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Az Al (mesterséges intelligencia) meghatarozasa:
F6bb képességek és tudomanyteriiletek

Mesterséges intelligenciaval foglalkozé magas szint( szakért6i csoport

FelelGsségkizard nyilatkozat és a jelen dokumentum felhasznalasa: Az Al képességeinek és kutatasi terileteinek
az aldbbiakban szereplé bemutatasa és meghatdrozasa az aktudlis helyzet erételjes leegyszer(sitése. A jelen
dokumentumnak nem célja, hogy pontosan és atfogéan meghatarozza az Al-technikdkat és képességeket, hanem
arra szolgdl, hogy 6sszefoglald6 médon bemutassa ennek a tudomanyteriletnek azt a kozos értelmezését, amelyet a
magas szintli szakért6i csoport a kiadvanyaiban hasznal. Reméljik mindazonaltal, hogy a jelen dokumentum
hasznos kiindulopontként szolgalhat olyan személyek tanulasahoz, akik nem Al szakért6k, és akik ezt kovetGen
intenzivebben elmélyedhetnek az Al vildgaba, pontosabb ismereteket szerezve err6l a tudomdanyrdl és
technoldgiardl.

A mesterséges intelligencidval foglalkozé magas szint(i szakért6i csoport olyan fliggetlen szakért6i csoport, amelyet az Eurdpai
Bizottsag 2018 juniusaban hozott létre.

Kapcsolattarto Nathalie Smuha — a mesterséges intelligenciaval foglalkozé magas szint( szakértGi csoport koordinatora
E-mail CNECT-HLG-Al@ec.europa.eu

Eurdpai Bizottsag
B-1049 Briisszel

A dokumentumot 2019. aprilis X. napjan tették kozzé.

A jelen dokumentum elsé tervezetét 2018. december 18-an, a mesterséges intelligenciaval foglalkozé magas szint(i szakért6i
csoport megbizhaté mesterséges intelligenciara vonatkozé etikai iranymutatasanak elsé tervezetével egyiitt adtak ki. A jelen
dokumentumot az Eurdpai Al Szovetségen keresztiil kapott észrevételek és az iranymutatas tervezetére vonatkozo nyilvanos
konzultacié alapjan atdolgoztak. Szeretnénk kiilon készonetet mondani mindazoknak, akik a dokumentum elsé valtozataval
kapcsolatban visszajelzést kiildtek.

Sem az Eurdpai Bizottsdg, sem a Bizottsdg nevében eljaré személyek nem felelések az aldbbi informaciok barmely
felhasznalasaért. A jelen munkadokumentum tartalmdaért kizardlag a mesterséges intelligenciaval foglalkozé magas szinti
szakértSi csoport felel. Habdr a Bizottsag személyzete elGsegitette a jelen dokumentum elkészitését, az abban kifejezett
alldaspontok a mesterséges intelligenciaval foglalkozd magas szint(i szakért6i csoport allaspontjat tikrozik és semmilyen
korilmények kozott nem tekinthetd ugy, hogy azok az Eurdpai Bizottsag hivatalos allaspontjat tiikroznék.




A mesterséges intelligenciaval foglalkozé magas szint(i szakért8i csoporttal kapcsolatban tovabbi informacié online érhet6 el
(https://ec.europa.eu/digital-single-maret/en/high-level-expert-group-artificial-intelligence).
Az Eurdpai Bizottsag dokumentumainak tovabbi felhasznaldsat a 2011/833/EU hatédrozat (HLL 330., 2011.12.14., 39.0.)
szabalyozza. Az eurdpai unids szerzGi jogi védelem alatt nem allé fényképek és mds anyagok barmely felhasznalasa vagy
tobbszordzése tekintetében kozvetlendil a szerzi jog jogosultjdhoz kell engedélyért fordulni.



Az Al MEGHATAROZASA:
FOBB KEPESSEGEK ES TUDOMANYTERULETEK

A mesterséges intelligencia (Al) aldbbi, az Eurdpai Bizottsdg Al-ra vonatkozé kozleményében! javasolt
meghatadrozasbodl indulunk ki:

,A mesterséges intelligencia intelligens viselkedésre utalo rendszereket takar, amelyek konkrét célok
eléréséhez elemzik a kérnyezetiiket és — bizonyos mértéki autondmidval — cselekvéseket hajtanak végre.

