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Palyazati felhivas

A Budapesti Miiszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem (BME) (1111 Budapest, Miiegyetem

rrrrr

Elézmények: A Budapesti Miszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem, az Eo6tvos Lorand
Tudomanyegyetem, valamint a Széchenyi Istvan Egyetem palyazatot nyert el ,, Tehetséggondozas
¢s kutatdi utdnpotlas fejlesztése autondm jarmiiiranyitasi technologidk teriiletén” cimmel. Az
Eurépai Unid tdmogatasaval, az Eurdpai Szocialis Alap tarsfinanszirozasadval megvaldsulo EFOP-
3.6.3-VEKOP-16-2017-00001 projekt keretében.

A projekt keretében haromféle feladatkorben, ezeken beliil tobb témakorben hirdetiink

osztondijat:
1. Hallgatoéi kutatasi feladatok
2. Hallgat6i tananyagfejlesztési feladatok
3. Szakmai program szervezési feladatok

A vélaszthato témakorok ismertetését a dokumentum végén taladlhatd melléklet tartalmazza.

Célkitiizés: A BME részér6l a palyazat meghatarozo célkitiizése az autondom jarmivek és
elektromobilitassal kapcsolatos kutatasok végzése. Az elnyert palyazat lehetoséget ad arra, hogy a
kutatasokban BSc és MSc hallgatok, valamint doktoranduszok is részt vehessenek és a palyazat
keretében 0sztondijban részesiiljenek.

A palyazas médja: Az Osztondijra  egyénileg, a webes palyazati  adatlap
(https://forms.gle/W7eU5051dBTgFLrg5) kitoltésével lehet palyazni. A palyazat benytjtasanak
hatarideje 2021. februar 17. 12:00 6ra.

A palyazat benyujtasahoz a felsorolt témak témavezetdjétdl szakmai ajanlas sziikséges, melyet nem
kell kiilon csatolni, azt az értékelés soran a témavezeto adja meg.

A palyazat keretében hidnypotlasra nincs mod, a benyljtott palyazat hidnytalansagaért a palyazo
felelds.

Az osztondij idétartama: 2021. marcius 1. — 2021. augusztus 31. (odaitélt idtartam lehet 3-6
honap)

Az 6sztondij osszege: 40.000 Ft/ho —200.000 Ft/ho

A palyazék kore: BME-n alap-, mester- vagy PhD képzésben részvevé, a 2020/2021 1.
félévben aktiv jogviszonnyal rendelkezd hallgatok.
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A palyazo feladata:

- Kutatasi feladat esetén: Kutatds a vélasztott témdban a témavezetd és a kijelolt
mesteroktatd  (mentor) iranyitasaval, a kutatasi eredmények szakdolgozatban,
diplomatervben, TDK dolgozatban, konferencidkon, vagy egyéb publikacioban torténd
kozzététele. A palyazé vallalja, hogy havonta irdsos beszamol6t készit az eldrehaladasrol.

- Tananyagfejlesztési illetve demonstratori feladat esetén: A valasztott témaban a
témavezeto és a kijeldlt mesteroktatd (mentor) irdnyitasaval, a megjelolt formaban oktatasi
anyag kidolgozasa, illetve az oktatds timogatasa. A palyazé vallalja, hogy havonta irdsos
beszadmolot készit az elérehaladésrol.

- Szakmai program szervezési feladat esetén: Eldadasok, iizemlatogatasok, szakmai
programok szervezése ¢és tartisa hallgatok szamara. A tervezett konkrét programok révid
ismertetését és a palyazo jelenlegi és korabbi kozdsségi szerepvallalasait a palyazatnak
tartalmaznia kell. A palyazo vallalja, hogy a programok lebonyolitasat megfeleléen
dokumentalja.

Az értékelés menete: Az online feliileten benyujtott palyazatokat a BME KJK dékanja altal kijelolt
biralé bizottsag 2021. februar 23-ig értékeli. A birald bizottsag értékelése és javaslata alapjan, a
palyazaton nyertes hallgatok személyét, és az altaluk elnyert 6sztondij 0sszegét a dékéan allapitja
meg a beérkezett palyazatok, és a rendelkezésre allo keret figyelembe vételével. Az eredményrol a
palyazo6 a megadott email cimére kap értesitést 2021. februar 24-ig.

A nyertes palyazokkal a KJK kar dékénja 6sztondij szerzodést kot.
Részletes informaciok és kiegészito tajékoztatas:

Dr. Bécsi Tamas:
becsi.tamas@kjk.bme.hu
ST épiilet 1. emelet 106.
+36 1 463 1044

A palyazati kiiras kozzétételi helye: KJIT honlap

2021. februar 9.

Dr. Mandoki Péter
dékan
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Melléklet

Tananyagfejlesztési feladatok

Tananyagfejlesztés/Demonstrator

T-1 Jarm(ifedélzeti rendszerek I. Aradi Szilard | KJIT

T-2 Jarm{fedélzeti rendszerek Il. Aradi Szilard | KJIT

T-3 Jarm(ifedélzeti rendszerek IIl. Bécsi Tamas | KIIT

T-4 ErzékelSk és beavatkozok I. Soumelidis KIT
Alexandros

T-5 ErzékelSk és beavatkozok II. Soumelidis KIT
Alexandros

T-6 Logikai halézatok Bede KIT
Zsuzsanna

T-7 Iranyitastechnika Tettamanti KIT
Tamas

T-8 Elektrotechika - elektronika Szabd Géza KIT

T-9 Szamitdgépes miszaki alkalmazas Bede KIT
Zsuzsanna

T-10 Kommunikacids rendszerek Szabo Géza KIT

T-11 Diszkrét irdnyitasok tervezése Bécsi Tamas | KJIT

T-12 Irdnyitaselmélet és rendszerdinamika / Control theory Gaspar Péter | KIIT

and system dynamics
T-13 Jarm{ipari kérnyezetérzékelés / Automotive Aradi Szilard | KJIIT
environment sensors

T-14 Demonstrator Gépjarmdvek lizeme témabol Zoldy Maté GIT

T-15 Demonstrator ErGatviteli rendszerek témabol Z6ldy Maté GJT

T-16 Demonstrator Hajtasrendszerek témabdl Zoldy Maté GJT
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Szam Kutatasi téma Témavezets Tanszék Kutatasi téma rovid kifejtése

K-1 2D lidar alapt lokalizacids és SLAM alapu Aradi Szilard KIT A feladat sorédn az elsé cél aktudlis state-of-art 2D lidar alapu lokalizacios és
algoritmusok kifejlesztése SLAM megolddasok dsszegydjtése és a vonatkozé irodalom attekintése. A
modelljarmtre végs6 cél egy 2D lidarra megvalositott és a lehetGségek szerint IMU-val

és/vagy odometridval kombinalt rendszer kialakitasa és a sziikséges
szoftverek kifejlesztése Python vagy C++ nyelven. A megoldas tesztelését a
tanszéki modelljarm(iveken kell elvégezni.

K-2 Nagy sebesség(i savkovetés Aradi Szilard KT A feladat sordn soran a cél egy atalakitott modelljarmdvel, a hardveres és
megvaldsitasa modelljarmdvel jarmddimaikai korlatoknak megfelel$ - minél nagyob sebességl savkovetést
informaciok alapjan, klasszikus és gépi megvaldsitasa. Ehhez rendelkezésre all egy atalakitott modelljarm, amely
tanulason alapulé mddszerekkel. rendelkezik egy Nvidia Jetson Nano hardverrel és kameraval. Ennek

segitségével kell a savkovetd algoritmust kifejleszteni Python vagy C++
nyelven. A téma kidolgozdsa soran akar klasszikus képfeldolgozasi és
iranyitasi eljarasokat, akar gépi tanuldsi mddszereket is lehet alkalmazni.

