Zilachy Dalma*

Az onvezeto autok elfogadasa
1. Bevezetes

A tanulmany azon tényezOk bemutatisara fokuszal, melyek
hatasat eddig alul értékelték az onvezetd autok elfogadasaban [1].

A jovében az onvezetd autdt népszerisiteni kivand cégeknek
a kozosségi médian keresztiil minél érthetdbb és egyszeriibb moédon
kell leirni az 6nvezetést. Féleg a Facebook-on, Twitteren, Chat-en,
YouTube-on keresztil kell informaciot kozolni.

Az Onvezetést az érzelmi stabilitashoz és nyitottsdghoz kell
kapcsolni. A nék szamara lehet6vé kell tenni a korultekintést és meg
kell értetni velilk a vezetés atadasaval jard elénydket. A jarmivek
ellendrizhetdségét is kommunikalni kell.

A hatékonysag novelése erdekében at kell élnie a
felhasznalonak a hasznalat egyszerliségét és meg kell értenie miért
hasznos az életében. A hasznalatot kozosségi élményhez, k6z0sségé-
hez kell kétni a szocialis normak hatasa miatt és nyilt napok, tesztpa-
lyak, probautak altal lehetdvé kell tenni a személyes tapasztalatszer-
zést [2].

Az automatizalt jarmiielfogadas a kozati biztonsag javitasa, a
forgalmi torlédasok csdkkentése, a kdrnyezetszennyezés és szamos
magasabb szintii cél megvaldsitasahoz szlikseges. A mai napig keve-
set tudunk azokrodl a tényezokrél, melyek valoban befolyésoljék a jar-
mivezetok elfogadasat vagy elutasitasat az onvezetd technoldgidval
kapcsolatban [3].

Az 5. generacios vezeték nelkdili haldzat gazdasagi és techno-
I6giai fejlesztései tovabb arnyaljak az innovacidkkal kapcsolatos
bizalom meértékét. Az elfogadas kritikus fontossagu az dnvezetd jar-
miivek széles korl elterjedése szempontjabol. Jelen cikk azon ténye-
zOk bemutatasara fokuszal, melyek hatasat eddig alul eértékelték az
onvezet6 autok elfogadasaban.

Az elfogadassal kapcsolatban sziiletett elméletek, a hatékony-
sag megélését, a tdmegtajékoztatast, az informéaciohoz valé hozzafé-
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rés modjat és a tarsadalmi kdrnyezet hatasat alabecsiilik. Az 6nvezetd
autok hatékony tzemeltetésének megélésén at, a tarsadalmi norma-
rendszer személyre gyakorolt hatasan keresztiil és a megfelel6 tomeg-
kommuniké&cids csatornék altal novelhetjiik az 6nvezetd autok széles-
korl hasznélatat.

Az Onvezetdé autok hasznalatbavételének szandéka mogott
hiz6d6 humanspecifikus tényezok vizsgalata tobb modell alapjava
valt. Igen nagy jelentéséggel bir a jovében, hogy ki, mikor, miért és
milyen okbdl venné igénybe az 6nvezetd technologiat [4-15].

Tekintettel arra, hogy az eddigi vizsgalatokban szerepléknek
jelenleg minimalis a személyes tapasztalatuk dnvezetéssel kapcsolat-
ban, igy az eredmények f6leg azon valaszok eredmeényeire tdmasz-
kodnak, melyeket elképzel vagy éppen aktualisan gondol a vélaszado.

A tanulmany elsd fejezete a bevezetés, a masodik fejezetben
az onvezet6 autok elfogadasaval kapcsolatos modelleket mutatjuk be,
harmadik fejezet 6sszegezés [16-33].

2. Az onvezeto autok elfogadasaval kapcsolatos modellek

Az 6nvezet6 auto elfogadas modellje, azt a mentalis folyama-
tot 0sszegzi négy lépcsében, melyen a legtobb felhasznald végig
megy.