A mesterséges intelligencidn alapuld rendszerek lehetnek kizdrdlag szoftver-alapu rendszerek, amelyek a
virtudlis vildgban miikédnek (pl. hangasszisztensek, képelemzG szoftverek, kereséprogramok, hang- és
arcfelismeré rendszerek), illetve a mesterséges intelligencia beépitheté hardvereszkézékbe is (pl. fejlett
robotok, autoném jarm{ivek, drénok és a tdrgyak internetéhez kapcsolodé alkalmazdsok).”

A jelen dokumentumban ezt a meghatarozast kiterjesztjiik annak érdekében, hogy a félreértések elkeriilése végett
tisztdzzuk az Al mint tudomanyterilet és technoldgia bizonyos aspektusait, az Al-val kapcsolatban olyan kodzo6s
altaldnos tudast alakitsunk ki, amelyet azok is eredményesen felhasznalhatnak, akik nem Al szakérték, és hogy olyan
hasznos részleteket tudassunk, amelyek felhasznalhatdok az Al-ra vonatkozd etikai irdnymutatassal és az Al
szakpolitikai ajanlasokkal kapcsolatos vitaban.

1. Al-rendszerek

Az Al kifejezés kifejezetten hivatkozik az intelligencia fogalmara. Mivel azonban az intelligencia (mind a gépi, mind az
emberi) tag fogalom, annak ellenére, hogy azt hosszasan tanulmanyoztak pszicholégusok, biolégusok és idegtuddsok,
az Al kutatdi tobbnyire az észszer(liség fogalmat hasznaljak. Ez azt a képességet jelenti, hogy egy bizonyos cél elérése
érdekében képesek vagyunk a legmegfelel6bb cselekvést kivalasztani, tekintettel bizonyos optimalizalandé
kritériumokra és a rendelkezésre allé er6forrasokra. Természetesen az intelligencia fogalmanak nem az észszerliség
az egyediili alkotéeleme, de jelentds részét képezi.

Az aldbbiakban az Al-rendszer kifejezés alatt Al-alapl alkotdelemet, szoftvert és/vagy hardvert értiink. Az Al-
rendszerek ugyanis tobbnyire nem 6ndllé rendszerek, hanem alkotéelemként vannak bedgyazva nagyobb
rendszerekbe.

Egy Al-rendszer ezért el6szor és mindenekel6tt észszer(, az Al-ra vonatkozd leggyakrabban hasznalt tankdnyv
szerint?. Vajon hogyan valdsitja meg az Al-rendszer az észszer(iséget? Ahogyan arra az Al fenti gyakorlati
meghatarozasanak elsé mondata utal, az Al-rendszer ezt Ugy teszi, hogy egyes érzékel6k révén észleli a rendszer
kornyezetét, igy adatokat gydjt és értelmez, elemzi az észlelteket vagy feldolgozza a szdban forgd adatokbdl
szarmazd informdacidkat, és eldonti, hogy mi a legjobb eljards, majd ennek megfeleléen, egyes miikodtetd
szerkezetek révén, lehet6ség szerint tehat a kdrnyezet megvaltoztatdsaval jar el. Az Al-rendszerek haszndlhatnak
szimbolikus szabalyokat vagy numerikus modellt is betanulhatnak, és a magatartasukat is megvaltoztathatjak annak
elemzése révén, hogy a kordbbi cselekvések hogyan hatottak a kornyezetre. Az Al-rendszer 1.3abran szerepl6
bemutatasa segithet.

1 A Bizottsag kozleménye az Eurdpai Parlamentnek, az Eurdpai Tanacsnak, a Tandcsnak, az Eurdpai Gazdasagi és Szocidlis
Bizottsagnak és a Régiok Bizottsdaganak — Mesterséges intelligencia Eurdpanak, Brisszel, 2018.4.25., COM(2018) 237 final.
2 LHArtificial Intelligence: A Modern Approach”, S. Russell and P. Norvig, Prentice Hall, 3. kiadas, 2009.
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1. dbra: Az Al-rendszerek vazlatos bemutatdsa.