K-3 Parkoldhelyi manéverezés megvaldsitdsa | Aradi Szilard KJIT A feladat elsé Iépésében szimulacid segitségével egy ismert foglaltsagi
modelljarmuvel térképpel rendelkezé terlleten kell két pont kozott Utkozésmentes

utvonalat tervezni. A kovetkez lépésben az Utvonalat kovetd iranyitast kell
megvaldsitani. Az igy kifejlesztett rendszert Lego EV3 készletbdl épitett
jarmlivel kell implementdlni, ahol megoldandé a jarm(i lokalizacidja is.

K-4 Specialis jarmiimandver szabalyozasanak Bécsi Tamas KT A feladat egy specialis jarm(iszabalyozési feladat (pld. parkolas,
megvaldsitasa mesterséges intelligencia parkoldhelykeresés, home zone assist, stb.) megvaldsitasa jarm(imodellen,
alkalmazasaval mesterséges intelligencia alkalmazdsdval. A feladat soran modellépités, és

szimulacids kérnyezetben valé megvaldsitas a feladat.

K-5 Zart versenypdlyan haladé jarm( Bécsi Tamas KIT Szimuldlt versenyautd optimalis iranyitdsanak megvaldsitdsa gépi tanulas és
optimalis iranyitasa szimulacids neuralis jaldzatok segitségével. A feladat soran egy kamera kép és a jarm
kornyezetben, felligyelt gépi tanulas dinamikai valtozdi alapjan kell elallitani a bevatkozd jelet. A megvaldsitast
alkalmazasaval un. "end-to-end learning" kell megvaldsitani. A szimuldcids kérnyezet a The

Open Racing Simulator, a programozasi feladatokat Python nyelven kell
implmentdlni. A feladatra torténé jelentkezésnek nem feltétele a Python
nyelv ismeret, de elényt jelent.

K-6 Forgalomszimulacios interfész Aradi Szilard KT A tanszéken foly6 autondm autépalya haladas kutatasaban vald részvétel.
fejlesztése gépi tanulasi feladatokhoz Megfelel6 megjelenitd szoftverek keresése, 6sszehasonlitdsa és valasztasa,

mely 6sszekapcsolja a SUMO forgalomszimulacios kérnyezetet egy
valdsaghiibb megjelenitéssel. Cél egy olyan interfész |létrehozasa, ami képes
real time megjeleniteni a szimulaciok allapotat.

K-7 Autopalya haladds megvaldsitasa Aradi Szilard KIT A cél egy autdpalyan miikéds an. "highway pilot" rendszer irdnyito
megerdsitéses tanulds és neurdlis algoitmusdnak kifejlesztése. A feladat sordn az autdpalyan haladé jarm(
hélézatok alkalmazasaval hossz- és keresztiirdnyu beavatkozd jeleit kell elGallitani a kérnyezeti

informaciok és a sajat allapota alapjan. A megerdsitéses tanulassal kell
megkozeliteni. A szimulacids kornyeztre egy sajat modell implementalasa
sziikséges. A programozasi feladatokat Matlabban és Pythonban kell
megvaldsitani.

K-8 Jarmiranyitds varosi kornyezetben lévé Aradi Szilard KT A feladat egy specidlis kozuti szitudciéban valé autondm jarmdiranyitas
kozlekedési helyzetekben, mesterséges tervezése és megvaldsitasa gépi tanulds segitségével. A szituacidk lehetnek
intelligencia alkalmazésaval. keresztez6désen vald athaladas, s(irii forgalomban valé haladas, vagy

barmely egyéb specialis helyzet.

K-9 Trajektoriatervezés neuralis halézat Aradi Szilard KJIT A feladat célja egy megfelel6 neurdlis halézat megalkotasa, és a
segitségével rendelkezésre allé optimalizacios algoritmus éltal offline kiszamolt

adatkészlet segitségével a trajektdriatervezési feladat megtanitasa a
hélézatnak. Vizsgalandd a betanitott neuralis halé miikodése és
teljesitménye (f6ként trajektoria minGség és szamitasi eréforras igény
tekintetében). A neurdlis halé altal szolgéltatott eredmények
osszehasonlitanddk az eredeti, optimalizacion alapulé médszer
eredményeivel.

K-10 Jarmd éllapotdnak és mozgasi Bécsi Tamas KIT Kozuti forgalomban egy eléttiink haladd vagy szembe jové jarmi
modelljének meghatarozasa mozgésallapotdnak és az aktualis mozgdsi modellnek becslése. Az mozgasi

modellek egy el6re definialt halmazbdl szarmaznak, pl: egyenes vonalu
mozgds, kanyarodas, koveti a savot, savvaltas, letér az utrdl stb.
Megvaldsitas valamilyen multiple model algoritmus segitségével.

K-11 Viselkedés elérebecslés a kozuti Aradi Szilard KIIT A megfelel§ viselkedés tervezéshez a jarmiveknek sziikségiik van a
forgalomban kornyezetukben észlelt mas résztvevdk viselkedésének elGrebecslésére. A

vizsgalat ennek a feladatnak a koriljarasat jelenti.
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K-12 Kulonboz6 planning agent lehet8ségek Bécsi Tamas KT A megerdsitéses tanulas soran a trial-and-error metddus hatékonysagat
vizsgalata megerdsitéses tanulas nagyban noveli a kilonb6z6 elSretekinté heurisztikak beépitése a
tamogatasara. folyamatba. A kutatds soran cél, hogy ezen megoldasok gyakorlati

implementacidja megvaldsuljon kisérleti szinten.

K-13 Klasszikus trajektoriatervezési Bécsi Tamas KT A feladat célja, a szakirodalomban fellelhet6 trajektoriatervezési
maddszerek megvaldsitdsa megoldasok 6sszegydijtése, kritikai elemzése, és implementacidja valamelyik
jarm(idinamikai szimulacidban vezet§ jarmldinamikai szimulacids kérnyezetben.

K-14 Elektromos gokart hossz- és Aradi Szilard KIT A feladat elsé Iépése a tanszék elektromos gokart hosszirdnyu sebességtarto
keresztiranyu szabélyozdsanak szabdlyozasanak megvaldsitasa Speedgoat real-time target machine
kifejlesztése segitségével. A kovetkezd fejlesztési lépésben MPC-alapu trajektdria kovetd

algoritmust kell kidolgozni Simulink kdrnyezetben RTK GPS felhasznalasaval.

K-15 RTK GPS konfiguracids szoftverének Aradi Szilard KIT A feladat célja, hogy a tanszék altal kifejlesztett RTK GPS hardverhez
fejlesztése készuljon egy konfiguracios szoftver. Az PC-s alkalmazasnak képesnek kell

lennie a, hogy CAN kommunikacio segitségével beolvassa az eszkoz
paramétereit, illetve a grafikus fellileten megadott Uj paramétereket kikuldje
az eszkoz felé.

K-16 Lidar-alapu adaptiv sebességtarto Aradi Szilard KIT A cél el6szor egy kisérleti modelljarmdi lidar szenzoranak felhasznalasaval
szabdlyozas kifejlesztése elektromos detektélni a kbvetendd célobjektumot. A kovetkezé lépésben ki kell
gokartra fejleszteni egy adapitv sebességszabalyozé algoritmust az objektum

kovetéséhez. Végiil a modelljarmdvon torténd tesztelést kovetben az
elektromos gokartra is adaptalni kell a megoldast. Mindkét kisérleti jarm(
ROS-alapu rendszerekkel van felszerelve.

K-17 Foglaltdsgi térkép eléallitasa lidar Aradi Szilard KIIT A cél a mar rendelkezésre 4ll6, nagypontossagu lidar pontfelhé alapjan egy
pontfelhd alapjan elektromos gokart 2D foglaltsagi térkép (occupancy grid map) el6adillitasi az St. épulet
lokalizacidjahoz parkoldjardl. Ehhez sziikséges a megfelel6 metddusok attekintése, majd a

kivalasztott mddszer felhasznélaséval a térkép elkészitése, amely szabadként
jeloli az utakat és foglaltként a murvas parkold részeket. A térképet ROS-ba
importdlhatdan kell elkésziteni, amely utana az elektromos gokart és a rajta
1év6 RTK GPS segitségével tesztelhetd.

