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BaEEL NIL (Levels of Driving Automation: LoDA)
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EEEERITHICHTREICFENEL, A—F/ 1OV MERR,
TDERODNAOVEDIRENFEUI THO-T-OEEZZICHRY., B%,
Crash du vol AF447 : I’équipage mis en cause

Dans la nuit du 31 mai au 1# juin 2009
Le pllote cabre I"avion au lieu de piquer.

Entre 3H59 4H10: L'appareil prend de I'alttitude,
et 4HO01: Givrage des sondes Pitot : L'alarme de décrochage
Le commandant de bord quitte désactivation du pilote auto se déclenche A nouveau.

le cockpit. Le copllote le moins el perte des indicateurs de vitesse, Altitude : 11 600 m.
expérimenté prend les commandes.  Alarme de décrochage.

3H35: “ Retow 4 dant

gl e . etour du commandan
Demnier échange - de bord. Mal briefé par
radio avec le Brésil, 4 / ses 2 copilotes,
sortie de la zone il ne peut sauver la situation.
de controle radar.

Parils ok
/ol 4HO02:

Le plan /258
de vol / 30 Zones
e de turbulences

Loy Dakar
du crash ™

la situation de décrochage.
* {Is n'ont pas appliqué
la procédure requise
apres le grage
des sondes Pitot,

www.franceculture.fr/sciences/les-pilotes-en-cause-dans-le-crash-du-vol-af447-rio-paris
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BEMEL NI (Levels of Automation: LoA)
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(Sheridan 1992; Inagaki et at. 1998)
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BFELNILS: Advanced TCAS
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(Flight International, 18-24 Aug 2009)
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KBTI 1IE RTI X o b—Z T 17 2 DL

U(Baseline) = a P(RD|Baseline) — ¢ P(NR|Baseline)

U(LoA 5) = a P(RD|LoA 5) + 6 P(NR|LoOA 5)

U(LoA 6) = a P(RD|LoA 6) + 6 P(VT|LoA 6) — c P(NR|LoA 6)
U(LoA 6.5) = gP(RD|LoA 6.5) — c P(NR|LoA 6.5)

where

RD: driver resumes driving NR: no response was given to the RTI
: driver vetoes the RTI

: benefit of successful fallback by the driver

. benefit of successful fallback by the automation

: cost arising out of the state in which the vehicle is controlled neither
by the automation or the driver

ﬁQrQ.nﬁ

(Inagaki & Sheridan 2018)
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U(LoA 6.5) < U(Baseline) < U(LoA 6) < U(LoA 5)

LoDA 3 wit
LoDA 3 wit
LoDA 3 wit

N Baseline RTI (X IES B
N LoA 5 RTI Agzi@Ef=AhY. HIEX° LoDA 3TIEZALY

h LoA 5 RTI [E. LoDA 4 [Z+£—E L7y

AI2I8[&. SAE J3016 (20164 DAL EZTR~IZ
LoDA 3 with LoA 5 RTI [, 20144k High Automation

T Inagaki & TB Sheridan (2018).

A critique of the SAE conditional driving automation definition, and an
analyses of options for improvement. Cognition, Technology & Work.

http://link.springer.com/article/10.1007/s10111-018-0471-5
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