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Zilahy Dalma  

                      

Az önvezető autók szociálpszichológiai aspektusai 
 

Absztrakt: Az autonóm önvezető autó emberi beavatkozás nélkül képes köz-

lekedni a közúti és városi forgalomban, érzékeli és értékeli a környezetet, digi-

tális technológiák segítségével ütközésmentesen irányítja, navigálja önmagát. 

Meghajtásuk elektromos.  

Az autonóm önvezető autók szociál-pszichológiai témái a következőképpen 

mutathatók be: az önvezetés elfogadása és a bizalom, a hagyományos autókról 

fokozatosan áttérünk az autonóm önvezető autók használatára. Ide sorolható 

az elfogadás, átállás és a használat. Ide tartoznak az etikai elvek, a biztonság, a 

munkaerőpiaci változások áttekintése, a jog, felelősség, mobilitás.  

Az autonóm önvezető autó előnyei közé tartozik, hogy az emberi tevékenység 

kiküszöbölésével elkerülhetők az emberi hibák, így jelentősen csökkenthető a 

közúti balesetek száma. Autonóm önvezető autók elterjedésével az egyéni 

tulajdon szerepe háttérbe szorul és a közösségi autók, az autó megosztás mind-

inkább teret hódít. Az 5G hálózatok elterjedése jelentősen befolyásolja az 

autonóm önvezető autók mielőbbi alkalmazását. Áttekintjük az autonóm jár-

művezető rendszer 6 szintjét. Rámutatunk az irányító informatikai rendszerek 

elleni lehetséges támadásokra.  

Teherforgalomban várható az önvezetés elterjedése, mivel az önvezető auto-

nóm tehergépkocsi esetében nincs pihenőidő. 

Kulcsszavak: autonóm önvezető autó, az önvezetés elfogadása, autonóm ön-

vezető autók szociál-pszichológiai témái, bizalom, etikai elvek, jogi kérdések, 

autó megosztás, közösségi autók, 5G hálózatok, autonóm járművezető rend-

szer szintjei. 

1. Bevezetés 

 

A közlemény, az autonóm önvezető autók alkalmazása felé ve-

zető pszichés utat tárja fel. A humán tényezők mentális működése 

nagymértékben befolyásolja az önvezető autók jövőbeli használatát 

közutakon és a városokban [1-6].  

Az autonóm önvezető autók napi szinten történő alkalmazásához 

el kell nyerni a felhasználók bizalmát. Az elfogadásukhoz meg kell ér-

teni az önvezető autók működésével kapcsolatos humán elvárásokat.  
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Az autonóm önvezető autók teljeskörű használatának bevezeté-

séhez a technikai, gazdasági és jogi szempontokon kívül, a humán fel-

használók pszichés működésmódját is célszerű vizsgálni, mert az auto-

nóm önvezető autók bevezetése nem csupán műszaki [7-14], jogszabá-

lyi, de szociálpszichológiai kérdés is. 

Az önvezető autókra történő átálláshoz és használathoz körül 

kell járni a technológiai, biztonsági, gazdasági, jogi, és társadalomtu-

dományi kérdéseket.  

Végül a kutatások széles skálája alapján összegezzük, hogy me-

lyek azok az információk, melyek az autonóm önvezető autók alkalma-

zását segíthetik. 

 

2. Az önvezető autók szociálpszichológiai témái 

 

Az autonóm önvezető autó emberi beavatkozás nélkül képes 

közlekedni a közúti és városi forgalomban, érzékeli és értékeli a kör-

nyezetet, digitális technológiák segítségével ütközésmentesen irányítja, 

navigálja önmagát. Meghajtásuk elektromos.  

Az autonóm önvezető autó előnyei közé tartozik, hogy az embe-

ri tevékenység kiküszöbölésével elkerülhetők az emberi hibák, így je-

lentősen csökkenthető a közúti balesetek száma. Az autóvezető-sofőr 

reakcióideje 0.8 s, az autonóm önvezető autó érzékelőinek reakcióideje 

az előbbi érték töredéke. 

Az önvezető autók szociálpszichológiai témái bemutathatók a kö-

vetkezőképpen:   

Elfogadás és bizalom. 

A hagyományos autókról fokozatosan áttérünk az autonóm önve-

zető autók használatára. Ide sorolható az: 

- elfogadás,  

- átállás és a 

- használat. 

Ember és automatizálás.  

Ide tartoznak az etikai elvek, a biztonság, öregedő társadalom, a 

munkaerőpiaci változások áttekintése. 