K-18 Elektromos gokart Aradi Szilard KT A tanszéken rendelkezésre all6 elektromos gokart rendelkezik egy
kormdnyszabalyozéjanak kormanyszabalyozo vezérlGegységgel. A feladat célja, hogy olyan Uj
tovabbfejlesztése szabdlyoz6 algoritmus kerdljon kifejlesztésre Simulink alapokon, amely

futtathato a gokarton lévé Speedgoat real-time target machine segitségével.
A kormanyzsog mérést és a léptetd motor vezérlését tovabbra is a
vezérlGegység végzi, amelyre szintén ki kell fejleszteni az erre képes
szoftvert. A két egység CAN haldzaton kommunikal egymassal.

K-19 Hardware-in-the-Loop rendszer Aradi Szilard KT A végsé cél egy olyan hardware-in-the-loop architektura kifejlesztése, amely
kidolgozdsa autoném jarm(ifunkciok képes egy ROS alapu szdmitdgép, egy Speedgoat real-time target machine,
teszteléséhez valamint egy kérnyezeti és jarm{dinamikai szimulator integralasra. Ehhez

kapcsoléddan kell elvégezni bizonyos részfeladatokat. Az elsé rész a
kulénb6z6 3D szimuldtorok vizsgalata (kulonos tekintettel a CARLA és IPG
CarMaker szoftverekre) az integracios lehetGségek szempontjabdl. A feladat
masodik része az architektira megtervezése és az egyik szoftver interfész
fejlesztésének megkezdése.

K-20 Szenzorfuzids eljarasok kidolgozasa Toré Olivér KIT A feladat célja, hogy a kulonb6z6 szenzorok (lidar, radar, kamera)
autoném jarmuivek felhasznalasaval, az egyes szenzortipusok el&nyeinek és hatranyainak
kornyezetérzékelésének tamogatasara ismeretében egy olyan egységes kornyezeti modellt épitsen fel, amely

megbizhatdbb, mintha barmelyik szenzor 6nmagaban kerdlt volna
felhasznalasra. A feladat soran nem sziikséges minden szenzortipust
egyidejileg hasznalni, a felsorolt szenzorok tetsz6leges kombinacidban és
mennyiségben felhasznalhatdak. A f6 cél uj elméletek kidolgozasa a
témakorben és az algorimtusok kisérleti célu kifejlesztése.

K-21 Multi-agens rendszerek alkalmazasanak Szab6 Adam KIIT A feladat elsé Iépése a vonatkozd szakirodalom attekintése, a multi-agens
lehetGségei autondm jarmdiranyitasi rendszerek f6bb tipusainak és alkalmazési terlleteinek a bemutatasa. A
feladatok megoldasara feladat masodik I1épése egy tetsz6leges jarm(-, vagy kozlekedésiranyitasi

feladat megvaldsitasa szimuldcids kérnyezetben, multi-agens
felhasznalasaval.

K-22 Keresd algoritmusok 6sszehasonlitasa és Bécsi Tamas KIT A megerdsitéses tanulas algoritmusainak konvergencia tulajdonsagait régdta
alkalmazasi lehetGségeinek vizsgalata érintd credit assignment problémat egyre gyakrabban igyekszenek tervezé
tervez§ dgensekkel vald integraciod agensek segitségével megoldani, amelyek leggyakrabban fakeresé
esetére algoritmusokkal kombinalt megkozelitések. A téma célja, hogy a hallgatd

megismerje a meglévé megoldasokat elméleti és implementacios
szempontbdl, valamint cél Uj lehetéségek vizsgdlata és Gsszevetése a
meglévs megoldasokkal.

K-23 Multiszenzoros allapotbecslés kozuti Tor6 Olivér KIT A feladat kozuti forgalomban alkalmazhaté multiszenzoros allapotbecs|é
forgalomban eljaras fejlesztése. Az érzékelés kooperativ modon torténik. A cél egy adott

jlrmU kovetéséhez az optimalis szenzorok kivalasztdsa és azok jeleinek
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feldolgozasa. A feladat kiegészithetd a megfigyeld jarmdivek irdnyitdsi

K-24 Multiobjektumos éllapotbecslés kozuti Tor6 Olivér KIT A feladat tobb jarm( allapotanak becslése valtozd lathatdségi korilmények
forgalomban kozott. A jarmivek mandvereznek, ami miatt a becslés multimodelles

struktiraban térténik (IMM, VSIMM). A feladathoz forgalmi szituaciok
modellezése szimuldcids kdrnyezetben torténik.

K-25 Elektromos gokart kommunikacids Aradi Szilard KIIT Elektromos gokart kommunikaciés kozponti vezérlGegységének kifejlesztése
kozponti vezérlGegységének kifejlesztése

K-26 Valds ideji kozuti forgalomiranyito Bede KT A projekt keretén belll valds idében gy(ijtott forgalmi adatok alapjan
rendszer fejlesztése és tesztelése. Zsuzsanna dontést hozo szoftver fejlesztése, valamint ehhez kapcsolddo él6

kornyezetben vald tesztelés. A teszt alapjan a szoftver validaldsa, valamint uj
funkciok beépitése. Tovabba a szoftver paramétereinek optimalizaldsa
modern algoritmusok hasznalataval (hiperparaméter keresés grid-search és
machine learning technoldgiakkal).

K-27 Utazasi id6 és keresztmetszeti Tettamanti KIT Waze (FCD) travel time adatok és keresztmetszeti hurokdetektor (flow)
forgalomnagysag mérési adatok fuzidja, Tamas adatok fuzionaldsi lehet8ségei. Elsé korben Vissim szimuldcié alapu vizsgalat.
incidensfelismerés vérosi forgalomban A kutatas célja forgalomnagysag becslése (flow) becslése csak FCD-bél,

tovabba a stabil és instabil (grid lock dugd) allapotok szétvalasztasa is megy.
Emellett a haldzat kritikus (allanddan beduguld) pontjainak felfedezése is
cél: gyakorlatilag varosi incidens felismerés (urban AID).

K-28 Médszertan készitése tobb szempont Tettamanti KIT Médszertan készitése tobb szempont szerinti optimalis jelz6ldmpa
szerinti optimalis jelz6lampa Tamas elhelyezésre. Olyan mddszertan kialakitasa a feladat, ami segit abban, hogy
elhelyezésre. egy adott topoldgiaju és dinamikus forgalmi igény(i varosi uthaldézaton meg

tudjuk hatarozni a jelz6lampaval iranyitott csomoépontok célszer( helyét -
figyelembe véve az egyéni kozleked6k dinamikus, adaptiv viselkedését is. A
kutatas soran az alabbiak elvégzése a cél: 1) Matematikai modszertan
meghatarozas az optimdlis jelz6lampahelyek meghatarozasara 2)
Szimuldcids keretrendszer kialakitasa 3) Tesztelés. A kutatashoz
rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO

K-29 Kockazatértékelés és biztonsagelemzés a Tettamanti KIT Kockézatértékelés és biztonsagelemzés a forgalomiranyité berendezés és
forgalomiranyité berendezés és Tamas autondm jarmvek egylttm(ikodésének vonatkozdsaban. A kutatds soran az
autondm jarmvek egyluttm(ikodésének alabbiak elvégzése a cél: 1) Kockazatértékelési és biztonsagelemzési
vonatkozasaban maddszerek attekintése 2) A mddszerek alkalmazasa a forgalomiranyité

kutatdshoz rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO.

