
GÉP, LXIX. évfolyam, 2018.32 3. SZÁM

 
AZ AUTONÓM JÁRM VEKBEN REJL  LEHET SÉGEK ÉS 

VESZÉLYEK 
 
 
 

DANGERS AND POSSIBILITIES IN AUTONOMOUS VEHICLES 
 

Dr. Kiss Gábor, kiss.gabor@bgk.uni-obuda.hu, Tóth László, lacko.toth55@gmail.com, 
Berecz Csilla Éva, csilla.eva.96@gmail.com 

 
 

 
ABSTRACT 
Car factories and software developers have been 
working for years to achieve safe autonomous 
driving. Vehicles are passing their tests 
successfully, in some cases even preventing 
accidents that would have been the driver’s fault. 
However, there are also reports of failed tests as 
the technology is still being tweaked. 
The aim of this article is to shed light on some of 
the factors that negatively affect different stages 
of development and to examine the functionality 
of these vehicles, paying close attention to prove 
the importance of coworking between 
mechanical engineers and safety engineers to 
prevent accidents caused by fooled autonomous 
vehicles. 
 
1. BEVEZETÉS 
A gépészmérnökök és biztonságtechnikai 
mérnökök együttm ködése az autonóm járm vek 
fejlesztése során elengedhetetlen, hiszen a 
világunkban az élet szinte elképzelhetetlen autó 
nélkül. A digitalizáció fokozatosan kiterjed erre a 
területre is, így már információforrásként is kell 
tekintenünk a járm vekre. Hatalmas lehet ségek 
rejlenek egy olyan autóban, ami a 
tulajdonosához, a közlekedéshez és a 
környezethez egyszerre képes idomulni.  
A cikk célja olyan szituációk, körülmények és 
esetek bemutatása, amivel bizonyítjuk, hogy 
ezek a járm vek nemcsak hackelés útján 
befolyásolhatók, elegend  hozzá némi kreativitás 
és a megfelel  eszközök. 
Az önvezetés elterjedésének 3 nagy feltétele van: 
a technológia tökéletesítése, a jogi szabályozás 
és az etikai megfelelés.  
 
2. SZINTEK 
A Society of Automotive Engineers (SAE) 
J3016_201609 „Taxonomy and Definitions for 
Terms Related to On-Road Motor Vehicle 
Automated Driving Systems” szabványában 

meghatározott 6 szintre osztják a járm veket. A 
0. szinten vannak azok a járm vek, melyek 
semmilyen segít  funkcióval nem rendelkeznek, 
az 1. szinten vannak a vezetés támogatással 
felszerelt járm vek, a 2. szinten már rövid id re 
képes átvenni az irányítást a járm . A 3. szinten 
a járm  megfelel  körülmények között képes 
vezetni, azonban a körülmények megváltozása 
esetén azonnal visszaadja az irányítást és 
fékezésbe kezd, a 4. szint  autók már képesek 
magukat kivezetni a forgalomból olyan esetben, 
amit nem képesek önállóan megoldani és így 
biztonságos körülmények között tudják 
visszaadni a kormányzást a vezet nek. Az 5. 
szint a teljes önvezetés szintje, ahol már 
nincsenek pedálok, kormány, tulajdonképpen 
sof r sem. 
Az 5. szint még kísérleti stádiumban van, így az 
elterjedésére el reláthatóan éveket kell várni. 
Ugyanakkor 4. szint  önvezetésre képes autót 
már mutattak be és rendelhet  is, a horvát Rimac 
cég Concept Two modelljének tulajdonosai 
2020-ban ülhetnek bele a járm veikbe [1], de 
már kamionoknál is felt nt 4. szint  önvezetésre 
képes járm , a Ford F-Vision Future Truck [2]. 
 
3. SZENZOROK ÉS A MESTERSÉGES 
INTELLIGENCIA 
Az autonóm járm vek leggyakrabban radarral, 
kamerával, LiDAR-ral és ultrahanggal vannak 
felszerelve. A rendszerek LiDAR vagy kamera 
alapúak. A felszereltségkor fontos a szenzorok 
elhelyezése, hogy a járm  360 fokban képes 
legyen érzékelni maga körül. A szenzorok 
mérete a legtöbb esetben már apró, gondoljunk a 
Teslákra, ahol már szinte nem is láthatóak. A 
kommunikációjuk vezetékesen megoldott a 
biztonság miatt, ami szabványosított. Két 
szabványt használnak, az egyik a FlexRay  
kommunikációs rendszer, melyet az ISO 17458-
1:2013 szabvány ír le, a másik pedig a Controller 
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6. TÖMEGKÖZLEKEDÉS 
Az önvezetés hatása a tömegközlekedésre is 
jelent s lehet, akár alapjaiban is képes lenne 
megváltoztatni azt. Nemcsak az önvezet  
járm vekre kell gondolnunk, habár már erre is 
léteznek példák buszok és metró formájában is – 
Magyarországon az M3 és M4 is -, a különböz  
share szolgáltatásokkal is összefüggésbe 
hozhatjuk. Erre a legjobb példa a Volvo által 
kínált lehet ség, amikor az autóban van egy 
állandóan helyén lév  ‘pótkulcs’ és egy 
applikáció segítségével kölcsönvehetjük az 
éppen nem használt autót a vezet  engedélyével 
[10]. A módszer nagyon hasonlít a különböz  
share szolgáltatásokra (e-bike, MOL Limó, stb.), 
ugyanakkor nagy el nye, hogy a parkoló autókat 
be lehetne vonni a forgalomba 
kihasználatlanságuk idején, így felszabadulnának 
a parkolóhelyek és kevesebb autóra lenne 
szükség.  
Az önvezetés megvalósítása kötöttpályás 
közlekedésnél a legegyszer bb, azonban, ahogy 
korábban említettük, nemcsak ezen a téren van 
jelen. Napjainkban már minden típusú 
tömegközlekedési eszköznek létezik tesztelés 
alatt álló, önvezet  modellje. 
A Volvo már arra is készül, hogy a rövidebb 
repül utakat képes legyen önvezet  autókkal 
kiváltani. [11] A 360c még csak teszt, de már az 
5. szintet próbálgatja. A korábban említettek 
alapján azonban még jó ideig kell várnunk rá, 
hogy beülhessünk egy ilyen járm be. 
 
7. ÖSSZEFOGLALÁS 
Az önvezetés a jöv  elkerülhetetlen tartozéka, 
azonban még nem áll olyan szinten a technológia 
és az infrastruktúra, hogy az elkövetkez  
években a mindennapi életünk része lehessen. A 
fent felsorolt problémák csak kiragadott 
lehet ségek arra, hogy bemutassák, egy 
hagyományos autó, még ha fel is van szerelve 
vezetéstámogató funkciókkal, mennyire rá van 
bízva a vezet jére és hogy ezt egy önvezet  
rendszer még nem képes teljes kör en átvenni. 
Ugyanakkor mindenképpen említend , hogy az 
autonóm járm vek használata rengeteg el nnyel 
fog járni. A közlekedést dinamikusabbá, 
biztonságosabbá teszi, valószín leg a jelenlegi 
1,3 millió halálesetnél kevesebb lesz. A humán 
faktor kizárásával az utazási id  hasznos id vé 
alakulhat, ami megrövidítheti a munkahelyen 
eltöltött id t, kizárhatja a gyenge képesség  vagy 
id s sof rök félelmeit és szélesebb réteghez 
juttathatja el a kényelmes közlekedést. 
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