Automatizalt vezetés jogi és etikai hattere
Waberer’s a digitalizacio utjan
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Digitalizacio és lpar 4.0 a Waberer’s-nél
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Okos szenzorok 3D nyomtatas

Ipar 4.0 keretrendszere & a kapcsolddé technoldgiak

I. Okos raktar és szerviz

«  Ugyféligények alapjan

*  Automatizdltsag novelése
(prediktiv analitika, robot
fényezd)

Il. Vezet6 nélkali
kdzlekedés

* Platooning teszt

«  Onvezetd megolddsok
* EnrideT-Log
* Tesla
« VOLVO

Il. Alternativ
hajtaslancok

e Gaziuzem
* Elektromos
* Hidrogén, izemanyag cella
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Waberer’s-VOLVO Platooning Teszt

Elsé live platooning teszt a CEE régidban

VOLVO Trucks és magyar hatdsagok
kozrem(ikddeésével

50 km, él6 forgalomban

3 VOLVO platooningra felkészitett vontatd
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Teszt Eredmények
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Kiilonboz6 gyartok megolddsai nem

i . Vezetési id6 és emberi er6forras optimalizacio
kompatibilisek egymassal

Nincs egységes szabalyozdi platform Kozlekedésbiztonsag

Prototipus jarm(ivek elérhet6ek, nincs

N i Uzemanyag f is csokkenés
tomeggyartas Uzemanyag fogyaszta
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Kiils6 hatdsok a digitalizacid nyomaban
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Automata vezetés nemzetkozi kitekintéssel

4
% Svédorszag

2017 junius dta a hatdsagok
engedélyezhetnek 6njard autd tesztelést.
2017 decemberben a Volvo elinditotta a

,Drive me” (Vezess engem) projektet,.

Hollandia #

2015-ben engedélyezték a
vezet6 nélkili jarmivek
tesztelését az utakon..
Indextabla 1. helyez%t’f’ A
2017: torvény az onjard autdk felelésség és g
biztositasi kérdéseir6l. 2021: progressziv, -
automata vezetést lehet6vé tevé
szabdlyozasi rendszer a cél.

Németorszag
2017-es kozlekedési tv.: 4-es
fokozatig szabalyozza az
automatizalt jarmdvek
hasznalatat

Anglia

USA

33 tagallamban szabélyozott az

automatizalt vezetés, szovetségi
szinten nem kertilt

szabalyozasra. Indextabla 3.

helyezett.

Olaszorszag
Kozlekedési Minisztérium engedélyt
adhat automata vezetés(i autok
kozuti tesztelésére (vezetdi jelenlét
még kotelezd).

) Dél-Korea
M : K-town az elsé modell véaros,
agyarorszag .
Kina

amely 6njaré autdk
¥ i ., ‘ tesztelésére épult.
Igyekszik leképezni a német ]

, 11/2017. NFM rendelet alapvetd fontossagu
szabdlyozast, Shanghai-ban 2018-ban

szabalyokat tartalmaz a jarmfejlesztésre.
alaegerszegi tesztpalya is jogszabalyi A " D .
‘k tamogatast élvez. /‘ kiadtak az els6 engedélyt 6njard

5 J autonak
Ausztria \ 1 ,
. Y T Japan
Onvezet6 autok tesztelése
kdzutakon \ 2020-ra vezetd nélkili autok kozuti
kozlekedését irdanyoztdk eld Tokio

) / varosdban.
Szingapur ~4
JarmUvezet6 nem elvart. Indextabla 2. ‘ y .
helyezett. E/
.=
W

1 i
T — . Ty

Ie

-l
Uj-zéland /

Nincs olyan specifikus jogi
szabdlyozds, mely megkdvetelné az
emberi irdnyitdst a jarmdvekben

KPMG — Autonomous Vehicles
Readiness Index (AVRI)

(1) Szabalyozdi kérnyezet

(2) Technoldgiai felkésziiltség
(3) Infrastruktdra

(4) Tarsadalmi elfogadottsag
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Nemzetkdzi hattérjogszabalyok

1968. évi Bécsi Kozuti Kozlekedési Egyezmény 2016-os mddositasa (8. és 39.
cikk) értelmében a jarm iranyitasat befolydsold technikai rendszerek akkor
elfogadhatdak, ha azokat a jarm( vezet8je felllbiralhatja, azaz szikség szerint
barmikor atveheti a kézi iranyitast vagy kikapcsolhatja a rendszert; vagy azok™
megfelelnek az ENSZ Eurdpai Gazdasagi Bizottsaga vonatkozd elGirasainak.
Ennek megfeleléen a mddositas a teljesen autondm, azaz a vezetd nélkuli
szintet kivéve az automatizaltsag valamennyi szintjét lefedi. Az egyezmény *
szerint tovabbra is elvart a sof6r jelenléte és a felel§sségi szabalyok sem«:
valtoztak.