miikodtetok

Erzékel6k és észlelés. Az 1.4bran a rendszer érzékelit wifi-szimbdlum mutatja. Ezek a gyakorlatban lehetnek
kamerak, mikrofonok, billenty(lizet, weboldal vagy mas bemeneti eszk6zok, valamint fizikai mennyiségek (példaul
hémérséklet, nyomas, tavolsdg, erd/nyomaték, tapintds) érzékelSi. Altaldnossagban véve az Al-rendszert olyan
érzékel6kkel kell ellatni, amelyek alkalmasak arra, hogy érzékeljék a koérnyezetben azokat az adatokat, amelyek
relevansak az Al-rendszer emberi tervezdje altal meghatarozott céljanak megvaldsitasa szempontjabdl. Példaul, ha
olyan Al-rendszert szeretnénk kialakitani, amely automatikusan feltakaritja a szoba padldjat, ha az piszkos, az
érzékel6k lehetnek olyan kamerak, amelyek felvételt készitenek a padlérdl.

A gy(ijtott adatokat illetéen gyakran hasznos kiilonbséget tenni a strukturalt és nem strukturalt adatok kozott. A
strukturdlt adat olyan adat, amelyet el6re meghatarozott modellek szerint (példaul reldciés adatbazisban)
rendeznek, mig a nem strukturdlt adat rendezettsége nem ismert (példaul egy képen vagy szovegben).

Elemzés/informaciok feldolgozdsa és dontéshozatal. Az Al-rendszer kozéppontjdban az elemzd/informacid
feldolgozé modul all, amely az érzékel6kbél szarmazo adatok alapjan, a megvaldsitandd célra tekintettel javaslatot
tesz a megteendd cselekvésre. Ez azt jelenti, hogy az érzékel6k altal gyUjtott adatokat olyan informaciokka kell
atalakitani, amelyeket az elemz&/informacié feldolgozé modul megérthet. A takaritd Al-rendszerre vonatkozé
példankkal folytatva, a kamera képet killd a padlérdl az elemzd/informéciéd feldolgozé modulnak, és ennek a
modulnak el kell dontenie, hogy kell-e a padlot takaritani (vagyis a kivant cél eléréséhez melyik a legjobb cselekvés).
Noha nekiink embereknek egyszer(inek tlinhet a padlordl készitett kép alapjan eldénteni, hogy van-e sziikség
takaritasra, ez egy gép szamara nem konnyd, mivel a kép pusztan a 0 és 1 szekvenciajabdl all. Az elemz6/informacio
feldolgozé modulnak ezért:

1. értelmeznie kell a képet annak elddntése céljabdl, hogy a padlé tiszta-e. Altaldban véve ez azt jelenti, hogy
képesnek kell lennie az adatok informaciéva torténd atalakitdsara és az informacido tomoér modellezésére,
aminek viszont minden relevans adatra ki kell terjednie (ebben az esetben arra, hogy a padlo tiszta-e).

2. Elemeznie kell ezeket az ismereteket vagy fel kell dolgoznia ezt az informaciét, hogy numerikus modellt (vagyis
matematikai képletet) hozhasson létre, amellyel eldontheti, mi a legmegfelel6bb cselekvés. A jelen példaban, ha
a képbdl eredd informaciod az, hogy a padlo piszkos, a legmegfelel6bb cselekvést a takaritds bekapcsolasa jelenti,
ellenkezd esetben viszont a legjobb, ha a rendszer nyugalomban marad.

Megjegyzendd, hogy a ,, dontést” kifejezést tagan, a megteends cselekvés kivalasztdsara irdnyuld magatartasként kell
értelmezni, és az nem feltétlendl jelenti azt, hogy az Al-rendszerek teljesen 6nalléak. A dontés valamely, végsé
dontéshozénak mingsilé emberi Iénynek adandd ajanlas kivalasztasa is lehet.

Miikodtetés. Az Al-rendszer azt kovetGen, hogy dontott egy cselekvésrél, készen all annak végrehajtasara a
rendelkezésére allé mikodtetSk révén. A fenti rajz a mikodtetGket csuklds karokként abrazolja, de azoknak nem kell
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fizikai jelleglieknek lennitk. A miikédtetSk szoftverek is lehetnek. A takaritds példankban az Al-rendszer olyan jelet
adhat, amely bekapcsol egy porszivot, ha a cselekvés a padlé takaritasdra irdnyul. Tovabbi példaként egy beszélget6
rendszer (vagyis csevegd robot) a felhasznald kérdéseire valaszként szovegek létrehozasaval jar el.

