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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 megvaldsuldé 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/PFPrZ7Yx8vKARfkK7)  kitoltésével lehet palyazni. A palyazat benytjtasanak
hatarideje 2021. augusztus 24. 12:00 ora.

A palyazat benyujtasahoz a felsorolt témak témavezetdjétdl szakmai ajanlas sziikséges, melyet nem
kell kiilén csatolni, azt az értékelés soran a témavezet6 adja meg.

A palyézat keretében hidnypodtlasra nincs méd, a benytjtott palyazat hidnytalansagaért a palyazo
felelds.

Az osztondij idotartama: 2021. szeptember 1. — 2022. februar 28. (odaitélt idétartam lehet 3-6
honap)

Az osztondij osszege: 40.000 Ft/ho — 200.000 Ft/ho

A palyazok kore: BME-n alap-, mester- vagy PhD képzésben részvevo, a 2021/2022 1.
félévben aktiv jogviszonnyal rendelkezd hallgatok.
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A palyazo feladata:

- Kutatasi feladat esetén: Kutatds a valasztott téméban a témavezetd és a kijeldlt
mesteroktatd  (mentor) irdnyitasaval, a kutatasi eredmények szakdolgozatban,
diplomatervben, TDK dolgozatban, konferencidkon, vagy egyéb publikacioban torténd
kozzététele. A palyazo vallalja, hogy havonta irdsos beszamolot készit az elérehaladasrol.

- Tananyagfejlesztési illetve demonstratori feladat esetén: A valasztott témdban a
témavezeto ¢és a kijeldlt mesteroktatd (mentor) irdnyitasaval, a megjeldlt forméaban oktatési
anyag kidolgozasa, illetve az oktatds tdimogatasa. A palyazé vallalja, hogy havonta irdsos
beszamolot készit az elérehaladasrol.

- Szakmai program szervezési feladat esetén: Eldadasok, lizemlatogatasok, szakmai
programok szervezése €s tartasa hallgatok szamara. A tervezett konkrét programok rovid
ismertetését és a palyazo jelenlegi és korabbi kozosségi szerepvallalasait a palyazatnak
tartalmaznia kell. A palyaz6 vallalja, hogy a programok lebonyolitasait megfelelden
dokumentalja.

Az értékelés menete: Az online feliileten benyu;jtott palyazatokat a BME KJK dékanja altal kijelolt
biralo bizottsag 2021. augusztus 27-ig értékeli. A birald bizottsag értékelése és javaslata alapjan, a
palyazaton nyertes hallgatok személyét, és az altaluk elnyert 6sztondij 6sszegét a dékan allapitja
meg a beérkezett palyazatok, és a rendelkezésre allo keret figyelembe vételével. Az eredményrdl a
palyazo a megadott email cimére kap értesitést 2021. augusztus 28-ig.

A nyertes palyazokkal a KJK kar dékdnja 0sztondij 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. augusztus 12.

Dr. Varga Istvan
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 Elektrotechnika - elektronika Szabd Géza KIT

T-9 Szamitogépes mdszaki alkalmazas Bede KJIT
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 | KJIT
environment sensors

