
ま え が き 
 
 
最初に電子航法研究所は、平成 23 年 3 月 11 日に発生した東日本大震災及びこれに続く津波

により、重要な実験施設であった岩沼分室がその機能を失い、また保有していた実験用航空機

も喪失するに至りました。幸いにも政府による財政支援を受け、また関係する皆様からの励ま

しを背に復旧に努めて参りました。この結果、23 年度末までに分室機能をほぼ復旧するに至り、

また実験用航空機も 24 年度末までには更新する目処を付けることが出来ました。これまでに

寄せられた皆様からのご支援に心より御礼申し上げます。 
 
 
当研究所は、電子航法（電子技術を利用した航法）に関する試験、調査、研究及び開発等を

行うことにより、交通の安全の確保とその円滑化を図ることを目的に設立されています。当研

究所は平成 13 年 4 月 1 日に「独立行政法人」として改組され、17 年度まで第 1 期中期計画、

18 年度から 22 年度まで第 2 期中期計画、23 年度からは第 3 期中期計画を開始し、独立行政法

人としての設立の趣旨を踏まえ、自律的かつ効率的で透明性の高い業務運営を図りながら、よ

り質の高い研究成果をあげることを目指しております。 
 
 
 当研究所の研究活動は、社会ニーズに沿った研究を重点的に選定し、航空機運航の安全性、

効率性及び航空利用者の利便性の向上、航空交通量増大への対応、環境負荷低減などに関する

研究を進め、その成果を国の航空保安システム整備事業や国際民間航空機関等の国際標準策定

作業に反映させるなど国内外において多大な貢献を果たしています。またそれとともに、基礎

的、先導的な研究も実施し、電子航法に関する基盤技術の蓄積にも努めております。 
  

 
この電子航法研究所年報は、第 3 期中期計画の初年度となる平成 23 年度に当研究所が行っ

た業務について、その概要を収録したもので、研究所の運営に関する事項、各研究領域の研究

業務、独立行政法人としての中期目標・中期計画・財務諸表等を紹介しています。 
 

   
 当研究所としましては、国、産業界、大学等と連携し、国の担う航空交通管理に係る業務を

支援する中核的な研究機関としてその使命を果たすべく努力してまいりますが、皆様には、こ

の年報を通じて、当研究所の活動についてご理解いただき、あわせて忌憚のないご意見をいた

だけますようお願い申し上げます。なお別に刊行している電子航法研究所報告及び電子航法研

究所研究発表会講演概要にも詳細が記載されておりますのであわせてご参照いただければ幸い

です。 
 
 
 平成 24 年 12 月 
 

               独立行政法人電子航法研究所 

理事長 平 澤 愛 祥 
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予算及び定員の推移
予算額（単位：千円）

年 度 42 43 44 45 46 47

予 算 額 146,979 199,819 206,041 223,518 276,360 304,646

対 前 年
増 減 率

－ 35% 3% 8% 23% 10%

定 員 31人 31 31 34 35 38

年 度 48 49 50 51 52 53

566,398 624,659 780,222
(147,938) (221,040) (374,664)

対 前 年
増 減 率

18% 17% 32% △ 0.008% 10% 2%

定 員 41 44 46 48（13） 51（16） 55（19）

年 度 54 55 56 57 58 59

949,812 962,617 933,404 1,197,423 1,249,486 1,254,326
(521,262) (551,380) (536,456) (797,831) (856,061) (811,413)

対 前 年
増 減 率

21% 1% △ 3% 28% 4% 0.3%

定 員 58（21） 59（22） 59（22） 59（23） 60（24） 61（25）

年 度 60 61 62 63 元 2

1,793,576 1,700,338 1,746,126 1,490,728 1,280,080 1,450,731
(1,158,355) (1,225,191) (1,321,124) (1,058,040) (834,104) (989,047)

対 前 年
増 減 率

42% △ 5% 2% △ 14% △ 14% 13%

定 員 62（26） 63（27） 64（27） 63（26） 64（27） 64（28）

年 度 3 4 5 6 7 8

1,519,380 1,614,482 1,993,269 3,145,664 2,845,843 2,385,950
(1,034,497) (1,105,035) (1,480,859) (2,635,883) (2,322,699) (1,859,062)