Tovabbra is mdédositasra szorul az ENSZ Eurdpai Gazdasagi Bizottsaganak 79. ' 5‘..
szamu, kormanymdavekrd| sz6l6 elbirasa, mivel az jelenleg kizarja az ,6nalléan -
mikdédd kormanyrendszereket”. Amig a modositas életbe nem |ép a bécsi
egyezmeény szerint hivatkozott automatizalt vezetési funkcidk a 2007/46/EK 20.
cikke értelmében csak specialis tipusengedéllyel hasznalhatok.
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Automata vezetés besorolasok

SAE besorolas (Society of Automotive Engineers) (11/2017. BAS besorolas (német jog ezt hasznalta fel)

(IV.12.) NFM rendelet ezt koveti)

5. Szint: Teljes automatizalas (Full Driving Automation) — barhol ,Vezet6 nélkili vezetés” (,driverless”) Ez még nem
képes a jarmd sofér nélkul mdkodni szabalyozott.

4. Szint: Magas szintd automatizalas (High Driving Automation) Teljesen automatizalt vezetés (Fully Automated Driving)
—a rendszer a jarmd irdnyitasat meghatarozott helyzetekben
teljes mértékben elvégzi

3. Szint: Feltételes automatizalas (Conditional Driving Magas szinten autamatizalt vezetés (Highly Automated Driving)
Automation) — biztonsagi szempontbdl kritikus funkciok onallo
elvégzése

2. Szint: Részleges automatizalds (Partial Driving Automation) — Részlegesen automatizalt vezetés (Partially Automated Driving)
két vagy tobb funkciot atvesz a vezérl6 rendszer

1. Szint: Vezet6t segité rendszerek (Driver Assistance) — Vezetést segitd asszisztencia (Driver Assistance)
egyetlen jelleg automatizalt

0. Szint: Csak a vezet§ Vezetd egyedul 0
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Német szabalyozas — BAS 3-4. szint

A jogszabaly szerint vezet§ az, ,,aki a magas szint(i vagy teljesen automatizalt vezetési funkcidt aktivalja és azt
a jarmd iranyitasara hasznalja, akkor is, ha a vezet§ a jarm(vet éppen nem sajatkez(leg iranyitja”. Minden
esetben kotelezd, hogy jogositvannyal rendelkezd vezetd, vezetésre alkalmas allapotban a kormany moégott
uljén.

Egy esetben emlit a szabdlyozas 6nvezetést, korlatozott hozzaférés(i utakon teljesen automatizalt vezetés(
parkolast tesz lehetdveé.

A kozlekedés aktiv résztvevdjének szamit a vezetd, akinek azonban egyrészrél kbtelezettsége az automatizalt
rendszer rendeltetésszerd haszndlata és a folyamatos készenléti dllapot az iranyitas atvételére.
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Német szabalyozas — BAS 3-4. szint

A szabalyozas lehetévé teszi, hogy a vezetd ne kdvesse figyelemmel folyamatosan a
kozlekedést és a kezét levegye a kormanyrdl DE azonnal képesnek kell lennie atvenni az
iranyitast az automata rendszertdl, amennyiben

- az automata rendszer erre hivija fel,

- 0 maga felismeri vagy nyilvanvald kértlmények alapjan fel kell ismernie, hogy mar nem
allnak fenn az automatizalt iranyitasi funkcidk alkalmazasanak feltételei.

Nyitott kérdés maradt, hogy mit jelent a rendeltetésszerd hasznalat és milyen mértékd
figyelmi szintet kell fenntartania a vezetének. Ennek megitélése vitas esetben az &sszes
korilmény mérlegelésétdl fog figgeni.



e

oiBEeg  TOBB MINT 70 EV TAPASZTALAT "y

/,;,6«‘ \Uapesrer's

Német szabalyozas - automatizalt iranyitas

,Teljesen vagy részben” automatizalt iranyitasnak mindsdl

minden olyan rendszer amely

(i) aktivalas utan atveszi az iranyitast a jarmd felett,

(ii) megfelel a vezetGi magatartasra iranyuld kozlekedési
szabalyoknak,

(iii) a gépjarmivezetd kozrehatasa barmikor felllirja vagy
madositja mikodésiket,

(iv) felismeri, ha a kézi irdnyitasra vald visszatérésre van

szlikség és
(v) bang-, fény- vagy vészjelzés leaddsaval jelzi is ezt a sofdr
szamara,

(vi) észrevételezi és jelzi a mliszaki meghibasodast a sofér
szamara.

13
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Felel6sségi rendszer valtozasa

jarmdvek és a kérnyezet
infrastrukturajanak
névekvd
automatizalédasaval
erdsddik ennek a jelenléte,
felel6s6k személyi kore
(gépjarmd/alkatrész
gyarto, kozut fenntartd,
kommunikacids szolgaltatd
stb.) folyamatosan bévdl

kbzpontban az
Uzembentartod objektiv
felelGssége, illetve a
vezetd felelGssége ha
nem rendeltetésszerden
hasznalta az 6nvezetd
rendszert vagy a rendszer
jelzése vagy a nyilvanvalé
kordimények ellenére
nem vette vissza az
iranyitast
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FelelG6sségi kérdések, kritika

Felel6sség megitélésénél kulcsfontossagu szerepet kapnak a rendszer altal eltarolt adatok:
(1) vezetd és automatizalt vezetd rendszer kdzotti valtas (oda-vissza);

(2) rendszer felszélitasa a jarm( irdnyitasanak atvételére;

(3) rendszer m(ikodése soran felmerild technikai problémak.