T-14 Demonstrator Gépjarmdvek lizeme témabdl Zoldy Maté GIT

T-15 Demonstrator ErGatviteli rendszerek témabol Z6ldy Maté GJT

T-16 Demonstrator Hajtasrendszerek témabdl Zoldy Maté GJT

T-17 Demonstrator jarm({imechatronika témaban Aradi Szilard | KJIIT
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Téma Konzulens/ Leiras ‘
Tanszék
K-1 2D lidar alapu lokalizaciés és SLAM | Aradi A feladat soran az elsé cél aktualis state-of-art 2D lidar alapu lokalizacids és SLAM
alapu algoritmusok kifejlesztése Szilard/ megoldasok osszegy(ijtése és a vonatkozd irodalom attekintése. A végsé cél egy 2D
Turlebot3 modelljarmire KIT lidarra megval6sitott és a lehet&ségek szerint IMU-val és/vagy odometridval kombinalt
rendszer kialakitasa és a szlkséges szoftverek kifejlesztése Python vagy C++ nyelven. A
megoldas tesztelését a tanszéki Turtlebot3 roboton kell kell elvégezni. A feladat
magaban foglalja a robot 6sszeépitését és tesztelését is.
K-2 Nagy sebességli sdvkovetés Aradi A feladat soran soran a cél egy atalakitott modelljarmfivel, a hardveres és jarmtdimaikai
megvaldsitasa modelljarmivel Szilard/ korlatoknak megfelelS - minél nagyob sebességl savkovetést megvaldsitasa. Ehhez
informaciok alapjan, klasszikus és gépi | KIIT rendelkezésre éll egy atalakitott modelljarmd, amely rendelkezik egy Nvidia Jetson Nano
tanulason alapulé médszerekkel. hardverrel és kamerdval. Ennek segitségével kell a savkovetd algoritmust kifejleszteni
Python vagy C++ nyelven. A téma kidolgozasa soran akar klasszikus képfeldolgozasi és
iranyitasi eljarasokat, akar gépi tanulasi mddszereket is lehet alkalmazni.
K-3 Parkoldhelyi manéverezés Aradi A feladat elsé |épésében szimulacid segitségével egy ismert foglaltsagi térképpel
megvaldsitasa modelljarmvel Szilard/ rendelkezd terileten kell két pont k6z6tt Utkozésmentes Utvonalat tervezni. A
KIT kovetkezd l1épésben az Utvonalat kévet6 irdnyitast kell megvaldsitani. Az igy kifejlesztett
rendszert Lego EV3 készletbdl épitett jarm(ivel kell implementalni, ahol megoldandé a
jarm{ lokalizacidja is.
K-4 Specialis jarm{mandver Bécsi A feladat egy specidlis jarm(iszabalyozasi feladat (pld. parkolas, parkolohelykeresés,
szabalyozasanak megvaldsitasa Tamas/ home zone assist, stb.) megvaldsitasa jarmiimodellen, mesterséges intelligencia
mesterséges intelligencia KIT alkalmazésaval. A feladat sordan modellépités, és szimulacids kdrnyezetben vald
alkalmazésaval megvaldsitas a feladat.
K-5 Autdpdlya haladas megvaldsitdsa Aradi A cél egy autdépalyan miikods un. "highway pilot" rendszer iranyité algoitmusanak
megerGsitéses tanulas és neurdlis Szilard/ kifejlesztése. A feladat sordn az autépdlyan haladé jarmi hossz- és keresztiirdnyu
halézatok alkalmazésaval KIT beavatkozé jeleit kell elGallitani a kornyezeti informéacidk és a sajat dllapota alapjan. A
megerdGsitéses tanulassal kell megkozeliteni. A szimulaciés kornyeztre egy sajat modell
implementaldsa sziikséges. A programozasi feladatokat Matlabban és Pythonban kell
megvaldsitani.
K-6 Jarmdiranyitds varosi Aradi A feladat egy specidlis kozuti szituacidban valé autondm jarmfiranyitas tervezése és
kornyezetben lévé kozlekedési Szilard/ megvaldsitasa gépi tanulas segitségével. A szituaciok lehetnek keresztezédésen vald
helyzetekben, mesterséges KIT athaladas, s(ri forgalomban valé haladds, vagy barmely egyéb specialis helyzet.
intelligencia alkalmazasaval.
K-7 Trajektdriatervezés neurdlis Aradi A feladat célja egy megfelel6 neurdlis halézat megalkotasa, és a rendelkezésre allo
haldzat segitségével Szilard/ optimalizacios algoritmus altal offline kiszamolt adatkészlet segitségével a
KIT trajektoriatervezési feladat megtanitdsa a halézatnak. Vizsgdlandé a betanitott neuralis
halé miikodése és teljesitménye (f6ként trajektoria minGség és szamitasi er6forrds igény
tekintetében). A neurdlis hald éltal szolgéltatott eredmények 6sszehasonlitanddk az
eredeti, optimalizacién alapulé médszer eredményeivel.
K-8 Jarm( allapotanak és mozgasi Bécsi Kozuati forgalomban egy el6ttiink haladé vagy szembe jov6 jarm(i mozgésallapotanak és
modelljének meghatérozasa Tamas/ az aktudlis mozgasi modellnek becslése. Az mozgdsi modellek egy el6re definialt
KIT halmazbdl szarmaznak, pl: egyenes vonali mozgas, kanyarodas, koveti a savot,
savvaltas, letér az utrol stb. Megvaldsitas valamilyen multiple model algoritmus
segitségével.
K-9 Viselkedés el6rebecslés a kozuti Aradi A megfelel6 viselkedés tervezéshez a jarmiveknek sziikséglik van a kornyezetikben
forgalomban Szilard/ észlelt mas résztvevdk viselkedésének el6rebecslésére. A vizsgalat ennek a feladatnak a
KIT koruljarasat jelenti.
K-10 Ktlénb6z6 planning agent Bécsi A megerdsitéses tanulas soran a trial-and-error metddus hatékonysagat nagyban noéveli
lehet6ségek vizsgalata megerdésitéses Tamas/ a kulonboz6 eléretekinté heurisztikak beépitése a folyamatba. A kutatas soran cél, hogy
tanulas tdmogatasara. KIT ezen megoldasok gyakorlati implementdcidja megvaldsuljon kisérleti szinten.
K-11 Klasszikus trajektdriatervezési Bécsi A feladat célja, a szakirodalomban fellelhetd trajektoriatervezési megoldasok
mddszerek megvaldsitasa Tamas/ Osszegy(ijtése, kritikai elemzése, és implementacidja valamelyik vezetd jarmiidinamikai
jarmddinamikai szimulaciéban KIT szimuldcids kérnyezetben.
K-12 RTK GPS off-line és on-line Fehér A feladat célja, hogy a tanszék altal kifejlesztett RTK GPS hardverhez késziiljon egy
kalibracids szoftverének fejlesztése Arpad/ KJIT | kalibraciés szoftver. Az alkalmazasnak képesnek kell lennie, hogy akar mérés kézben,

akar felvett adatokon meghatérozza a sziikséges elforgatési és eltoldsi értékeket a
mérési eredmények pontos kiértékeléséhez. A fejlesztést Matlab kornyezetben kell
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végrehajtani. A feladat magdban foglalja az RTK GPS-ek m(ikodési elvének
irodalomkutatdsat és elsajatitasat is.