対 前 年
増 減 率

5% 6% 23% 58% △ 9.5% △ 16%

定 員 65（28） 65（28） 65（28） 66（29） 66（29） 66（29）

年 度 9 10 11 12 13 14

2,155,519 1,646,097 1,565,260 1,665,631 2,322,080 1,813,574
(1,627,169) (1,112,230) (1,015,415) (1,037,366) (1,096,909) (1,068,770)

対 前 年
増 減 率

△ 10% △ 24% △ 5% 6% 39% △ 22%

定 員 65（28） 65（28） 65（28） 64（28） 64（28） 64（28）

年 度 15 16 17 18 19 20

1,681,891 1,792,287 1,669,176 1,687,115 1,683,558 1,640,300
(1,061,803) (1,130,083) (1,055,686) (1,061,322) (1,072,631)

対 前 年
増 減 率

△ 7% △ 7% △ 7% △ 1% △ 0.2% △ 2.6%

定 員 64（30） 63（29） 60（27） 60（27） 60（27） 60

年 度 21 22 23

1,618,083 1,597,527 2,099,326

対 前 年
増 減 率

△ 1.4% △ 1.3% 31%

定 員 60 60 60

注１：（　）内は，空港整備特別会計で内数。平成20年度以降は区分経理の廃止に伴い、特別会計の予算は一般会計へ

　　　移管された。
注２：平成18年度以降は年度末現在の職員数を掲載

予 算 額

444,665額算予 426,008361,473

予 算 額

予 算 額

予 算 額

予 算 額

予 算 額
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試験研究業務
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予防安全支援のための創発型認知シミュレーションの開発とその適法手法に関する研究【競争的資金研究】

 

担当領域  航空交通管理領域 

担 当 者 ○青山 久枝 

研究期間  平成 21 年度～平成 23 年度 

 

１．はじめに 

事故やインシデント発生後の安全対策のみならず，それ

らを未然に防止する「予防安全」の実現が求められている。

しかし，事故やインシデントは，システムを構成する多数

の人間・機械・環境の動的かつ複雑な相互作用の結果とし

て発生するものであり，予期しない事象による事故に対す

る予防的な安全対策を行うことは困難である。 

そこで本研究では，現場熟練者と共同の有効性検証プロ

セスを通じて，認知シミュレータを予防安全支援に用いる

際の実用上の課題とその解決策について実践的な研究を行

い，安全工学分野・認知工学分野に寄与しうる知見の蓄積

を目指す。 

 

２．研究の概要 

本研究では，東京大学，東北大学とともに研究チームを

組織し，事故の発生を未然防止する予防安全を支援するこ

とを目的として，人間－機械系相互作用の逐次的分析が可

能な創発型チーム認知シミュレーションを構築する。 

さらに，実用モデルとして，「熟練者の『気づき』を促す

シミュレータ」を提案し，複数の人間とシステムが関わる

思いがけないトラブルやパフォーマンス低下についてシミ

ュレータを用いた予見的分析支援手法を構築し，予防安全

研究分野における研究手段としての認知シミュレータの基

本的有効性を検証する。 

 

３．研究成果 

先行研究において構築した COMPAS をベースとして，

管制官によるシミュレータへの直接入力等を行えるように

改良した COMPASi を開発し，管制官への妥当性・有効性

検証を行っている。 

また，これまでに行ったシミュレーション・シナリオに

一部変更を加えて航空交通管理を想定したシナリオを作成

し，COMPASiを用いたシミュレーションを行った。その結

果を，交通状況による管制官のパフォーマンスなどを時系

列的に可視化した状態遷移図（CAPS）で比較を行った。

シナリオ変更前（図 1(a)）よりシナリオ変更後（図 1(b)）

の方が，該当する航空機とその干渉機について困難度の高

い時間が減少していることが確認された。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1 シナリオ変更による CAPS の比較 

 

４．考察等 

COMPASiによる上記のシミュレーション結果は，同じ管

制官が異なるシナリオを行ったと想定した場合，交通状況

によってそのパフォーマンスや困難度の高い時間の継続性

が異なることを示している。COMPASiは管制官訓練支援ツ

ールとして開発してきたが，効果的な航空交通管理につい

て事前に検討するための分析および資料提供への応用も可

能と考えている。 

継続研究では，航空局の長期ビジョン CARATS に予定さ

れている航空交通管理の概念を取り入れた航空交通流にお

ける管制官のパフォーマンスあるいはワークロードについ

て，様々な空域や交通流での比較，評価を行う予定である。 
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