Az dnvezet6 autd elfogadasanak (MAWA modell) négy szintii
modelljének elsé szintjén a kedvezd, illetve kedvezdtlen attitlidok
foglalnak helyet, vagyis azon viszonyulds, magatartds, szellemi
bedllitottsag, ahogyan az énvezetés kérdéshez allunk.

A masodik szint a dontes fazisa, ahol megsziletik a valasztas
az Onvezet6 autok elfogadasarol vagy elutasitasarol.

A harmadik szinten a gyakorlatba val6 atultetés zajlik, azaz
személyes tapasztalatot szerzink.

A negyedik szinten, a modell alapjan 7 elfogadasi osztaly
szempontjait mérlegeljuk.

Mikroszinten f6leg szocidemografia, személyiségbeli, és uta-
zasi magatartasra vonatkoz6 valtozokat tesznek. Mezo szinten az AV-
k egyenre gyakorolt valtozoit soroljak fel, melyek eszkdztartomany
specifikus, normativ és affektiv tényez6kbol allnak.

Kilon osztalyba soroljak Mezo-szinten az AV-nak kitett és
mar személyes tapasztalattal birokat, a jarmii tartomanyspecifikus
jellemzoit — teljesitmény, biztonsag, hatékonysag, szolgaltatas — és
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elkilonitik a szimbolikus jelentéséggel, és erkolcesi értékekkel bird
tényezOket. Osszesen 28 elfogadasi tényezot rendez 7 osztilyba a
modell. Mar ez alapjan is érzékelhetd, hogy mennyire nehéz bejosolni
végul, hogy kinél és milyen szempontok alapjan dél el az 6nvezet6
autok hasznélata. Az 6nvezetés elfogadasa szempontjabdl és az eddigi
modellek alapjan alul értékelt tényezOk kozé sorolhatok az dnérté-
kelés, a tdmeg kommunikacios és innovacids hatasok, illetve az
informéaciokhoz val6 hozzéférés modja [1, 2].

A Technoldgiai Elfogadasi Modell alapjan a hasznalati
szandékot az “észlelt hasznossag” €és a ‘“haszndlat egyszeriisége”
befolyasolja leginkabb. A hasznossag kérdése 0sszetett, ami hasznos
a tarsadalomnak, gazdasagnak, a kornyezetvédelemnek, az nem
feltétlenll hasznos a minden felhasznéalonak, azaz jelen életében nem
feltétlendl téril meg. A hasznossag ebben az értelemben egyénenként
valtozik.

A “hasznalat egyszeriisége” mar jobban koriil hatarolhato
technikai szempontbdl. Minél egyszeriibben hozza lehet majd férni
egy Onvezetd autdhoz, applikacios segitségével és minél egyszeriibb
a mukodtetése, annal vonzobb a felhasznald szamara. Azonban e
tekintetben nem szabad elfeledkezniink a generacids és infrastruktu-
rélis kiilonbségekrol sem.

Ezen felll szamos olyan valtozo6t tartanak még szamon a
kutatdsok — bizalom, észlelt biztonsagi kockazat, személyiségténye-
70k, tarsadalmi normak — melyek befolyasoljék a hasznélatba veételi
szandékot.

3. Osszegzés

Az dnvezeté autok elfogadasa a kozuti biztonsag javitésa, a
forgalmi torl6dasok csdkkentése, a kdrnyezetszennyezés, és szamos
magasabb szinti cél megvalositasahoz sziikséges. A mai napig
keveset tudunk azokrdl a tényezdkrdl, melyek valoban befolyasoljak
a jarmiivezetOk elfogadasat vagy elutasitasat az onvezetd techno-
I6gidval kapcsolatban. Az elfogadas kritikus fontossagu az 6nvezetd
jarmivek széles korti elterjedése szempontjabol. Jelen cikk azon
tényez6k bemutatasara fokuszal, melyek hatasat eddig alul értékelték
az 6nvezetd autok elfogadasaban.
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