A megtett cselekvés megvidltoztathatja a kérnyezetet, igy a kdvetkez8 alkalommal a rendszernek megint hasznalnia
kell az érzékelGit, hogy észlelje a megvaltozott kornyezetbdl j6v6, esetlegesen eltérs informacidkat.

Az észszer(i Al-rendszerek nem mindig a legjobb cselekvést valasztjak ki a céljuk eléréséhez, igy csak korldtozottan
észszertiek, tekintettel arra, hogy korlatozottak az olyan eréforrasaik, mint az id6 és a szamitégépes tamogatas.

Az észszerli Al-rendszerek az Al-rendszerek nagyon alapszintli verzidi. Megvaltoztatjdk a kornyezetet, azonban
magatartasukat idével nem maddositjak annak érdekében, hogy sikeresebben érjék el céljukat. Az észszerli tanulo
rendszer olyan észszer(i rendszer, amely valamely cselekvés megtételét kdvetSen értékeli a kdrnyezet Uj allapotat
(észlelés révén) annak érdekében, hogy meghatarozza, mennyire sikeres volt a cselekvése, majd ennek alapjan
modositja elemzési szabdlyait és dontéshozatali mddszereit.

2. Az Al mint tudomanyteriilet

A fentiekben az Al-rendszer igen egyszer(i elvont bemutatdsa szerepel, amely harom f6 képességre mutat ra:
észlelés, elemzés/dontéshozatal és mikodtetés. Ugyanakkor ez elegendd ahhoz, hogy bemutathassuk és
megérthessiik az Al-rendszerek létrehozdsaban jelenleg hasznalt legtébb Al technikat és tudomanyos részteriletet,
mivel azok mind a rendszer kiilonféle képességeinek felelnek meg. Altalanossagban minden ilyen technika két, az
elemzés és a tanulds képességéhez kapcsolddo f6 csoportba sorolhatd be. A robotika szintén szorosan ide két6dé
tudomany.

Elemzés és dontéshozatal. A technikdk e csoportja magaban foglalja az ismeretek bemutatasat és az elemzést,
tervezést, Utemezést, keresést, valamint az optimalizalast. Ezek a technikdk lehet6vé teszik az érzékel6kbél kapott
adatok elemzését. Ennek érdekében az adatokat ismeretekké kell dtalakitani, igy az Al egyik teriilete azzal foglalkozik,
hogy ezek az ismeretek hogyan modellezheték a legeredményesebben (ismeretek reprezentdcicja). Az ismeretek
modellezését kovetSen a kdvetkez6 1épés azok elemzése (ismeretek elemzése), amely magaban foglalja a szimbolikus
szabdlyok révén torténd kovetkeztetéseket, a tevékenységek tervezését és litemezését, a megoldasok széles korén
bellil torténd keresést, valamint az adott probléma lehetséges megolddsainak optimalizdldsdt. Utolsé lépésként
donteni kell a megteendd cselekvésrél. Az Al-rendszer elemz8/déntéshozo része rendszerint igen 6sszetett, és a fent
emlitett tobb technika egylittesét igényli.

Tanulas. A technikdk e csoportja magaban foglalja a gépi tanuldst, a neurdlis halézatokat, a mélytanulast, a
dontésfakat és szamos mas tanulasi technikat. Ezek a technikak lehet6vé teszik, hogy az Al-rendszer megtanuljon
olyan problémakat megoldani, amelyek nem hatarozhaték meg pontosan, vagy amelyek megoldasanak mddszere
nem irhatéd le a szimbolikus elemzési szabalyokkal. Ezek példaul olyan problémak, amelyek az észlelési
képességekkel, koztik a beszéddel és a nyelv értésével, valamint a szdmitdgépes Idtdssal vagy a viselkedés
elGrejelzéssel kapcsolatosak. Megjegyzendd, hogy ezek a problémak latszélag egyszerliek, mivel azok az emberek
szamara rendszerint ténylegesen egyszerliek. Azok azonban nem egyszer(iek az Al-rendszerek szamara, mivel azok
(legaldbbis még) nem tamaszkodhatnak a jézan észen alapuld elemzésre, és azok kilénosen akkor nehezek, ha a
rendszernek nem strukturalt adatokat kell értelmeznie. Ekkor valnak praktikussa a gépi tanulds megkozelitést kovets
technikdk. A gépi tanulasi technikak azonban az észlelésen feliil szdmos mas feladatra is hasznalhatdk. A gépi tanulasi
technikdk numerikus modellt (vagyis matematikai képletet) eredményeznek, amelyet a doéntés adatok alapjan
torténd meghozasara hasznalnak fel.