K-30 Az autondm jarm{ Utvonalvalasztasahoz Tettamanti KT Az autondm jarm{ Utvonalvalasztasahoz hasznalandé célfuggvény
hasznalando célfuggvény meghatarozasa Tamas, meghatarozasa. Az egyéni hasznot maximalizald Utvonal eltér a teljes
Horcher tarsadalmi hasznot maximalizalétol a torloddsi externalia miatt. A kutatds
Daniel soran az aldbbiak elvégzése a cél: 1) Utvonalvalasztasi célfliggvények,

jarmvezetdi viselkedési modellek attekintése 2) Uj célfiiggvények
definidldsa az autondm jarmuives kozlekedés figyelembevételével 3)
Szimuldcids vizsgélat. A kutatdshoz rendelkezésre allé szoftverek: MATLAB,
VISSIM/VISUM, SUMO.

K-31 Automatikus szkendrié generalds Vissim Tettamanti KJIT Automatikus szkendrié generalds Vissim mikroszkopikus
mikroszkopikus forgalomszimulaciés Tamas forgalmoszimuldcios szoftver szamara. A kutatas soran az alabbiak elvégzése
szoftver szamara. a cél: 1) szimulacids keretrendszer kialakitdsa, amelyben az automatikus

térkép importalas megvaldsithatd; 2) autoném forgalom generalds 3)
Tesztelés.

K-32 Szabadon konfiguralhato jelz6lampas Tettamanti KIIT A munka soran egy olyan szabadon konfiguralhatd jelz6lampas
forgalomiranyitds a zalaegerszegi Tamas forgalomiranyitdsi rendszert kell megalapozni, amely a zalaegerszegi
jarmdipari tesztpalya (ZalaZone) Smart jarmdipari tesztpalya (ZalaZone) Smart City részének irdnyitasahoz lesz
City részének iranyitasahoz hasznalhaté maédszertan. A feladat soran SUMO szimulator és Matlab

segitségével kell egy rugalmas tesztelési fellletet fejleszteni, pl.
jelz6lampak/detektorok tetszéleges athelyezése, forgalomiranyitd logikdk
maodositasa, stb.

K-33 Zavarterjedési modell kialakitasa és Tettamanti KIIT Modell készitése a varosi kozuti forgalomban el6allé torl6dasi zavar
beavatkozasi lehet&ségek Tamas terjedésére. A zavarterjedési modell megalkotdsa utan annak vizsgalata,
meghatarozdsa valamint validdlasa a feladat. Haldzati elemzések végzésére szolgald

mddszertan kidolgozasa és az alapjan a hatasteriletek meghatarozasa a cél
egy adott tesztterlleten. El kell végezni a haldzati zavarterjedés matematikai
modelljének validalasat forgalomszimuldcios analizissel (SUMO vagy

VISSIM).

K-34 Kozuti forgalom emisszidjanak Varga Balazs KIT A munka célja a kozuti forgalom mikroszkopikus emisszié modellezése
szimulacidja SUMO és VISSIM Vissim és SUMO szimulacids szoftverekkel. Mindkét szoftverhez szimulacids
szoftverekben keretrendszer fejlesztése a cél, amelyben egy adott emisszié model (pl.

HBEFA) alkalmazasa egyszer(en alkalmazhatd.

K-35 Decentralizalt, vezetéknélkuli irdnyitds Varga Baldzs KIIT A hallgatd feladata Omnet++, Veins, SUMO és Matlab szoftverek

szimulacidja (Omnet++) és/vagy felhasznaldsaval olyan szimuldciok dsszeadllitdsa, melyben jarm-jarmd,
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implementalasa V2X eszkdzok jarmU-infrastruktdra kommunikaciéval kapcsolatos tesztek megvaldsithatok.
segitségével. Tovabbi feladat egyszer(i iranyitds megvaldsitasa a vezeték nélkali
kommunikacié modelljének figyelembevételével.

K-36 Szintetikus LiDAR pontfelh validaldsa Varga Balazs KT A feladat célja Unity 3D programban generalt szintetikus LiDAR pontfelh§
elére betanitott neuralis hald (pl. validalasa. A hallgato feladata a validacidhoz egy a gyakorlatban hasznalt
PointNet) segitségével. objektumfelismerd algoritmus kivalasztasa és alkalmazasa. A kérdés, hogy az

algoritmus mennyire ad hasonld kimenetet a szintetikus pontfelhén egy
valds felh6hoz képest?

K-37 Forgalmi szituacio felismerése neuralis Varga Balazs KIT A hallgaté feladata forgalomszimulatorral generalt adatok segitségével
halo segitségével neuralis halo tanitdsa. Cél bizonyos forgalmi szituaciok klasszifikaldsa (pl.

jarm(ivek pozicidjabdl, sebessgébdl egy el6zési szitudcio felismerése).

K-38 Korlatos Gauss folyamatok (Constrained Varga Balazs KIT Forgalmi adatok approximacidja Gauss folyamattal. Linearis és nemlinedris
Gaussian Process) implementacidja korlatok (pl. forgalomnagysagra nézve) figyelembevétele az optimalizacid

soran. Implementalds Python-ban.

K-39 Jelz6lampas csomopontokban kialakuld Varga Baldzs KIIT A jelz6ldmpas csomdpontokban kialakuld sorhosszak modellezésére tobb
sorhosszak becslése kernel matematikai modell l1étezik. A hallgaté feladata forgalomszimulator
madszerekkel segitségével generalt adatok alapjan egy Gauss folyamat tanitdsa a

sorhosszak becslésére. A kutatds célja olyan kernel definidlasa, amelyben a
hiperparaméterek megfeleltethetdk fizikailag is értelmezhetd
mennyiségeknek.

K-40 Autondm jarmdiiranyitasi algoritmusok Németh KIT A Matlab programhoz szdmos olyan toolbox létezik, ami kdzvetlentl Matlab
implementalhatésagi kérdései Baldzs kodbdl képes generalni mikrokontroller szdmara értelmezheté

programkodokat. Az autondm jarmdiranyitdsi rendszerek tesztkornyezetben
valé gyors alkalmazhatdsagaban kulcskérdés, hogy ezek a fordito
algoritmusok mennyire jol képesek kielégiteni a velik szemben tamasztott
igényeket. A kutatasi feladat soran egy el6re kivalasztott mikrokontroller
vonatkozasaban sziikséges egyes autonom jarmfiranyitasi funkcidkat
megoldd Gsszetett algoritmusok fordithatosagat megvizsgalni.

K-41 Autondm jarm(iranyitas egyes Németh KT Az autondm jarm{irdnyitas szamos olyan térsadalmi kérdést vet fel, ami
tarsadalmi és etikai kérdéseinek Balazs nem m{(iszaki tertleteket is érint, mint példaul az etika, az adatvédelem és a
feldolgozasa humaneréforras gazdalkodas kérdését. A kutatds célja az egyes kapcsolodd

kérdések irodalmanak feldolgozasa, a jarmdiranyitasi formalizmus szamara
valé alkalmazhatoésag szempontjabol.

K-42 Autondm jarm(ivek forgalomra valo Németh KIT Feladat egy autonom jarm( viselkedésének vizsgélata. A vizsgalat soran
hatdsanak vizsgélata szimulacios Baldzs figyelembe kell venni, hogy a vizsgalt jarm( forgalomban halad. A
eszkozokkel forgalomban kozleked6 autondm jarmd mozgasanak hatasa van az 6t

korllvevd jarmivek mozgasara is.

K-43 Szenzorflzid az autondm jarmdiranyitasi Németh KIT A jelenlegi 6nallo kornyezet- és jarmd allapot érzékelS szenzorcsoportok
rendszerekben Balazs 0sszehangoldsa, a kiilonb6z6 mérési eredmények flzidja nagyban névelheti

az érzékelt kornyezet pontossagat és robusztussagat, a kutatas az ilyen
jellegli szenzorfuzios feladatokra 6sszpontosit.

K-44 Scenario alapu iranyitastervezés Fényes KIT A szamitdsi kapacitasok novekedésével az iranyitastechnikdban egy Gjszerd
kérdései Daniel, megkozelitésként jelent meg a scenario alapi MPC iranyitdstervezés. Ennek

Németh motivacidja az, hogy a klasszikus worst-case elv( tervezések konzervativitasa
Baldzs csokkenthetd. A kutatasi feladat célja a téma atfogd elemzése, egyszeriibb
autonum iranyitdsi problémakon keresztlli vizsgélata, iranyitas tervezése.