 Jog, felelősség, mobilitás. 

Jogi kérdések áttekintése, közúti és városi forgalom, közlekedés, 

földhasználati kérdések, környezetszennyezés. A világon jelenleg nagy-

számú jogász, kutató, informatikus és mérnök dolgozik az autonóm 

önvezető autók biztonságos közúti közlekedésének jogszabályi hátterén. 
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Az Európai Bizottság 2015. október 19-én létrehozta a GEAR 2030 

önvezető járművekkel foglalkozó fórumot. Az ENSZ EGB WP.29 

(WP.29 Világfórum - World Forum for Harmonisation of Vehicle Re-

gulations) munkacsoportja is foglalkozik az önvezető autók közúti köz-

lekedés biztonságának témakörével. 

Az autonóm önvezető autók elfogadásához lehetővé kell tenni 

az autók tesztelését, illetve az ember szintjén kommunikálni a technikai 

hátteréről, azaz a különféle működési szintek, a járművek egymás és 

más eszközökkel történő kapcsolatáról. Fontos, hogy a felhasználók 

felkészülhessenek az jövőbeli utak, utcák infrastrukturális változásaira 

és rá tudjanak hangolódni az utazással töltött idő átértékelésére. 

Ahhoz, hogy az autonóm önvezető autók felhasználói körét bő-

víteni lehessen, alá kell támasztani, hogy miben jobb az autonóm önve-

zető autó, mint az ember által vezetett autó [15-20]. A kutatások azon-

ban több fiziológiai stressz jelet mutatnak, amikor az autonóm önvezető 

jármű önállóan halad, mint amikor a tesztelők saját maguk irányítják. 

Az autonóm önvezető autóval kapcsolatos kismértékű bizalom további 

stressznövekedést is jelzett. Fontos, hogy a jövőben egészségügyi szak-

embereken kívül a felhasználók és a gyártók tisztában legyenek az au-

tonóm vezetés technológiájával járó stressz hatásaival. 

 

3. Etikai dilemmák 

 

A kutatók, az emberek autonóm önvezető autókba vetett elsőd-

leges bizalmát, etikai elvek elfogadására alapozzák. Azokban a kérdé-

sekben, hogy az autonóm önvezető autók a járókelőket, illetve a másik 

autóban ülő utasokat vagy az autonóm önvezető autóban ülők testi ép-

ségét védjék, illetve az, hogyan válasszanak céltárgyat egy ütközés so-

rán, ahol emberek élete a tét, elsősorban a beépített érzékelők és a 

szoftverek döntenek. 

Az autonóm önvezető autó irányítása, az irányítás visszavétele, 

illetve átadása nagyon fontos tényező a bizalom megalapozásában, az 

emberek többsége ugyanis jelenleg még nem tud azonosulni az irányítás 

teljes átadásával. Ma a gépjárművezetők kevésbé bonyolult helyzetek-

ben átadnák az irányítást, (például autópálya-forgalom), de összetett 

körülmények között, mint a város forgalomban történő vezetés, ez ma 

még nehezen elképzelhető el. 

Miközben a gyártók túllépnek a fennmaradó műszaki kihíváso-

kon, a legnagyobb kihívás mégsem műszaki, hanem pszichológiai jelle-
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gű, mely gondolkodás gátolja a tömeges elfogadást. Ma az ember bár-

mikor átveheti az autonóm önvezető autó irányítását.  

A világ több országában egyre növekvő nyitottságot tapaszta-

lunk az autonóm önvezető autók elfogadásával kapcsolatban.  

Az 5G hálózatok elterjedése jelentősen befolyásolja az autonóm 

önvezető autók mielőbbi alkalmazását [21-25]. 

A bizalom megszerzése érdekében fontos tudatosítani az embe-

rekben, hogy veszély esetén, hogyan viselkedik az autonóm önvezető 

autó (bezár, helyszínen marad, védi az utasokat…stb.). Ez jogi szem-

pontból is nagyon fontos kérdés.  

Az önvezető robot autóban ülők személyiségi jogainak és adata-

inak védelme legalább ilyen fontos kérdés. 

 

4. Az autonóm önvezetés szintjei 

 

A SAE (Society of Automotive Engineers) International 2014-

ben egy szabvány formájában definiálta az autonóm önvezető autók 

szintjeit az automatizáltság tekintetében. Áttekintjük tehát az automata 

járművezető rendszer szabvány 6 szintjét: 

0. szint - a hagyományos autó teljes mértékben emberi irányítás 

alatt áll, nincs automatizáltság, vezetési környezetet az ember figyeli. 