A gépi tanulasnak kilonb6z6 fajtdi vannak. A legelterjedtebb megkozelitések kozott szerepel a feliigyelt tanulds, a
feltigyelet nélkiili tanulds és a megerdsitéses tanulds.

A felligyelt gépi tanulds sordn a rendszernek viselkedési szabalyok helyett a bemeneti és kimeneti viselkedésre
vonatkozé példakat adunk, azt remélve, hogy képes lesz altalanositani a (jellemz6en a multat bemutatd) példakbadl és
megfeleléen fog viselkedni a példakban nem szerepld helyzetekben is (amelyek a jovSben el6fordulhatnak). A



jelenlegi példankban a rendszernek sok példat adunk padldképekre és azok megfelel6 értelmezésére vonatkozéan
(vagyis arra, hogy a padlé az adott képen tiszta-e). Ha elegendd olyan példat adunk, amelyek sokfélék és a legtobb
helyzetet megfelel6en tartalmazzak, a rendszer a gépi tanulas algoritmusa révén képes lesz altalanositani és tudni
fogja, hogyan értelmezzen olyan padldképeket, amelyeket kordbban soha nem Iatott. Egyes gépi tanulasi
megkozelitések olyan algoritmusokat hasznalnak, amelyek a neurdlis hdlézatok fogalman alapulnak, amelyeket
tavolrél az emberi agy inspirdl, mivel (hasonléan a mi neuronjainkhoz) kis méret(i processzorok haldzataval
rendelkezik, amely processzorok kozott sok sulyozott csatlakozas all fenn. A neurdlis halézat az érzékelGkbdl
szarmazd adatokat dolgoz fel (a példankban a padldkép), mig a kimenet a kép értelmezése (példankban az, hogy a
padlo tiszta-e). A példak elemzése soran (a haldzat betanitdsi fazisa) a csatlakozasok sulyat kiigazitjak, hogy a lehetd
legjobban megfeleljen a rendelkezésre all6 példaknak (vagyis minimalizaljdk a vart eredmény és a halézat altal
kiszamitott eredmény kozotti kiilonbséget). A betanitasi fazis végén a neuralis haldzat viselkedésének még soha nem
latott példak alapjan torténd tesztelése annak ellen6rzésére iranyul, hogy a feladatot sikeriilt-e megfeleléen
betanitani.

Fontos megjegyezni, hogy ez a megkozelités (az 6sszes gépi tanulasi technikdhoz hasonléan) mindig tartalmaz egy
bizonyos hibaszazalékot, bar ez rendszerint alacsony. Tehat a pontossdg egy alapveté fogalom, amely a helyes
valaszok aranyat mutatja.

Szamos kilonféle neuralis haldzat és gépi tanulasi megkozelités létezik, amelyek kozil jelenleg az egyik legsikeresebb
a mélytanulds. Ez a megkdzelités arra vonatkozik, hogy a neurdlis halézat a bemenet és a kimenet kézott szdmos
olyan réteget tartalmaz, amelyek lehetévé teszik a bemenet-kimenet kozotti atfogd kapcsolatnak egymast kovetd
|épésekben torténd betanuldsat. Ez pontosabbd teszi a teljes megkdzelitést és kevesebb emberi Utmutatdsra van
szlikség.

A neuradlis halézat csak egyike a gépi tanulasi eszkdzoknek, de szdmos mds eszkdz is van, amelyek kiilonb6z§
tulajdonsagokkal rendelkeznek: véletlen erd6k (random forest) és turbdzott fak (boosted trees), klaszterképzési
madszerek, matrix faktorizacio stb.