K-45 El6zési és savvaltasi esetek kezelése a Németh KIIT Vezetést tamogato rendszerek fejlesztése el6zési és savvaltasi szituacidkra.
kiterjesztett valésagban Baldzs, Az adott szituaciok felismerhetségének és a mandéverek biztonsdgos

Heged(s végrehajtasnak vizsgalata.
Tamas

K-46 Autondm jarm(ivek keresztez6désben Németh KIT A feladat célja kilonboz6 forgalmi szituacidkban, elsésorban
valé interakcidjanak kezelése a Balazs keresztez6désekben az autondm jarm(vek viselkedésének vizsgalata,
kiterjesztett valésagban kulonos tekintettel a nem autondm jarmiivekkel vald egytttmiikodésre.

K-47 Szenzorflzidn alapuld pozicidbecslés Németh KIT A szenzorfuzids technoldgiak alkalmazasa soran szamos olyan kérdés mertil
kérdései Balazs fel, ami valdszinliségi értékelést is igényel. A kutatdsi feladat célja egy olyan

algoritmus alapjainak kidolgozdsa, ami képes videdkamera, LiDar és GNSS
adatokbdl kiilonb6z6 sziirési eljarasokon keresztil becstilni az autoném
jarm(ivek és a gyalogosok helyzetét.

K-48 Autondm jarmiranyitas Németh KT A kutatasi feladat az autondm jarmu haladasa soran felmerilé
dontéshelyzeteinek értékelése Baldzs dontéshelyzetek kezelésére egy stratégia kidolgozasa. A stratégianak

illeszkednie kell az autoném jarm iranyitérendszerének hierarchikus
rendjébe, a megfelel§ 6sszekapcsolas biztositasaval.

K-49 Nagymeéret(i adathalmazok Németh KIT A kutatas a jov6ben, az autondém és "connected" jarmivekbdl
feldolgozasanak kérdései intelligens Baldzs szarmazo "Big Data" feldolgozasanak kérdéseit vizsgalja.GNSS adatokbdl
jarma és kozlekedési rendszerekben kilonboz6 szirési eljarasokon keresztiil becsilni az autondm jarmdivek és a

gyalogosok helyzetét.

K-50 Kamera alapt SLAM algoritmus Németh KIT Onvezetd jarm(ivek érzékelési algoritmusaiban elterjedten alkalmaznak
fejlesztése dnvezetd jarmivekhez Baldzs, kamerdkat. A szenzor alkalmas tovabba a jarm helyzetének becslésére is
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Fazekas detektdlt markerek alapjan. Amennyiben a lokalizacids és a markerek

Maté érzékelése egyszerre torténik a jolismert SLAM (simultaneous localization
and mapping) problémahoz jutunk. A kutatas sordn kamera alapi SLAM
algoritmusok vizsgalata torténik valds 6nvezetd autés mérésekre alapozva.

K-51 Objektum detekcio deep learning Németh KT Onvezetd jarmivek algoritmusaiban két kritikus probléma a jarm(i
alkalmazasaval SLAM algoritmusokhoz Balazs, lokalizacidja és a kérnyezet felderitése. Amennyiben e kett6 egyszerre

Fazekas torténik a jolismert SLAM (simultaneous localization and mapping)

Maté problémahoz jutunk. Ennek egyik kulcsfontossagu lépése megfelel
markerek detektdlasa és kovetése. A kutatdsi téma soran objektum
detekcids algoritmusok vizsgalata térténik deep learning médszerekkel.

K-52 Mérési és tesztelési kornyezet Németh KT A feladat autondm jarmfunkciok validalasahoz sziikséges hardver és
fejlesztése autondm jarmifunkciok Baldzs, szoftver kornyezet kialakitasa. A téma magdban foglalja a kiilonb6z6
validdlasara Fazekas szenzorok jeleinek méréséhez sziikséges mddszer és autondm funkciok

Maté implementalasat lehet6vé tevd kornyezet fejlesztését.

K-53 Tanulé eljarasok alkalmazasanak Németh KIT A nemrégiben robbanasszer(i fejlédésnek indult gépi tanulasi eljarasok, pl.
vizsgalata jarmiranyitasi és modell Baldzs, deep learning segitségével szamtalan Uj eredmény szlletett nagy
identifikacios feladatokban Fazekas mennyiség(i adatok alapjan tanuléd mdédszerek altali probléma megoldasra. A

Maté kutatas célja ezen eredmények alkalmazhatésaganak vizsgélata
jarmlirdnyitasi és modell identifikacios feladatokban.

K-54 Modell alapu jarmdiranyitasi algoritmus Németh KT A modell alapu irdnyitasi eljarasok pl. MPC széles korlen alkalmazottak
tovabbfejlesztése paraméterbecslési Baldzs, jarmdiranyitasi témakorben. Hatdsossaguk azonban nagyban fligg az
eljarasok integralasaval Fazekas alkalmazott modell pontossagatdl. A kutatds célja egy szimulacios kornyezet

Maté Osszeallitdsa modell alapu iranyitas tovabbfejlesztésére paraméterbecslési
eljarasok integralasaval.

K-55 Az 6nvezetl autdzas tesztelési Duleba KUKG Korabbi EFOP kutatasok keretei kdz6tt azonositasra kerliltek az 6nvezetd
tényezGinek analizise Szabolcs autdzas tesztpdalyahoz és tesztelési tevékenységhez kapcsolodo tényezbi. A

mostani kutatas soran ezeknek a tényezéknek a fontossagi rangsorolasat
végeznénk el, amely jelent8s dontés-tamogatasi potencidllal rendelkezne
beruhazasi dontéshozok szamara. A kutatas output-ja egy Msc-s
szakdolgozat lenne.

K-56 Impacts of the COVID-19 pandemic on a Matrai KUKG The policy initiatives have led to decreasing demands for transportation in
smart city's mobility Tamas urban areas. Furthermore, the fear of contagion due to high levels of

passenger occupancy and due to the lack of access control has made citizens
shift away from public transportation modes and opt for walking, cycling
and private motoring, considered as safer alternatives. These phenomena
have a major impact in transport systems, with implications for transit
operators and consumers in both a short and a long-term perspective

K-57 Modelling Cycling level based on Matrai KUKG The study aims at understanding to what extent violence/crime shapes
crime/violence Tamas cycling rates in a macro urban level and identifying the parameters which

will be used to develop the mathematical model of cycling level. This
relationship, if clear, could support the development of policies to promote
cycling, since personal security is an aspect that should be considered for
planning, and in many cases it is not.

K-58 Komplex kozuti ellenérzé keresztmetszet Matrai KUKG A komplex kozuti ellenérzé keresztmetszetek féltvonali kornyezetben
fenntartasanak és Uzemeltetésének Tamas rendszamfelismerésre, sebességmérésre, forgalomfigyelésre,
gazdasagi és gazdasagossagi vizsgdlata jarm(ikategorizaldsra, menet kdzbeni tengelysuly mérésre, szabalysértések

észlelésére és behajtasi engedély(ek) vizsgdlatara is alkalmazhatok. A
kidolgozand¢ feladat egy ilyen keresztmetszet hosszutavu és egyben
fenntarthato lizemeltetési feltételeinek bemutatasa, a bevételek, az tzleti és
Uzemeltetési, tovabba a fenntartasi koltségeket figyelembevételével. Kilon
térjen ki a feladatban a rendszer tervezett funkcidira, azok kozlekedési,
kornyezeti és gazdasagi hatdsaira, a kapcsolddo stakeholderekre és a
javasolt, adott esetben kiilonb6z6 Uzleti modellekre is. Feladat tovabba egy
egyszer(sitett megvaldsithatosagi vizsgalat és koltség-haszon elemzés
kidolgozasa.

