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Az onvezet6 autok szocialpszichologiai aspektusai

Absztrakt: Az autonom Onvezetd autdé emberi beavatkozas nélkiil képes koz-
lekedni a kdzati és varosi forgalomban, érzékeli és értékeli a kdrnyezetet, digi-
talis technolégiak segitségével ltkdzésmentesen irdnyitja, navigalja dnmagat.
Meghajtasuk elektromos.
Az autonom Onvezetd autok szocial-pszichologiai témai a kovetkezoképpen
mutathatdk be: az 6énvezetés elfogadasa és a bizalom, a hagyomanyos autokral
fokozatosan attériink az autoném 6nvezetd autok hasznalatara. Ide sorolhatd
az elfogadas, atéllas és a hasznélat. Ide tartoznak az etikai elvek, a biztonsag, a
munkaerdpiaci valtozasok attekintése, a jog, feleldsség, mobilitas.
Az autoném 6nvezetd autd eldnyei koz¢é tartozik, hogy az emberi tevékenység
kikiiszobolésével elkeriilhet6k az emberi hibak, igy jelent6sen csokkenthetd a
kozati balesetek szama. Autoném Onvezetd autdk elterjedésével az egyéni
tulajdon szerepe hattérbe szorul és a kozosségi autdk, az autd megosztas mind-
inkdbb teret hodit. Az 5G halozatok elterjedése jelentésen befolyasolja az
autoném onvezetd autok mieldbbi alkalmazasat. Attekintjiik az autoném jar-
mivezetd rendszer 6 szintjét. Ramutatunk az iranyit6é informatikai rendszerek
elleni lehetséges tamadasokra.
Teherforgalomban varhat6 az onvezetés elterjedése, mivel az 6nvezetd auto-
noém tehergépkocsi esetében nincs pihen6idé.
Kulcsszavak: autonom 6nvezetd autd, az 6nvezetés elfogadasa, autoném 6n-
vezetd autdk szocial-pszicholdgiai témai, bizalom, etikai elvek, jogi kérdések,
autd megosztas, kozosségi autok, 5G halozatok, autondém jarmiivezetd rend-
szer szintjei.

1. Bevezetés

A kozlemény, az autondm 6nvezetd autok alkalmazéasa felé ve-
zetd pszichés utat tarja fel. A human tényezdk mentalis miikodése
nagymértékben befolydsolja az onvezetd autok jovobeli hasznalatat
kdzutakon és a varosokban [1-6].

Az autondm onvezetd autok napi szinten torténd alkalmazasahoz
el kell nyerni a felhasznalok bizalméat. Az elfogadasukhoz meg kell ér-
teni az Onvezetd autok mitkodésével kapcsolatos human elvarasokat.
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Az autondm onvezetd autok teljeskorii hasznalatanak bevezeté-
séhez a technikai, gazdaségi és jogi szempontokon kivil, a human fel-
hasznalok pszichés miikodésmodjat is célszert vizsgalni, mert az auto-
nom onvezeté autdk bevezetése nem csupan miiszaki [7-14], jogszaba-
lyi, de szocialpszichologiai kérdés is.

Az Onvezetd autdkra torténd atallashoz és hasznalathoz koriil
kell jarni a technologiai, biztonsagi, gazdasagi, jogi, €s tarsadalomtu-
domanyi kérdéseket.

Végll a kutatasok széles skalaja alapjan 6sszegezzik, hogy me-
lyek azok az informaciok, melyek az autoném onvezeté autok alkalma-
zasat segithetik.

2. Az onvezet6 autok szocialpszicholdégiai témai

Az autondm Onvezeté autd emberi beavatkozas nélkiil képes
kozlekedni a kozuti és varosi forgalomban, érzékeli és értékeli a kor-
nyezetet, digitéalis technoldgiadk segitségével Utkdzésmentesen iranyitja,
navigalja 6nmagat. Meghajtasuk elektromos.

Az autondém Onvezetd autd eldnyei koze tartozik, hogy az embe-
ri tevékenység kikiiszobolésével elkeriilhetok az emberi hibak, igy je-
lentésen csokkenthetd a kozuti balesetek szama. Az autdvezet6-sofor
reakcidideje 0.8 s, az autondm onvezetd autd érzékeldinek reakcioideje
az elobbi érték toredéke.

Az 6nvezet$ autok szocialpszichologiai témai bemutathatok a ko-
vetkezdképpen:

Elfogadas és bizalom.

A hagyomanyos autdkrdl fokozatosan attériink az autondm onve-
zeto autdk hasznalatara. Ide sorolhato6 az:

- elfogadas,

- dtallas és a

- hasznalat.

Ember és automatizalés.

Ide tartoznak az etikai elvek, a biztonsag, 6regedd tarsadalom, a
munkaerdpiaci valtozasok attekintése.