A gépi tanulasi megkozelités masik hasznos tipusa az Ugynevezett megerdsitéses tanulds. Ebben a megkozelitésben
az Al-rendszer id6vel szabadon meghozhatja dontéseit és minden dontésnél jutalom jelet kildiink szdmara,
amelynek alapjan tudja, hogy a dontés jé volt-e vagy sem. A rendszer célja, hogy id6vel maximalizalja a kapott pozitiv
elismerést. Ezt a megkdzelitést példaul ajanléi rendszerben (példaul az a szdmos online ajanléi rendszer, amely
javasolja a felhaszndldknak azt, amit adott esetben szeretnének megvenni) vagy a marketingben is hasznaljak.

A gépi tanulasi megkozelitések nem csak az észlelési feladatokhoz, példaul a latashoz és a szévegértelmezéshez,
hanem egy sor olyan feladathoz hasznosak, amelyet nehéz meghatarozni, vagy amely atfogé mdédon nem irhatd le
szimbolikus viselkedési szabalyokkal.

Megjegyzendd, hogy kilénbséget kell tenni a szimbolikusan kelléen le nem irhaté uj feladatok betanitasara irdnyuld
gépi tanuldsi megkozelitések, valamint az olyan (az el6z6 pontban emlitett) észszer( tanulasi elemek kdzott, amelyek
az adott cél eredményesebb elérése érdekében idével mddositjak a viselkedésiiket. E két technika atfedheti vagy ki is
egészitheti egymast, de azok nem feltétlenil azonosak.

Robotika. A robotika ,az Al fizikai vilagban kifejtett magatartasaként” hatarozhaté meg (mas néven megtestesiilt
Al). A robot olyan fizikai gép, amelynek meg kell birkdznia a fizikai vildag dinamikajaval, bizonytalansagaival és
Osszetettségével. Az észlelést, az elemzést, a cselekvést, a tanulast, valamint a mas rendszerekkel valé kapcsolatba
lépési képességet rendszerint a robotizadlt rendszer vezérl6 struktirajaba épitik be. Az Al mellett mas
tudomanyteriletek, koztiik a gépipar és a kontrollelmélet is szerepet jatszanak a robotok tervezésében és
mUkodtetésében. A robotokra példaként hozhaték fel a robot manipulatorok, az onvezeté jarmivek (példaul
gépkocsik, dronok, repilé taxik), az emberszer(i robotok, a robot porszivok stb.

A 2. dbra bemutatja a legtobb fent emlitett Al részteriletet, valamint azok viszonyat. Fontos azonban megjegyezni,
hogy az Al sokkal 6sszetettebb, mint amit az dbra mutat, mivel szdmos mas részteriiletet és technikat is magaban
foglal. Ezenfelll a fentieknek megfelel6en a robotika is alapul vesz olyan technikdkat, amelyek az Al korén kiviil
esnek. Ugy hissziik azonban, hogy ez elegendd ahhoz, hogy alapul szolgaljon az Al, az Al etika és Al szakpolitika
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megosztasat, tudatositasat és megvitatasat illetéen, amelynek a multidiszciplinaris és tobb érdekelt felet magaban
foglald, magas szintl szakért6i csoport keretében meg kell torténnie.

Gépi tanulas
Mély- Megerdgsitéses
tanulis tanulds Robotika

Elemzés

Kutatas/ Tervezés/
optim. iitemezés

Ism. repr. és
elemzés

2. dbra: Az Al tudomdnyos részteriileteinek és azok viszonydnak egyszer(isitett dattekintése.
A gépi tanulds és elemzés is sok mds technikdt foglal magdban, a robotika pedig olyan technikdkat tartalmaz, amelyek az Al
teriiletén kiviil esnek. Az Al egésze a szamitégépes tudomdnyteriilethez tartozik.

3. Egyéb fontos Al meghatdrozasok és kérdések

Sziik értelemben vett (vagy gyenge) és altalanos (vagy erds) Al. Az altalanos Al-rendszer célja olyan rendszer
létrehozasa, amely a legtobb olyan tevékenységet el tudja végezni, amelyre az emberek képesek. A szlk Al-
rendszerek viszont olyan rendszerek, amelyek egy vagy néhany konkrét feladat ellatasara képesek. A jelenleg
alkalmazott Al-rendszerek a sz(k értelemben vett Al példdi. Az Al kezdeti idGszakdban a kutatok eltéré terminoldgiat
hasznaltak (gyenge és erGs Al). Tovabbra is szamos megvalaszolatlan etikai, tudomanyos és technoldgiai kihivassal
kell szembenézni az altaldnos Al megvaldsitasahoz szlikséges képességek, koztik a jozan ész alapjan torténd elemzés,
Oontudat és a gép sajat céljanak meghatarozasara valo képességének |étrehozasa terén.