K-59 Digitalizacio és intelligens megoldasok az Mészaros KUKG Digitalizacids idex, mint az aruszallitasi teljesitmények Uj mutatészama,
druszéllitasban Ferenc valamint az autondm &ruszallitas egyik lehetséges mutatdszama. A

digitalizacids index (DiGiX) értékeli azokat a tényez6ket, Ugynokok
viselkedését és intézményeit, lehet6vé teszik az orszag szamara, hogy teljes
mértékben kihasznalja az informdécids és kommunikacids technoldgidkat
(IKT) a versenyképesség és a jélét novelése érdekében. Mindezt Uj és
érdekes kutatasi terletet jelent az aruszallitas terlletén is, valamint az
intelligens kozlekedési rendszerek kialakitasaban.

K-60 Az elektromobilitasi rendszerhez CSISZAR KUKG Komplex kéltségmodell az elektromobilitdsi rendszerben részt vevék
kapcsolddé toltGinfrastruktara és Smart Csaba gazdasagi, pénzlgyi dontéseinek indikatorokon keresztiili vizsgalatdhoz, a
Grid rendszerek koltség alapu vizsgalata, befolyasolasi lehet8ségek azonositasa érdekében. A koltségmodell alapjan
fejlesztése végzett vizsgalatokkal a legfontosabb szerepl6k (elektromos kozuti jarmd

tzemeltetd, elektromobilitdsi szolgaltato, villamosenergia-termeld,
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villamosenergia-rendszeriranyitd, toltSinfrastruktira tizemeltetd, stb.)
viselkedésének vizsgalata.

K-61 Autoném jarm(ivekre épitett megosztott CSISZAR KUKG Megosztott, autondm jarm(ivekre épitett mobilitasi szolgaltatasok
mobilitdsi szolgaltatasok modellezése Csaba modellezése, kiemelt figyelemmel a ride-sharing, illetve group ride-sharing

szolgaltatdasmaddokra. Az autondm jarmivek hatasainak vizsgalata. A
jarm(birtoklas modelletése, annak vizsgalata, sajat autoném jarmuvek
megoszthatésagdnak vizsgdlata. Kapcsolodo fizikai, informatikai, operativ és
Uzleti modellek fejlesztése

K-62 Customization Setting Analysis of CSISZAR KUKG The research objective is to elaborate a quantitative method to analyses
Mobility as a Service Applications Csaba customization settings of Maa$ applications. The main functions with
customization opportunities are summarized, the scoring checking lists are
determined, and weights are calculated. The selected 20 Maa$ applications
have been evaluated by the method.

K-63 Environmental Benefits as a CSISZAR KUKG Revealing how changes in parking space demand and urban space with
consequence of Innovative mobility Csaba innovative mobility forms such as micromobility and shared mobility result
forms environmental benefits. Identifying the interdependence between the

aspects, highlighting how to maximizing benefits. The environmental
benefits are modelled and qualitative and quantitative analyses are

performed.
K-64 Comparison of heuristic optimization Esztergar- KUKG In urban environment growing interest is present related to the realization
methods Kiss of flexible activities and the potential decrease of travel time. Utilizing the
Domokos spatial and temporal flexibility of activities the daily activity chains can be

optimized. The aim of the task is to analyze the usability of heuristic
optimization methods and compare algorithm results in case of different
transportation modes.

K-65 Development of a method for the Esztergar- KUKG The challenge of multimodal transport networks is the interconnection of
interconnection of multimodal transport Kiss different services. In order to realize this, an advanced routing algorithm
networks Domokos with the sophisticated selection of routing parts should be developed. The

aim of the task will be to define the most suitable exchange points, which
could serve the routing algorithm including several transportation modes.
The method steps should be defined, considering specific use cases of
journey planners and settings of transport networks.

K-66 Creation of a micromobility index for Esztergar- KUKG E-micromobility is a prospective alternative that can contribute to the
cities to support new mobility services Kiss change of urban transportation. Although its emergence is often seen
Domokos positive because it provides a sustainable way to commute for short trips

and acts as a complementary element to public transportation, conditions
for serious market penetration are not currently present. This task aims to
define the aspects of micromobility and city characteristics. Based on this
create a micromobility index, which enables the ranking and evaluation of
new mobility services in cities.

K-67 Preference analysis to support Esztergar- KUKG The optimization opportunities of urban mobility and commuting has been
optimization processes Kiss of interest in transportation resarch. In order to apply advanced methods,
Domokos data have to be collected through specific surveys, which usually focus on

features of daily activity chains and work related trips. Based on the data,
the main preferences of the users can be extracted. The aim of this task is to
analyze the results of mobility surveys and support the optimization process

of activities.
K-68 Sensitivity analysis of optimization Esztergar- KUKG In order to provide optimal choice of activity locations and travel time
parameters Kiss reduction, a daily activity chain optimization method has been elaborated.
Domokos The optimization includes temporal and spatial flexibility of the activities

providing suitable alternatives for specific activity types. The main goal of
this task is to run the optimization with several types of inputs and
parameters, so that the effects of different settings on the optimization
performance can be assessed.

K-69 Extension of the analysis of Maa$S Esztergar- KUKG Mobility as a Service (Maa$) is a new concept which integrates, manages,
applications Kiss and distributes private and public mobility alternatives using intelligent
Domokos digital technologies. Several applications appeared recently, which need to

be analyzed based on a predefined set of parameters using a systematic
approach. The aim of this research is to extend the existing methodology
with new features and functionalities of these services, and to collect newly
available Maas applications.

K-70 Analysis of travel behaviour and social Esztergar- KUKG The widespread usage of social networks leads to the opportunity to use
networks to understand mobility Kiss these data to extract information related to mobility patterns of users. The
patterns Domokos method uses information about the size, expansion and components of the

social networks and the trips, activities and mode choices to define basic
characteristics of users and potentially forecast future requirements and
trips of specific user groups.
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K-71

Autondm jarm(ivek alkalmazasi
tertileteinek azonositdsa és
szolgdltatdsok tervezése

Foldes David

KUKG

Az autondm jarmivek alkalmazasi teriileteinek meghatdrozdsa a jelenlegi
mobilitdsi szolgaltatasok attekintésével és széleskord irodalomkutatas
elvégzésével a fejl6dési iranyok azonositdsa érdekében. A varosi, kozuti
személyszallitas mellett, a kistérségek igényvezérelt személy és aruszallitasi
alkalmazasi lehetségei is vizsgalandd. Konkrét mobilitasi szolgéltatdsok
modelljének kidolgozasa.

K-72

Autondm jarm(ives mobilitasi
szolgaltatasok tervezési modszere

Foldes David

KUKG

Igényalapu megosztott autondm jarm(ives mobilitasi szolgaltatds tervezési
modszerének fejlesztése kilonos tekintettel a jarmiszam és megalldhely
kijelolésre. Altalanos médszer kidolgozasa a sziikséges jarmiiszam vagy
megalldhely helyszinének kijel6lésére figyelembe véve az utazéi elvarasokat,
tertleti és technoldgiai adottsagokat. A modszer alkalmazéasa egy
kivalasztott terileten.

K-73

Gyalogos mozgas el6rebecslése az
onvezet6 jarmiivek dontéstamogatasa
érdekében

Foldes David

KUKG

Az autondm jarmivek megjelenésével a biztonsagosabb kozlekedés
eléréséhez a gyalogos eliitéses balesetek megel6zésére megoldasi modszer
kidolgozdsa. A jellegzetes csomdponti gyalogos mozgédsok, mintazatok,
viselkedési formdak azonositédsa, a gyalogos reakciok és érzelmek feltardsa. A
gyalogos lelépések el6re becslési modszerének meghatarozésa, amelyet az
autondm jarmvek szoftveres programozasahoz hasznalhatd fel.