Jog, feleldsség, mobilitas.

Jogi kérdések attekintése, kozuti és varosi forgalom, kdzlekedés,
foldhasznalati kérdesek, kornyezetszennyezes. A vilagon jelenleg nagy-
szamu jogasz, kutatd, informatikus és mérndk dolgozik az autondm
onvezetd autok biztonsagos kozuti kozlekedésének jogszabalyi hatterén.
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Az Eurdpai Bizottsdg 2015. oktober 19-én létrehozta a GEAR 2030
onvezetd jarmiivekkel foglalkozé forumot. Az ENSZ EGB WP.29
(WP.29 Vilagforum - World Forum for Harmonisation of Vehicle Re-
gulations) munkacsoportja is foglalkozik az dnvezetd autok kozati koz-
lekedés biztonsaganak témakorevel.

Az autondm Onvezetd autdk elfogadasahoz lehetévé kell tenni
az autok tesztelését, illetve az ember szintjen kommunikalni a technikai
hatterérdl, azaz a kiilonféle miikodési szintek, a jarmiivek egymads és
mas eszkozokkel torténd kapcsolatarol. Fontos, hogy a felhasznéalok
felkésziilhessenek az jovobeli utak, utcak infrastrukturalis valtozasaira
és ra tudjanak hangolddni az utazassal toltott id6 atértékelésére.

Ahhoz, hogy az autoném Onvezeté autok felhasznaloi korét bo-
viteni lehessen, ala kell tdmasztani, hogy miben jobb az autoném &nve-
zeté autd, mint az ember altal vezetett auto [15-20]. A kutatadsok azon-
ban tobb fizioldgiai stressz jelet mutatnak, amikor az autoném 6nvezet6
jarmi onalléan halad, mint amikor a tesztel6k sajat maguk irdnyitjak.
Az autondm o6nvezeté autdval kapcesolatos kismértékii bizalom tovabbi
stresszndvekedést is jelzett. Fontos, hogy a jovoben egészségiigyi szak-
embereken kivil a felhasznaldk és a gyartok tisztdban legyenek az au-
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3. Etikai dilemmak

A Kkutatok, az emberek autoném onvezeté autokba vetett els6d-
leges bizalmat, etikai elvek elfogadasara alapozzék. Azokban a kérdé-
sekben, hogy az autondm onvezeté autok a jarokeloket, illetve a masik
autdban 116 utasokat vagy az autondm onvezeté autdban il6k testi ép-
ségét vedjék, illetve az, hogyan valasszanak céltargyat egy Utk6zés so-
ran, ahol emberek élete a tét, els6sorban a beépitett érzékeldk ¢€s a
szoftverek dontenek.

Az autonOm onvezetd autd iranyitasa, az iranyitas visszavétele,
illetve atadasa nagyon fontos tényezd a bizalom megalapozdsdban, az
emberek tobbsége ugyanis jelenleg még nem tud azonosulni az iranyitas
teljes atadasaval. Ma a gépjarmiivezetok kevesbé bonyolult helyzetek-
ben atadndk az iranyitast, (példaul autépalya-forgalom), de Gsszetett
kortlmenyek kozott, mint a varos forgalomban torténé vezetés, ez ma
még nehezen elképzelhetd el.

Mikdozben a gyartok tullépnek a fennmaradd miiszaki kihivaso-
kon, a legnagyobb kihivas mégsem miszaki, hanem pszichologiai jelle-
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gti, mely gondolkodas gatolja a tdmeges elfogadast. Ma az ember bar-
mikor atveheti az autondm onvezetd autd irdnyitasat.

A vilag tobb orszagaban egyre ndvekvO nyitottsagot tapaszta-
lunk az autondm 6nvezet6 autok elfogadasaval kapcsolatban.

Az 5G héalozatok elterjedése jelentésen befolyasolja az autoném
onvezetd autok mielébbi alkalmazasat [21-25].

A bizalom megszerzése érdekében fontos tudatositani az embe-
rekben, hogy veszély esetén, hogyan viselkedik az autoném oOnvezetd
auto (bezar, helyszinen marad, védi az utasokat...stb.). Ez jogi szem-
pontbdl is nagyon fontos kérdés.

Az 6nvezetd robot autdban 16k személyiségi jogainak és adata-
inak védelme legalabb ilyen fontos kérdés.

4. Az autonom Onvezeteés szintjei

A SAE (Society of Automotive Engineers) International 2014-
ben egy szabvany formdajaban definidlta az autondém Onvezetd autok
szintjeit az automatizaltsag tekintetében. Attekintjiik tehat az automata
jarmuvezetd rendszer szabvany 6 szintjét:

0. szint - a hagyomanyos auté teljes mértékben emberi iranyitas
alatt all, nincs automatizaltsag, vezetési kornyezetet az ember figyeli.