Kritika:*

(1) rendeltetésszer(i hasznalat |ényegét a gyarték hatdrozzak meg a hasznalati
utasitasban :> felel6sségi kockazat csbkkentése;

(2) rendszer nem tud minden helyzetet értékelni, igy elvart a sof6r bizonyos foku
figyelemfenntartasa és beavatkozasa :> jogbizonytalansag;

(3) az 6nvezetl rendszer lizemzavaraért is a sofdr a felel6s.

Lidemann/Sutter/Vogelpohl: Neue Pflichten fiir Fahrzeugfiihrer beim automatisierten Fahren - eine Analyse aus rechtlicher und verkehrspsychologischer Sicht, NZV 2018, 411
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A német Etikai Bizottsag megallapitasai — BAS 3-4. szint

* Pozitiv baleseti kockazat rendelkezésre allasa;

* Emberi élet védelme;

e Személyes jellemz6k (kor, képzettség, nem) alapjan torténd
mérlegelés tilalma;

* Forgalomban részt nem vevoék ,feldldozhatatlansaga”;

 Gép és ember felel6sségének elhatarolasa, az autd feletti
iranyitas dokumentalasa;

* Minden vezetési helyzetben jél meghatarozottnak kell lennie a
felel6sségi koroknek;

* Jarmdvezetd rendelkezési joga a felvett adatok tovabbitasardl;

* Dilemma helyzetek (villamos probléma);

 Nem sztandardizalhaté szituaciok kezelése.
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A bizottsag a technika jelen allasa alapjan a 3. szint{ jarmdveket tartja
etikailag megengedhetének, mert a 4. és 5. szintd jarm(veknél az
embernek korlatozott, vagy semmilyen befolyasa nincs a jarmdre, ha a
rendszer aktiv. A balesetekért vald felel6sség ezeknél a jarmdveknél a
jarmdiranyité rendszer (melybe beletartozik a kdzlekedési infrastruktura
is, amiben a jarm({ mozog) megalkotdjara és Uzemeltetdjére harul, akik
nem szamithatnak el6re a balesetre, illetve olyan helyzeteket kell elére
eldéntenitk, amelyeket nem lehet etikusan szamitégépes programban
meghatarozni (pl. ki sériljon meg, ha a személyi sértilés elkertlhetetlen).
Ezekre a helyzetekre a bizottsag egyetlen megoldast lat: ha kizart, hogy
el6forduljanak, amit a jarmlvek és a kozlekedési infrastruktura teljes
integralasaval lehetne megvaldsitani.

* Lange: Automatisiertes und autonomes, Fahren - eine verkehrs-, wirtschafts- und rechtspolitische Einordnung, NzV 2017, 345
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Al, mint etikai dontéshozo*

Ahogy a szamitastechnika egyre nagyobb fellileten és volumenben Iép interakcidba a tarsadalommal, illetve
az emberekkel ugy kell egyre tdébb erkdlcsi dontést meghozni. E tanulmany ennek az erkdlcsi déntésnek a
lehetséges megoldasat vizsgalja. Els6 |épésben az emberek déntését, magatartasat, reakcidjat tesztelte
moralis dontéseket megkivand helyzetekben, majd statisztikat vont le az eredményekbdl. A tanulmany
szerint e statisztika pedig beprogramozhaté a gépekbe, igy tud az Al majd a jov6ben déntéseket meghozni
dilemma szituacidkban.

Néhany eredmény az emberi viselkedés analizisbdl:

* Meglep6en magas hajlanddsag 6nmaga felaldozasara masokért;

 Aldozat életkoranak szamitasba vétele Uitkdzésnél;

» Vagyoni kar okozdsa emberi életek megmentése érdekében (jardaba belehajtas).

* Osnabrueck University, Autonomous Vehicles Require Socio-Political Acceptance—An Empirical and Philosophical Perspective on the Problem of Moral Decision Making Lasse T. Bergmann,1,* Larissa Schlicht,1 Carmen
Meixner, 1 Peter Konig,1 Gordon Pipa,1 Susanne Boshammer,2 and Achim Stephan1
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A ,sof6r nélkili” automata vezetési szinthez szikséges |épések

A technoldgiahoz Technoldgiai Infrastrukturalis Intelligens Kiberbiztonsag Az elektromos és
kapcsol6dd és innovacios fejlettség, kézdti autoném jarm(vek
jogszabalyok készség beleértve az infrastruktura tarsadalmi
kiépitése, elektromos elfogadottsaga,
adatvédelem, toltéhaldzatot, a fogyasztdi nyitottsag,
fogyasztévédelem stabil, megfelel oktatas
megbizhat6
adatkozlési
haldzatot és a
kiterjedt
tesztelési

terileteket 19
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