Adatokkal kapcsolatos problémak és torzitasok. Mivel szamos Al-rendszernek — koztiik azoknak, amelyek felligyelt
gépi tanulasi elemeket tartalmaznak — nagy mennyiségli adatot kell alapul venniik a megfelel6 m(ikodéséhez, fontos
megérteni, hogy az adatok hogyan befolydsoljdk az Al-rendszer viselkedését. Példaul, ha a betanitasi adatok
torzultak, vagyis nem kiegyensulyozottak vagy nem eléggé inkluzivak, az ilyen adatok alapjan betanitott Al-rendszer
nem lesz képes jol dltaldanositani és adott esetben olyan, méltanytalan déntéseket hozhat, amelyek egyes
csoportokat el6nyben részesitenek masokkal szemben. Nemrégiben az Al kézosség olyan mddszereken dolgozott,
amelyek a képzési adatkészletekben, valamint az Al-rendszer tobbi részében taldlhatd torzuldsok észlelését és
mérséklését szolgaljak.

Al feketedoboz és megmagyarazhatdsag. Habar egyes gépi tanuldsi technikak pontossag szempontjabdl igen
sikeresek, a dontéshozatal mddszereinek értelmezése szempontjabdl igen homalyosak. Az Al feketedoboz fogalma
azokra az esetekre vonatkozik, amelyekben nem lehet visszakovetni egyes dontések indokat. A megmagyaradzhatdsag
az olyan Al-rendszerek tulajdonsaga, amelyek viszont valamilyen formaban meg tudjak magyardazni az eljardsukat.



Célvezérelt Al. A jelenlegi Al-rendszerek célvezéreltek, ami azt jelenti, hogy emberi Iénytél kapjak meg az elérendé
cél leirasat és e cél eléréséhez bizonyos technikakat alkalmaznak. Nem hatdrozzdk meg a sajat céljaikat. Egyes Al-
rendszerek (példaul azok, amelyek bizonyos gépi tanulasi technikakon alapulnak) azonban szabadabban eldonthetik,
hogy milyen utat valasztanak az adott cél eléréséhez.

4. Az Al aktualizalt meghatarozasa
Az Al kovetkezd aktualizalt meghatarozasat javasoljuk:

A mesterséges intelligencian (Al) alapulé rendszerek olyan, emberek 3ltal megtervezett® szoftverrendszerek (és
lehet6ség szerint hardverrendszerek), amelyek Osszetett céljukra tekintettel a fizikai vagy a digitalis dimenzidban
ugy mikodnek, hogy a kornyezetiiket adatszerzés révén észlelik, értelmezik a gy(jtott strukturalt és nem
strukturalt adatokat, ismereteik alapjan érvelnek vagy ezekbdl az adatokbdl szarmazé informacidokat dolgoznak
fel, valamint eldontik, hogy az adott cél eléréséhez melyek a leghatékonyabb cselekvések. Az Al-rendszerek
hasznalhatnak szimbolikus szabalyokat vagy numerikus modellt is betanulhatnak, és a magatartasukat is
megvaltoztathatjak annak elemzése révén, hogy a korabbi cselekvések hogyan hatottak a kérnyezetre.

Az Al tudomanyteriiletként szamos megkozelitést és technikat foglal magaban, koztik a gépi tanulast (amelyre
konkrét példa a mélytanulds és a megerdsitéses tanulas), gépi érvelés (amely magaban foglalja a tervezést,
Utemezést, az ismeretek bemutatdsat és az érvelést, a kutatast és az optimalizaciét), valamint a robotika (amely
magaban foglalja az ellenGrzést, az észlelést, az érzékel6ket és m(ikodtets egységeket, valamint minden mas
technikanak a kiberfizikai rendszerekbe torténé beépitését).”

valamint javasoljuk ez a dokumentumra a jelen meghatdrozast alatamasztd kiegészit6 informacio forrasaként vald
hivatkozast.

Az emberek az Al-rendszereket kozvetlendl tervezik, azonban a kivitelezés optimalizalasa céljabdl Al-alapu technoldgiakat is
alkalmazhatnak.
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