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ANEERDFEEICRBEL2FEED HMI

(1) Human Machine Interface
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(Inagaki 2006, 2008; #giE 2012)
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(2) Human-Machine Interaction
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機械が担当

人が担当

人から機械へ

機械から人へ
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HEJE: Advanced Emergency Braking System
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LANL2D BEREE; (Partial Automation)
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ITFVHA, Helmer, October 2012 Photo: BMW
Ef 28 15 (supervisory control)
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LANJL3D HEhEEL (Conditional Automation)
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RSN N DFIEID 5 [HEE XK T S LD BH D

I—)L75>2 R447{E (A330-200) B 3% (2009.06)

%%F;%ﬁ?ﬁq:‘:ﬂﬁﬁglz%gh‘\ﬂius T_I\/ \o’rn‘yl\ﬁgﬁﬁo

ZTDEONAOVEDIREDNTRBEY)I ThHH-1-HE

0H29

Le vol AF 447

(216 passagers, 12 membres d’équipage)
décolle de Rio de Janeiro

3H35
Dernier contact radio
avec le Brésil,
sortie de la zone
de controle radar.

4HO02 :
Zones
de turbulences

> . & Fernando- =
“s~de Noronha -

wARE Y., Bi%,

4H10
Obstruction des sondes Pitot
par des cristaux de glace :

perte des indicateurs de vitesse
et déconnexion du pilotage
automatique.

Les pilotes ont d'abord cabré |'appareil
- I'avion monte jusqu'a 38 000 pieds.
[I décroche ensuite et tombe

a une vitesse de 11 000 pieds minute.
L'équipage n'aurait pas compris

qu'il décrochait, malgré I'alerte.

,N:rlque
i e O
e Atchipel -

B du ap Vert

o

4H14 -
L’avion s’écrase
dans |’ ocean

~~  Pourle BEA* :
-~ eCrash causé par des facteurs humains

et techniques.

eErgonomie des Airbus a revoir en partie.

eDécisions inappropriées prises

par des pilotes qui ne sont pas formés

pour gérer ce genre de situation.

¢ 25 nouvelles recommandations de sécurité.
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(Sheridan 1992; Inagaki et at. 1998)
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BEfRE LTULAEL (High Automation)
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(Billings 1997)
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(Bresley &
Eqgilsrud 1997)
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> L)L 2 (Partial Automation)
> LN\ )L 3 (Conditional Automation)
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