1. szint - az autó teljes mértékben emberi irányítás alatt áll, au-

tóvezetés támogatása kormányzás vagy fékezés/ gyorsulás esetében, 

vezetési környezetet az ember figyeli. 

2. szint - az autó teljes mértékben emberi irányítás alatt áll, rész-

leges automatizáltság, az autóvezetés-támogató rendszer a kormányzási 

és a fékezési/gyorsítási műveleteket egyszerre átveheti, vezetési kör-

nyezetet az ember figyeli. 

3. szint -feltételes automatizáltság, az autót teljes mértékben 

ember irányítja, az autóvezetés-támogató rendszer a kormányzási és 

fékezési/gyorsítási műveleteket egyszerre átveheti, vezetési környezetet 

az automata rendszer figyeli. 

4. szint - magas szintű automatizáltság, az automata autóvezető-

rendszer irányítja az összes dinamikus vezetési műveleteket, vezetési 

környezetet az automata rendszer figyeli. 

5. szint – teljes automatizáltság, az automata autóvezető-

rendszer folyamatosan irányítja az összes dinamikus vezetési művelete-

ket, vezetési környezetet az automata rendszer figyeli, az autó ember 
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nélkül is közlekedhet. 5. szintű autonóm önvezető autó ma még nem 

található az utakon. 

Az autonóm önvezető autók közlekedésbiztonsági szempontból 

új baleseti kockázatokat is hoznak magukkal. Az új veszélyek lehetsé-

ges forrása a járműveket irányító informatikai rendszerek elleni lehetsé-

ges támadások.  

Ezért az irányító informatikai rendszerek gyártóinak meg kell 

felelniük egy általános biztonsági irányelvrendszernek, melyet a terve-

zés és a működtetés során követniük kell. 

Teherforgalomban várható az önvezetés elterjedése, mivel az 

önvezető autonóm tehergépkocsi esetében nincs pihenőidő, vezetési 

élmény ugyanis itt nem szempont, a lényeg a biztonság, a pontosság és 

a költséghatékonyság. 

Az autonóm önvezető autók közúti közlekedés biztonságát Ma-

gyarországon a Zalaegerszegi tesztpályán vizsgálják. A Zalaegerszegi 

tesztpálya moduljai a következők:  

Smart City zóna mesterséges ipari, lakóövezeti és irodai környe-

zettel, dinamikus felület, fékfelület, kezelhetőségi pálya (alacsony se-

besség, nagy sebesség), országút, nagysebességű ovál, offroad, lejtők, 

emelkedők, rossz utak. 5G lefedettség biztosítva van a próbapálya teljes 

területén. 

5. Összegzés 

 

Az autonóm önvezető autó az ember pszichés működéséhez szo-

rosan kapcsolódó funkciók felülírását kívánja. 

Az autonóm önvezető autók elfogadásához lehetővé kell tenni 

az autók tesztelését, illetve az ember szintjén kommunikálni a technikai 

hátteréről, azaz a különféle működési szintek, a járművek egymás és 

más eszközökkel történő kapcsolatáról. Fontos, hogy a felhasználók 

felkészülhessenek az jövőbeli utak, utcák infrastrukturális változásaira 

és rá tudjanak hangolódni az utazással töltött idő átértékelésére. 

Az autonóm önvezető autó emberi beavatkozás nélkül képes 

közlekedni a közúti forgalomban, érzékeli és értékeli a környezetet, 

digitális technológiák segítségével ütközésmentesen irányítja, navigálja 

önmagát. 

Az autonóm önvezető autó előnyei közé tartozik, hogy az embe-

ri tevékenység kiküszöbölésével elkerülhetők az emberi hibák, így je-

lentősen csökkenthető a közúti balesetek száma.  
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Az 5G hálózatok elterjedése jelentősen befolyásolja az autonóm 

önvezető autók mielőbbi alkalmazását. 

Önvezető autók elterjedésével az egyéni tulajdon szerepe háttér-

be szorul és a közösségi autók, az autó megosztás mindinkább teret hó-

dít.  

Áttekintettük az automata járművezető rendszer 6 szintjét. Rá-

mutattunk az irányító informatikai rendszerek elleni lehetséges támadá-

sokra. Teherforgalomban várható az önvezetés elterjedése, mivel az 

önvezető autonóm tehergépkocsi esetében nincs pihenőidő. 

Az autonóm önvezető autók közúti közlekedés biztonságát Ma-

gyarországon a Zalaegerszegi tesztpályán vizsgálják. 
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