’acqui-
sition (56) est propre a détecter un événement mo-
difiant les contraintes de la mission, de I'état opéra-
tionnel des plateformes (14), et/ou de I'’environne-
ment tactique et a transmettre au moteur de calcul
(58) de mission au moins une nouvelle contrainte,
un nouvel état opérationnel des plateformes (14),
et/ou un nouvel environnement tactique, le nouveau
plan de mission calculé par le moteur de calcul (58)
de mission étant un plan de mission proposé auto-
matiquement (94) tenantcompte d’au moins une mo-
dification des contraintes de la mission, de I'état opé-
rationnel des plateformes (14) et/ou de I'environne-
ment tactique ayant été engendrée par 'événement,
le moteur de calcul (58) de mission étant éventuel-
lement propre a calculer le plan de mission proposé
automatiquement (94) sans requéte d’'un utilisateur.

Systeme (10) selon I'une quelconque des revendi-
cations précédentes, dans lequel le plan de mission
calculé par le moteur de calcul (58) de mission com-
porte pour chaque plateforme (14), une liste ordon-
née des taches que doit réaliser la plateforme (14),
associées a un plan de vol pour la plateforme (14).

Systeme (10) selon la revendication 7, dans lequel
laliste ordonnée des taches aréaliser comporte pour
chaque tache, au moins une ressource a utiliser pour
la tache, un mode d'’utilisation de la ou de chaque
ressource, un point de passage définissant le début
de la tache et/ou une trajectoire a réaliser pour cette
tache.

Systeme (10) selon la revendication 7 ou 8, dans
lequel le plan de vol comporte 'ensemble des points
de passage correspondant a chaque tache que doit
réaliser la plateforme (14), les trajectoires a réaliser
pour la tache et/ou les trajectoires de rejointes entre
les points de passage.

10. Systéme (10) selon I'une quelconque des revendi-
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cations précédentes, dans lequel la fenétre récapi-
tulative (46) d'un plan de mission courant comporte
une vue géographique (100) du terrain dans lequel
la mission est effectuée, les informations représen-
tatives du plan de mission courant (80) étant repré-
sentées sur la vue géographique (100), les informa-
tions représentatives du nouveau plan de mission
étant propres a étre représentées en superposition
ou en substitution des informations représentatives
du plan de mission courant (80) sur la vue géogra-
phique.

Systeme (10) selon 'une quelconque des revendi-
cations précédentes, dans lequel la fenétre récapi-
tulative (48) du plan de mission courant comporte
un tableau de taches successives du plan de mission
courant, le tableau de taches successives étant pro-
pre a étre modifié par 'ensemble de gestion d’affi-
chage (44) pour afficher en addition ou en substitu-
tion, les taches propres du nouveau plan de mission.

Systeme (10) selon 'une quelconque des revendi-
cations précédentes, dans lequel 'ensemble de ges-
tion d’affichage (44) est propre a afficher une fenétre
de suivi temporel (106) listant, pour le plan de mis-
sion courant, les tdches successives (108) d’'une pla-
teforme (14) individuelle, ou d’'un groupe de plate-
formes (14), sur une ligne de temps (110).

Procédé de gestion d’'un plan de mission aérienne
comprenant les étapes suivantes :

- fourniture d’un systéme (10) de gestion selon
'une quelconque des revendications
précédentes ;

- saisie par un utilisateur a 'aide de l'interface
de saisie (54), d’'objectifs et de contraintes de la
mission ;

- acquisition par l'interface d’acquisition (56)
d’états opérationnels des plateformes (14) de-
vant réaliser les taches de la mission et/ou de
données d’environnement tactique autour des
plateformes (14) ;

- détermination par le moteur de calcul (58) de
mission, d’'un plan de mission comportant une
liste de taches a effectuer pour remplir les ob-
jectifs de la mission en respectant les contrain-
tes, et allocation des taches entre les platefor-
mes (14) entenantcompte de I'état opérationnel
des plateformes (14) et de I'environnement tac-
tique autour des plateformes (14) ;

- affichage sur I'afficheur (42, 43) parI’ensemble
de gestion d’affichage (44) d’au moins une fe-
nétre récapitulative (46, 48) comportant des in-
formations représentatives de taches d’'un plan
de mission établi sur la base d’'un contexte de
mission courant ;
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caractérisé par les étapes suivantes :

- définition par I'interface de saisie (54) et/ou I'in-
terface d’au moins un nouveau contexte de mis-
sion comportant au moins un objectif, une con-
trainte, un état opérationnel et/ou un environne-
ment tactique différent respectivement d’'un ob-
jectif, d’'une contrainte, d’'un état opérationnel
et/ou d’un environnement tactique du contexte
de mission courant ;

- activation du moteur de calcul (58) de mission
pour déterminer un nouveau plan de mission en
fonction du nouveau contexte de mission défini
par l'interface de saisie (54) et/ou par l'interface
d’acquisition (56) ;

- affichage parl'ensemble de gestion d’affichage
(44), sur la fenétre récapitulative (46, 48), d’in-
formations représentatives de taches d'au
moins un nouveau plan de mission obtenu par
le moteur de calcul (58) en fonction du nouveau
contexte de mission défini par l'interface de sai-
sie (54) et/ou par l'interface d’acquisition (56).

Procédé selon la revendication 13, comprenant I'ac-
tivation de l'interface de saisie (54) par I'utilisateur
pour saisir un nouvel objectif ou une nouvelle con-
trainte de la mission et définir le nouveau contexte
de mission, le nouveau plan de mission défini par le
moteur de calcul (58) étant un plan de mission pré-
visualisé (90) tenant compte du nouvel objectif et/ou
de la nouvelle contrainte de la mission saisie par
I'utilisateur.

Procédé selon la revendication 13 ou 14, compre-
nant les étapes suivantes :

- détection par l'interface d’acquisition (56) d’'un
événement modifiant les contraintes de la mis-
sion, de I'état opérationnel des plateformes (14),
et/ou de I'environnement tactique ; et

- transmission au moteur de calcul (58) de mis-
sion d’au moins une nouvelle contrainte, un nou-
vel état opérationnel des plateformes (14), et/ou
un nouvel environnement tactique ;

le nouveau plan de mission calculé par le moteur de
calcul (58) de mission étant un plan de mission pro-
posé automatiquement (94) tenant compte d’au
moins une modification des contraintes de la mis-
sion, de I'état opérationnel des plateformes (14)
et/ou de I'environnement tactique ayant été engen-
drée par I'événement, le plan de mission proposé
automatiquement (94) étant avantageusement cal-
culé par le moteur de calcul (58) de mission sans
requéte d’un utilisateur.
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