1. szint - az auto teljes mértékben emberi irdnyitas alatt all, au-
tovezetés tamogatdsa kormanyzas vagy fékezés/ gyorsulds esetében,
vezetési kornyezetet az ember figyeli.

2. szint - az autd teljes mértékben emberi iranyitas alatt all, rész-
leges automatizaltsag, az autdvezetés-timogato rendszer a kormanyzasi
¢és a fékezési/gyorsitasi miiveleteket egyszerre atveheti, vezetési Kor-
nyezetet az ember figyeli.

3. szint -feltételes automatizaltsag, az autét teljes mértékben
ember iranyitja, az autOvezetés-tamogatd rendszer a kormanyzasi és
fekezési/gyorsitasi miiveleteket egyszerre atveheti, vezetési kornyezetet
az automata rendszer figyeli.

4. szint - magas szintli automatizaltsag, az automata autovezeto-
rendszer irdnyitja az Osszes dinamikus vezetési miiveleteket, vezetési
kornyezetet az automata rendszer figyeli.

5. szint — teljes automatizaltsag, az automata autovezeto-
rendszer folyamatosan irdnyitja az 0sszes dinamikus vezetési miivelete-
ket, vezetési kdrnyezetet az automata rendszer figyeli, az autd6 ember
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nélkal is kozlekedhet. 5. szintli autonom Onvezetd autdé ma még nem
talalhat az utakon.

Az autoném Onvezet6 autok kozlekedésbiztonsagi szempontbdl
Uj baleseti kockazatokat is hoznak magukkal. Az Uj veszélyek lehetsé-
ges forrasa a jarmiiveket iranyit6 informatikai rendszerek elleni lehetsé-
ges tamadasok.

Ezért az iranyitd informatikai rendszerek gyartdéinak meg kell
felelnitk egy altalanos biztonsagi irdnyelvrendszernek, melyet a terve-
zés és a mikodtetés soran kovetnitk kell.

Teherforgalomban véarhatd az Onvezetés elterjedése, mivel az
onvezetd autonom tehergépkocsi esetében nincs pihen6idd, vezetési
élmény ugyanis itt nem szempont, a l1ényeg a biztonsag, a pontossag és
a koltseghatékonyséag.

Az autondm o6nvezetd autok kozuti kozlekedés biztonsagat Ma-
gyarorszagon a Zalaegerszegi tesztpalyan vizsgaljak. A Zalaegerszegi
tesztpalya moduljai a kovetkezok:

Smart City z6na mesterséges ipari, lakdovezeti és irodai kornye-
zettel, dinamikus felilet, fékfeliilet, kezelhetdségi palya (alacsony se-
besség, nagy sebesség), orszagut, nagysebességii oval, offroad, lejtok,
emelkedok, rossz utak. 5G lefedettség biztositva van a probapalya teljes
terliletén.

5. Osszegzés

Az autondm onvezetd autd az ember pszichés mitkdéséhez szo-
rosan kapcsolodé funkcidk felllirasat kivanja.

Az autondm onvezetd autok elfogadasahoz lehetévé kell tenni
az autok tesztelését, illetve az ember szintjén kommunikalni a technikai
hatterérdl, azaz a kiilonféle miikodési szintek, a jarmiivek egymas és
mas eszkozokkel torténé kapcsolatarol. Fontos, hogy a felhasznalok
felkészulhessenek az jovobeli utak, utcak infrastrukturalis valtozasaira
és ra tudjanak hangolddni az utazassal toltott id6 atértékelésére.

Az autondm Onvezetd autd emberi beavatkozas nélkiil képes
kozlekedni a kozuti forgalomban, érzékeli es értékeli a kornyezetet,
digitalis technoldgiak segitségével Utkdzésmentesen iranyitja, navigalja
Oonmagat.

Az autondém Onvezetd autd eldnyei kéz¢ tartozik, hogy az embe-
11 tevékenység kikiliszobolésével elkeriilhetok az emberi hibék, igy je-
lentdsen csokkenthet6 a kozuti balesetek szama.
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Az 5G héalozatok elterjedése jelentésen befolyasolja az autoném
onvezetd autok mieldbbi alkalmazasat.

Onvezetd autok elterjedésével az egyéni tulajdon szerepe hattér-
be szorul és a kdzdsségi autdk, az auté megosztas mindinkabb teret ho-
dit.

Attekintettiik az automata jarmiivezetd rendszer 6 szintjét. Ra-
mutattunk az iranyit6é informatikai rendszerek elleni lehetséges tdmada-
sokra. Teherforgalomban varhaté az onvezetés elterjedése, mivel az
onvezetd autondom tehergépkocsi esetében nincs pihendido.

Az autondém Onvezet6 autok kozati kdzlekedes biztonsagat Ma-
gyarorszagon a Zalaegerszegi tesztpalyan vizsgaljak.
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