K-74

Kerékparos mozgasmintazatok
azonositdsa informacids szolgaltatasok
fejlesztése érdekében

Foldes David

KUKG

Kilonbdz6 személyes és utazasi szokasjellemzékkel bird kerékparosok
mozgasmintazatdnak azonositasa eltérd infrastruktura tipusokon, forgalmi
és kornyezeti jellemzék mellett. Osszefiiggések feltarasa; az eredmények
hasznosithatdsaganak azonositdsa és felhasznaldsa infrastruktura tervezés
és informacios szolgaltatas fejlesztése soran.

K-75

Helyszinértékel6 modszer fejlesztése
(mobilitasi és egyéb szolgdltatasok)

Foldes David

KUKG

Konkrét helyszineket és teruleti egységeket a mobilitasi szolgaltatasok
hozzaférhetbsége szerint értékel6 eljards fejlesztése; azaz valamennyi
szolgdltatas hozzéférhetSségének vizsgélata, amihez a mobilitdsi szolgaltatds
egy kozvetit6 eszkoz. Figyelembe veend§ az Ujszer(, igényalapu és
megosztott kozlekedési modok okozta utazéi szokas valtozasok, valamint az
autondm jarmivek megjelenésével bekovetkez6 lehetséges valtozasok.

K-76

Innovativ kozlekedési rendszerek
kidolgozasa kis- és kbzepes varosi
kornyezetben

Foldes David

KUKG

Igényalapu és igényvezérelt mobilitasi szolgaltatasok bevezethetGségének
vizsgalata. Utaselégedettség, felhaszndloi elvardsok és valtasi hajlanddsag
felmérése; a kereslet-kinalat hatékony egymashoz rendelése; a csucsidei
|okésszer(i és a csucsidén kivili terhelés optimalizalasara modszer
kidolgozasa. Terlletjellemz8k alapjan az idealis kozlekedési mod és
jellemzdinek meghatarozasa. Az automatizalas lehetGségeinek és hatasainak
azonositdsa.

Vasuti automatizélas tarsadalmi
hatasainak feltarasa

Foldes David

KUKG

A vasut automatizalasi lehetGségeinek azonositasa (jarmdiranyitas,
forgalomszervezés, utaskezelés). A vasttvonalakat, azok automatizélasi
fejlettsége alapjan, mingsit6 értékel6 modszer fejlesztése (automatizalasi
index). Az automatizalasi fejlesztések tarsadalmi hatdsainak feltarasa,
szamszer(i 6sszefuggések felallitasa.

K-78

Repul6téri bike-sharing rendszer
fejlesztése

Foldes Dévid

KUKG

A repll6téri utasoldali és munkavallaléi eljutdst, illetve a repll&téren belili
munkavallaléi kozlekedést tdmogatd bike-sharing rendszerek tervezése. A
lehetGségek és nehézségek azonositasa, meglévs rendszerek elemzése. Az
alkalmazandd kerékpartipus (hagyomanyos, pedelec, teher, stb.)
meghatarozasa. A rendszer szerkezeti és funkcionalis modelljének
elkészitése. Utazoi elvarasok feltarasa. Példateriileten konkrét megvaldsitasi
terv készitése.

K-79

Hibrid vasuti jarmivek tizemeltetési
madszereinek fejlesztése

Csonka Balint

KUKG

Energiaszempontu értékelés.

Szolgéltatas fejlesztési megoldasok kidolgozasa kiilonos tekintettel a varosi
és el6varosi kozlekedés intelligens integralasara.

Nemzetkozi gyakorlat multikritériumos elemzése és értékelése.

K-80

Drénok biztonsagos alkalmazasahoz
szlikséges modszer kidolgozasa

Csonka Balint

KUKG

A pildta nélkili 1égijarm(vek ktlonb6z6 légterekbe torténd integralasanak
megvaldsithatdsagi vizsgélata. Ezekben a légterekben vald alkalmazhatdsagi
és alkalmazasi mddszer kidolgozasa kiilonboz6 jogi és biztonsagtechnikai
szempontok alapjan, kiilonosképpen a repuléterek kozelkorzeti és
toronyiranyitasi kornyezetében. Az lizemeltetés biztonsagat kifejezé
mérészam meghatarozasa és implementaldsa a magyar légtérbe.

K-81

Autondém drénokra épuilé varosi
kozlekedési szolgaltatas fejlesztése

Csonka Balint

KUKG

A jarm(vek jellemzGinek és a kapcsolodo infrastruktira vizsgalata a trendek
figyelembe vételével. Lehetséges alkalmazasi teriiletek meghatarozasa a
teriileti jellemz6k és széleskor( irodalomkutatds alapjan. Altalanos
Uzemeltetési modszer kidolgozasa és a szolgdltatds bevezetésének
vizsgalata. Az Uj szolgaltatas és a meglévé modszerek 6sszehasonlitasa
gazdasagi és kornyezeti szempontok alapjan.

Elektromos varosi autébusz
toltSinfrastruktira optimalizélasa

Csonka Balint

KUKG

Az elektromos varosi autébusz toltésének, és a toltéberendezések
jellemzdinek vizsgélata. A kozlekedési haldzat modellezése az elektromos
lizemeltetés sajatossagainak figyelembevételével. Tolt6allomas helyszinek
kijelolése.
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K-83

Készpénz- és érintésmentes smart city
kozosségi kozlekedési megoldasok
vizsgalata nemzetkozi példak alapjan

Téth Janos

KUKG

Varosok kozlekedés- és varosfejlesztési lehet&ségeinek vizsgalata
nemzetkozi j6 gyakorlatok figyelembe vételével. A koronavirus miatt
fokuszban a készpénz- (cashless) és érintésmentes (contactless) dijfizetési
megolddsok a tomegkozlekedési és egyéb varosi kozlekedési (taxi, bike
sharing, stb) eszk6zok hasznalatakor és/vagy a megalldkban, kioszkokndl és
kijelolt utasfelvételi helyeken. A feladat a nemzetkozi j6 gyakorlatok
attekintése és a megvaldsithatosag vizsgalata, egy kivalasztott varos
sajatossagainak figyelembe vételével.

K-84

GépjarmUikovetésen alapulé varosi
mobilitds menedzsment megoldasok
nemzetkozi alkalmazhatdsaga

Téth Janos

KUKG

Személy- és tehergépjarmiivek, valamint varosi kozosségi kozlekedési
jarmivek gépjarm(ikovetésen alapulé forgalom menedzsment
lehetGségeinek a vizsgalata, behajtasi, kozteruleti és zart téri parkolasi,
tovabba multifunkcids forgalomfigyelési szempontok alapjan.

K-85

Drénok alkalmazasa a varosi koncentralt
igénypont-halmazok city logisztikai
rendszerében

Dr. Béna
Krisztidn

ALRT

A city logisztikai kutatdasokban egy fontos terilet az un. varosi koncentralt
igénypont-halmazok logisztikai rendszereinek vizsgdlata, amelyek esetén
rendkivil kis teriileten, nagyszamu igénypont helyezkedik el, nagy
aruforgalmi igényeket generalva. Ezeken a rendszereken belll szdmos kisebb
méret(, akar dronokkal is szallithaté szallitasi egység fordul elS. Fontos
kérdés, hogy ezen igénypont-halmazok gateway-koncepcio alapu Uj city
logisztikai rendszereibe hogyan illeszkedhetnének az druszallité dronok,
milyen feladatokat lathatndnak el, valamint milyen mddon valtoztatna a
kordbban a kozuti, illetve kotott palyas széllitasi médokra kidolgozott
modelleken a drénok rendszerbe torténé integraldsa. Tovabbi fontos
probléma az autondm miikodés lehet&ségének vizsgalata, amely
szabalyozdsi és jogszabalyi oldalrdl is szdmos kérdést vet fel, azonban a
munkaerd és a mikodtetési koltségek szempontjabdl is komoly hatdsa
lehetne.

