






普天間飛行場の危険性の除去に向けた取り組み普天間飛行場の危険性の除去に向けた取り組み
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普天間飛行場周辺の状況普天間飛行場周辺の状況 P-1



キロ・ポイント
（中城村久場崎付近の漁港）

タンゴ・ポイント
（中城村津覇付近の漁港）

北東向きの離着陸経路

普天間飛行場

① 普天間飛行場離着陸経路（現状）① 普天間飛行場離着陸経路（現状）

住宅高密集度区域

南東向きの離着陸経路

P-２



キロ・ポイント
（中城村久場崎付近の漁港）

タンゴ・ポイント
（中城村津覇付近の漁港）

普天間飛行場

離着陸経路（改善後）離着陸経路（改善後）

○ 北東向き出発経路 ※の優先使用

※ 市街地上空の通過が最短

○ 南東側の住宅高密集度区域の飛行の局限

（面から線へ）

住宅密集地住宅密集地上空飛行を極小化上空飛行を極小化

住宅高密集度区域

P-３



場周経路で訓練などの飛行時において、ヘリのエンジンが停止するという緊急の事態
になってもオートローテーションによって民間市街地に墜落することなく、飛行場に機
体を帰還させることができる。

場周経路飛行
時の設定高度

飛行高度３３０ｍの最小到達可能距離

① エンジントラブル等の発生

② オート・ローテーション操作手順の実行

③ 着陸

滑走路周辺

330m

750m

② 場周経路（オート・ローテーションによる飛行場への帰還）② 場周経路（オート・ローテーションによる飛行場への帰還）

オートローテーションとはオートローテーションとは 空中でエンジンが停止しても安全に着陸できる特性空中でエンジンが停止しても安全に着陸できる特性

P-４



オートローテーションにより、滑走路周辺に着陸

滑走路

場周経路

750m
750m

330m

330m

この高さであれば、エンジンが停止
しても滑走路周辺に着陸可能

P-５



場周経路（現状）場周経路（現状）

場周経路

設定高度： ３３０ｍ

P-６



オートローテーションによる帰還を妨げている障害物が普天間飛行場にはオートローテーションによる帰還を妨げている障害物が普天間飛行場には66カ所あるのカ所あるの

で、これらの障害物（工作物や樹木等）を除去（クリヤーゾーンの拡充）で、これらの障害物（工作物や樹木等）を除去（クリヤーゾーンの拡充）

除去

オートローテーションによる帰還を確実にするための措置オートローテーションによる帰還を確実にするための措置

障害物除去による安全性の向上障害物除去による安全性の向上 P-７



工作物

樹木群（北東側）

立木・樹木群（南西側）

工作物（鉄塔）

立木（南西端）

クリヤーゾーンの拡充 （予定区域）クリヤーゾーンの拡充 （予定区域） P-８



○進入角指示灯（PAPI）の更新

○滑走路末端識別灯（REIL）の新設

③ 飛行場施設の改善③ 飛行場施設の改善

住宅密集地であるため、夜
間においては、民間地域の
光によって、滑走路が見え
にくい状況

住宅密集地であるため、夜
間においては、民間地域の
光によって、滑走路が見え
にくい状況

○ 滑走路末端識別灯（REIL）の新設により、滑走路

の識別がより容易
○ 進入角指示灯（PAPI）の更新により、パイロットが

進入角度をより適切に把握

○ 滑走路末端識別灯（REIL）の新設により、滑走路

の識別がより容易
○ 進入角指示灯（PAPI）の更新により、パイロットが

進入角度をより適切に把握

安全性の向上安全性の向上

現 状現 状 改善策改善策

P-９



改善策改善策

○ これまでは、目視による管制

○ 管制空域内（約５マイル内）の航空機の飛行が高頻度

④ 航空管制システムの改善④ 航空管制システムの改善

ニアミス等を防止し、安全性が向上ニアミス等を防止し、安全性が向上

現 状現 状

○○ 自動管制機能の導入自動管制機能の導入

航空機の飛行位置・速度・高度等の自動
把握により、処理能力が向上

（２００６年７月 運用開始）

P-１０」

悪天候時にも飛行場への迅速
な誘導が可能

住宅地上空での航空機の待機
時間が短縮


