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Zilachy Dalma 

 

Az önvezető autók elfogadása 
 

1. Bevezetés 

 

A tanulmány azon tényezők bemutatására fókuszál, melyek 

hatását eddig alul értékelték az önvezető autók elfogadásában [1].  

A jövőben az önvezető autót népszerűsíteni kívánó cégeknek 

a közösségi médián keresztül minél érthetőbb és egyszerűbb módon 

kell leírni az önvezetést. Főleg a Facebook-on, Twitteren, Chat-en, 

YouTube-on keresztül kell információt közölni.  

Az önvezetést az érzelmi stabilitáshoz és nyitottsághoz kell 

kapcsolni. A nők számára lehetővé kell tenni a körültekintést és meg 

kell értetni velük a vezetés átadásával járó előnyöket. A járművek 

ellenőrizhetőségét is kommunikálni kell.  

A hatékonyság növelése érdekében át kell élnie a 

felhasználónak a használat egyszerűségét és meg kell értenie miért 

hasznos az életében. A használatot közösségi élményhez, közösségé-

hez kell kötni a szociális normák hatása miatt és nyílt napok, tesztpá-

lyák, próbautak által lehetővé kell tenni a személyes tapasztalatszer-

zést [2].  

Az automatizált járműelfogadás a közúti biztonság javítása, a 

forgalmi torlódások csökkentése, a környezetszennyezés és számos 

magasabb szintű cél megvalósításához szükséges. A mai napig keve-

set tudunk azokról a tényezőkről, melyek valóban befolyásolják a jár-

művezetők elfogadását vagy elutasítását az önvezető technológiával 

kapcsolatban [3].  

Az 5. generációs vezeték nélküli hálózat gazdasági és techno-

lógiai fejlesztései tovább árnyalják az innovációkkal kapcsolatos 

bizalom mértékét. Az elfogadás kritikus fontosságú az önvezető jár-

művek széles körű elterjedése szempontjából. Jelen cikk azon ténye-

zők bemutatására fókuszál, melyek hatását eddig alul értékelték az 

önvezető autók elfogadásában.  

Az elfogadással kapcsolatban született elméletek, a hatékony-

ság megélését, a tömegtájékoztatást, az információhoz való hozzáfé-
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rés módját és a társadalmi környezet hatását alábecsülik. Az önvezető 

autók hatékony üzemeltetésének megélésén át, a társadalmi norma-

rendszer személyre gyakorolt hatásán keresztül és a megfelelő tömeg-

kommunikációs csatornák által növelhetjük az önvezető autók széles-

körű használatát. 

Az önvezető autók használatbavételének szándéka mögött 

húzódó humánspecifikus tényezők vizsgálata több modell alapjává 

vált. Igen nagy jelentőséggel bír a jövőben, hogy ki, mikor, miért és 

milyen okból venné igénybe az önvezető technológiát [4-15]. 

Tekintettel arra, hogy az eddigi vizsgálatokban szereplőknek 

jelenleg minimális a személyes tapasztalatuk önvezetéssel kapcsolat-

ban, így az eredmények főleg azon válaszok eredményeire támasz-

kodnak, melyeket elképzel vagy éppen aktuálisan gondol a válaszadó. 

A tanulmány első fejezete a bevezetés, a második fejezetben 

az önvezető autók elfogadásával kapcsolatos modelleket mutatjuk be, 

harmadik fejezet összegezés [16-33].  

 

2. Az önvezető autók elfogadásával kapcsolatos modellek 

 

Az önvezető autó elfogadás modellje, azt a mentális folyama-

tot összegzi négy lépcsőben, melyen a legtöbb felhasználó végig 

megy.  

Az önvezető autó elfogadásának (MAWA modell) négy szintű 

modelljének első szintjén a kedvező, illetve kedvezőtlen attitűdök 

foglalnak helyet, vagyis azon viszonyulás, magatartás, szellemi 

beállítottság, ahogyan az önvezetés kérdéshez állunk. 

A második szint a döntés fázisa, ahol megszületik a választás 

az önvezető autók elfogadásáról vagy elutasításáról. 

A harmadik szinten a gyakorlatba való átültetés zajlik, azaz 

személyes tapasztalatot szerzünk.  

A negyedik szinten, a modell alapján 7 elfogadási osztály 

szempontjait mérlegeljük. 

Mikroszinten főleg szocidemográfia, személyiségbeli, és uta-

zási magatartásra vonatkozó változókat tesznek. Mezo szinten az AV-

k egyénre gyakorolt változóit sorolják fel, melyek eszköztartomány 

specifikus, normatív és affektív tényezőkből állnak. 

Külön osztályba sorolják Mezo-szinten az AV-nak kitett és 

már személyes tapasztalattal bírókat, a jármű tartományspecifikus 

jellemzőit – teljesítmény, biztonság, hatékonyság, szolgáltatás – és 
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elkülönítik a szimbolikus jelentőséggel, és erkölcsi értékekkel bíró 

tényezőket. Összesen 28 elfogadási tényezőt rendez 7 osztályba a 

modell. Már ez alapján is érzékelhető, hogy mennyire nehéz bejósolni 

végül, hogy kinél és milyen szempontok alapján dől el az önvezető 

autók használata. Az önvezetés elfogadása szempontjából és az eddigi 

modellek alapján alul értékelt tényezők közé sorolhatók az önérté-

kelés, a tömeg kommunikációs és innovációs hatások, illetve az 

információkhoz való hozzáférés módja [1, 2]. 

A Technológiai Elfogadási Modell alapján a használati 

szándékot az “észlelt hasznosság” és a “használat egyszerűsége” 

befolyásolja leginkább. A hasznosság kérdése összetett, ami hasznos 

a társadalomnak, gazdaságnak, a környezetvédelemnek, az nem 

feltétlenül hasznos a minden felhasználónak, azaz jelen életében nem 

feltétlenül térül meg. A hasznosság ebben az értelemben egyénenként 

változik. 

A “használat egyszerűsége” már jobban körül határolható 

technikai szempontból. Minél egyszerűbben hozzá lehet majd férni 

egy önvezető autóhoz, applikációs segítségével és minél egyszerűbb 

a működtetése, annál vonzóbb a felhasználó számára. Azonban e 

tekintetben nem szabad elfeledkeznünk a generációs és infrastruktu-

rális különbségekről sem. 

Ezen felül számos olyan változót tartanak még számon a 

kutatások – bizalom, észlelt biztonsági kockázat, személyiségténye-

zők, társadalmi normák – melyek befolyásolják a használatba vételi 

szándékot. 

 

3. Összegzés 

 

Az önvezető autók elfogadása a közúti biztonság javítása, a 

forgalmi torlódások csökkentése, a környezetszennyezés, és számos 

magasabb szintű cél megvalósításához szükséges. A mai napig 

keveset tudunk azokról a tényezőkről, melyek valóban befolyásolják 

a járművezetők elfogadását vagy elutasítását az önvezető techno-

lógiával kapcsolatban. Az elfogadás kritikus fontosságú az önvezető 

járművek széles körű elterjedése szempontjából. Jelen cikk azon 

tényezők bemutatására fókuszál, melyek hatását eddig alul értékelték 

az önvezető autók elfogadásában. 
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