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BEI&ESEL )L (Levels of Driving Automation)
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Assistance FSAN—IENHHEEL ARV DIERR DT N TEIEY,

o Partial Driving | AT LlEHtA RGEEEA REEOmAZELS,
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3 | Driving RARZEKROT-WEEE, FFRIRBZL>TA—T—IZEEE,

Automation A—H—IF. DRATLDEFIEY XTSI E,

VAT LIIBEERIR DI A T=HE VAT L/ ERD
BENRELTH. BEEBRENTHNIE, S AT LI
A—HY—DFBITERDDHEGEBETIHIG,
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(GE) BEMEL NI (levels of automation) SERILEWNWKSTEES ! (SAE 2016)
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LARIL2D BE)EEER (Partial Driving Automation)
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Case 1























































































Case 2








HEHROER. TOEROTRHRAFEICHTHEIM?

o . A _ It's supposed to do that.
7-|__ I\/ \’f H Y |‘7f)\ it Why is it doing that?
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LA )JL3D) B EEER (Conditional Driving Automation)
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T—)LD752 R447{E (A330-200) D B (2009.06)

EEEERITPRICHIEREIZFENEL, A—M 1OV MERR,
ZTREDONAOVEDIRENTEBYI TH---OEELXEEIMY ., B%,

0H29 4H10 Les pilotes ont d'abord cabré |'apparell
Le vol AF 447 g:fg;:gﬁgtgﬁi ;g"g‘l':csep_"“ - I'avion monte jusqu'a 38 000 pieds.
216 passagers, 12 membres d’équipage L 2 Il décroche ensuite et tombe
:iécollr:; deaRgio e Rie quipage) perte des indicateurs de vitesse 3 yne vitesse de 11 000 pieds minute.
et déconnexion du pilotage

L'équipage n'aurait pas compris

automatique. qu'il décrochait, malgré I'alerte.

3H35

Dernier contact radio
avec le Brésil,

sortie de la zone

de controle radar.

=2 Mﬂque
'- e > T "1'- Sy
4H14 : S em._Archipel T
4H02 : L’avion s’écrase = e " _ .
Zones dans l'océan =

de turbulences aune vitesse® :

de 200 km/h f

g - . . Fernardo - Pourle BEA* : )
~de Noronha 3 *Crash causé par des facteurs humains

i - 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.

(BEA 2011)

d'analyses pour la sécurité de |'aviation civile (e



BEI{EL ~NJL (Levels of Automation: LOA)
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(Sheridan 1992; Inagaki et at. 1998)
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LA JLAD) BEESR (High Driving Automation)
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(Inagaki 2003; Inagaki & Sheridan 2012; #giE 2012)
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