K-86

Intralogisztikai rendszereken beliili
anyagmozgatasi tevékenységek
megfigyelési és elemzési lehetGségeinek
fejlesztése adatgydjtést tdmogatd
intelligens eszkozok alkalmazaséval

Dr. Béna
Krisztidn

ALRT

Az anyagaramlasi rendszerekben az anyagmozgatasi feladatok
megvaldsitasaban kézremiikods anyagmozgato gépek, eszk6zok, human
er6forrasok telephelyen bellli helyzetének automatikus detektédlasaban
szamos lehet8ség latott napvilagot. Ezek intralogisztikai rendszerekbe vald
integracidja az 14.0 keretei kozott elindult, de még szdmos lehetGség adddik
az ezekbdl kinyerhet§ Osszetett adatok anyagmozgatd rendszerek
folyamatainak megfigyelésben valé felhasznalasara.

A kutatas keretei kozott feladat a beltéri helymeghatarozo rendszerek
elemzése és az integracios nehézségek feltardsa, a problémak
csoportositasa, a jelenlegi elemzési mddszerek dtdolgozasa az Uj
technoldgiai eszk6zokhoz alkalmazkodva, tovabba a kapott eredmények
felhasznalasa az ipari automatizalasban.

K-87

Drénok alkalmazasa intralogisztikai
rendszerekben a
dokumentumkezelésben jelentkezé
anyagmozgatasi feladatok
lebonyolitasaban

Dr. Béna
Krisztian, Dr.
Kovacs Gabor

ALRT

A drénok alkalmazasa az intralogisztikai rendszerekben jelentkezé
anyagdramlasi feladatok lebonyolitasdaban még nem elterjedt technoldgia,
azonban elényeik miatt mar tobb logisztikai tertleten is vizsgaljak a benne
rejl6 lehetéségeket. Az intralogisztikai rendszereken belili
dokumentumaramlas tamogatasa el6zetes kutatasaink alapjan egy alkalmas
terllet lehet az el6nyok kiaknazasara. Az 6nvezet6 dronok integracidja a
folyamatot gyorsithatja, pontosabbd teheti, tovabba a felhasznélt emberi
er6forrasok felhasznalasat is optimalizélni lehetne, amely a sok esetben okoz
problémat a jelenlegi folyamatokban. Az integracio azonban szamos kérdést
vet fel, amelyek vizsgalata, tovabba ezek alapjan egy mintarendszer
koncepcidjanak felépitése a kutatas feladata, amely hozzajarulhat a
drontechnoldgia népszer(isitéséhez is.

K-88

Intelligens eszk6zok alkalmazésa a vérosi
kozos rakoddhelyek fejlesztésre

Dr. Béna
Krisztidn

ALRT

A city logisztikai kutatdsokban egy fontos tertilet az Un. varosi koncentralt
igénypont-halmazok logisztikai rendszereinek vizsgalata, amelyek esetén
rendkivl kis tertleten, nagyszamu igénypont helyezkedik el, nagy
aruforgalmi igényeket generalva. A koncentralt igénypont-halmazok
esetében a korabbi kutatasok sordn szamos jovSbeli kihivast azonositottunk,
amelyek egy része a kapcsolddo koézforgalmu rakodasi teriiletek
problémadival van 6sszefliggésben. A kutatds célja elsésorban a varosi
bevasarloovezetekre fokuszalva annak vizsgélata, hogy a kiilonbozé
intelligens technoldgiak integracidjaval hogyan fejlesztheték a kozforgalmu
rakoddhelyek, illetve ennek milyen jov6beli hatasa lenne a city-logisztikai
rendszerek m(ikodésére, tovabba hogyan tudnak ezek a megoldasok
tamogatni a city logisztikai "jov6technoldgiakat" (pl. az autondm aruszallitd
jarm(ivek és dronok dokkolasa). A technoldgiai és tizemeltetési oldal mellett
egyuttal vizsgalni célszer( azt is, hogy ezek alkalmazdsa milyen hatdssal
lehetne a munkaerdre, az lizemeltetési koltségekre, illetve a
kornyezetszennyezés mértékére is.
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K-89 Villamos gépek szimulacidja és Nyerges GIT A téma keretében az elektromos jarm(ivekben alkalmazott villamos gépek
paraméterérzékenységi vizsgalata Adam konstrukcids kialakitasa és jellegmez6je kozotti kapesolatot kell keresni
elektromos hajtdsu jarm(ivekhez szimulacids eszkdzokkel. A téma célja az elektromos hajtasu jarmivekbe

épitendé villamos gépek tervezési iranyvonalait felderiteni.

K-90 Autondm jarm(ifunkcidk megvaldsitasa Nyerges GIT A téma keretében autonom jarm(funkcio fejlesztést kell végezni STM
beagyazott programozassal, korforgalmi Adam Nucleo és Raspberry Pl kornyezetben korforgalmi szituaciora. A
szitudcié modellezése és validalasa funkcidfejlesztést szimulacids modellezéssel is el6 kell segiteni IPG Carmaker

kornyezetben.

K-91 Torque-vectoring stratégiak kutatasa, Dr. Harth GIT Torque-vectoring stratégidk kutatdsa, megvaldsithatdsaga egy kisérleti
megvaldsithatdsaga egy kisérleti Péter jarmavon.
jarmuvon.

K-92 Médszertan jarmivek Dr. Térok GIT Investigating critical traffic situation related to automated vehicle functions
kiberbiztonsaganak értékelésére Arpad

K-93 Horizon Europe pdlyazat el6készités Dr. Torok GIT Safety and Security considerations of machine learning methods in the

Arpéad automotive industry
K-94 HD-térkép pontossagi vizsgalata Dr. Barsi FMT- Az 6nvezet§ jarmlvek szdmara szant HD-térképek elkészitésénél az elérhetd
Arpad EMK legjobb terepi felmérd és feldolgozo technoldgidkat igyekeznek hasznalni. A

térképkeészit6 cégektdl fliggetlenll is szlkség van arra az informacidra, hogy
ezek a térképek mennyire pontosak, teljesek, naprakészek. A Jellt munkaja
ezért els6ként a térképekkel kapcsolatba hozhatd pontossdgi mérgszamok
Osszegyljtése, majd ezekre a szamokra iranyuléd meghatarozasi médszertan
kidolgozasa.

K-95 A vertikalis és hossziranyu dinamika Dr. Gaspar KIT Az utpalyardl jarmvet éré vertikalis iranyu gerjesztések a menetstabilitason
integralt vizsgalata Péter kivul a jarm(ivezet6 és utasok komfortjara is hat. Jelentés befolyasold

tényez6k a félaktiv felfliggesztés karakterisztikdja, az Ut egyenetlensége, a
hossziranyu sebességtdl fuggben kialakuld az utgerjesztés frekvencidja. A
feladat az automatizalt jarm( kényelem-orientalt sebességprofiljanak

megtervezése.
K-96 Nem egyértelmdi szituaciokbol szarmazé Dr. Gaspar KIIT A jarm(iranyitasi feladatokban nagy szamban fordulnak el6 nem egyértelmi
kozlekedési helyzetek analizise Péter kozlekedési helyzetek, melyek felolddsa a hatékony kozlekedés

nélkildzhetetlen eleme. A kutatési feladat az autoném és hagyomanyos
jarmUvek vegyes kozlekedésébdl szarmazo tisztazatlan helyzetek
feltérképezése és azok iranyitaselméleti kezelésére adhaté javaslatok
megfogalmazasa. A kutatdsban a kilonboz6 tipusu keresztez6dések és
korforgalom van a fékuszban.

Szakmai program szervezési feladatok

\ Sorszam Téma Feliigyel6 oktaté

Sz-1 Szakmai programok el6addsok és lizemlatogatas szervezésea | Dr. Téth Janos
kozlekedéstechnika teriletén

Sz-2 Szakmai programok el6addsok és Gizemlatogatas szervezése a | Harth Péter
jarm(technika teriletén

Sz-3 Szakmai programok eladasok és lizemlatogatds szervezése a | Dr. Bona Krisztian
logisztika teriletén

Sz-4 Szakmai programok el6adasok és Gizemlatogatas szervezése az | Bécsi Tamas
autondm jarmdvek teriiletén
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