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B&EZEBL NI (Levels of Driving Automation: LoDA)
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Crash du vol AF447 : I’équipage mis en cause

Dans la nuit du 31 mai au 12 juin 2009
Le pllote cabre |"avion au lieu de piquer.

Entre 3H59  4H10: L'appareil prend de I'alttitude,
et 4H01 :  Givrage des sondes Pitot : L'alarme de décrochage
Le commandant de bord quitte  désactivation du pilote aulo s déclenche A nouveau.
le cockpil. Le copilote le molns ol perte des indicateurs. de vitesse, Altitude : 11 600 m.
expérimentd prend les commandes.  Alarme de décrechage.
3R35: _‘ 4H11:
S Retour du commandant
Dernier échange =l de bord. Mal briefé par

radio avec le Brésil,
sortie de la zone
de contrile radar.

585 2 copilotes,
il né peut sauver la situation.

4H12:
aHo2: Le8 mmlgj% b

Zones ad- !
de turbulences .

« |es pllotes n'ont pas identifié
la situation de décrochage.

* {ls n'ont pas appligué

la proceédure requise

apres e gnrage

des sondes Pitot,

www.franceculture.fr/sciences/les-pilotes-en-cause-dans-le-crash-du-vol-af447-rio-paris
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BENEL NI (Levels of Automation: LoA)
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Baseline [T #LIAITEEEZ KL TLFZELV] e SAE J3016
ma. T RICORT LR, Z0% 0 I EH ks
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KBTI 1IE RTI X o —Z T 1 2 DL

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

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

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

QQ}QJE

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

LoDA 3 with Baseline RTI [XIESER

LoDA 3 with LoA 5 RTI A &x@E =AY, LoDA 3D Eaks45}
LoDA 3 with LoA 5 RTI [&, LoDA 4 [Z£—EL 7Ly
RT2IEIL. SAE J3016 (20165FiR) DA TELEEZRE

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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