K-13 Lidar-alapu adaptiv Aradi A cél elGszor egy kisérleti modelljarmdi lidar szenzoranak felhasznaldsaval detektalni a

sebességtartd szabdlyozds Szilard/ kovetendd célobjektumot. A kovetkez6 Iépésben ki kell fejleszteni egy adapitv

kifejlesztése elektromos gokartra KIT sebességszabdlyozo algoritmust az objektum kovetéséhez. Végul a modelljarmiivon
torténd tesztelést kovetben az elektromos gokartra is adaptalni kell a megoldast.
Mindkeét kisérleti jarm( ROS-alapu rendszerekkel van felszerelve.

K-14 Hardware-in-the-Loop rendszer Fehér A végsd cél egy olyan hardware-in-the-loop architektura kifejlesztése, amely képes egy

kidolgozasa autondm jarmdfunkcidk Arpad/ KJIT | ROS alapu szamitdgép, egy Speedgoat real-time target machine, valamint egy kérnyezeti

teszteléséhez és jarmddinamikai szimulator integraldsra. Ehhez kapcsoldddan kell elvégezni bizonyos
részfeladatokat. Az elsd rész a kiilonbozd 3D szimuldtorok vizsgalata (kilonos tekintettel
a CARLA és IPG CarMaker szoftverekre) az integracids lehet6ségek szempontjabdl. A
feladat masodik része az architektira megtervezése és az egyik szoftver interfész
fejlesztésének megkezdése.

K-15 Szenzorfuzios eljarasok Toré A feladat célja, hogy a kiilénb6z6 szenzorok (lidar, radar, kamera) felhasznalasaval, az

kidolgozasa autoném jarmivek Olivér/ KIIT | egyes szenzortipusok elényeinek és hatranyainak ismeretében egy olyan egységes

kornyezetérzékelésének tamogatdsara kornyezeti modellt épitsen fel, amely megbizhatébb, mintha barmelyik szenzor
6nmagaban kerult volna felhasznélasra. A feladat soran nem sziikséges minden
szenzortipust egyidejlileg hasznalni, a felsorolt szenzorok tetszéleges kombinaciéban és
mennyiségben felhasznalhatdak. A f6 cél j elméletek kidolgozasa a témakorben és az
algorimtusok kisérleti célu kifejlesztése.

K-16 Multi-agens rendszerek Szabd A feladat elsé Iépése a vonatkoz6 szakirodalom attekintése, a multi-agens rendszerek

alkalmazdasanak lehet&ségei autoném Adam/ KIIT | f6bb tipusainak és alkalmazasi teriileteinek a bemutatdsa. A feladat masodik [épése egy

jarm(iranyitasi feladatok megoldasara tetsz6leges jarmi-, vagy kozlekedésiranyitasi feladat megvaldsitasa szimulacios
kornyezetben, multi-dgens felhasznaldsaval.

K-17 Keresd algoritmusok K&vari A megerdsitéses tanulas algoritmusainak konvergencia tulajdonsdagait régdta érinté

osszehasonlitasa és alkalmazasi Balint/ KJIT | credit assignment problémat egyre gyakrabban igyekszenek tervezé dgensek

lehet&ségeinek vizsgalata tervezd segitségével megoldani, amelyek leggyakrabban fakeresé algoritmusokkal kombinalt

agensekkel valé integracio esetére megkozelitések. A téma célja, hogy a hallgaté megismerje a meglévé megoldasokat
elméleti és implementécids szempontbdl, valamint autoném koézlekedési
alkalmazasokban felhasznalja.

K-18 Multiszenzoros allapotbecslés Toré A feladat kozuti forgalomban alkalmazhaté multiszenzoros allapotbecslé eljaras

kozuti forgalomban Olivér/ KIIT | fejlesztése. Az érzékelés kooperativ mddon torténik. A cél egy adott jiirm(i kdvetéséhez
az optimalis szenzorok kivalasztasa és azok jeleinek feldolgozasa. A feladat kiegészithet6
a megfigyel6 jarmdvek irdnyitasi stratégidjanak kidolgozasaval.

K-19 Multiobjektumos allapotbecslés Toré A feladat tobb jarmd allapotanak becslése valtozd lathatdsagi korilmények kozott. A

kozuti forgalomban Olivér/ KIIT | jarmiivek mand&vereznek, ami miatt a becslés multimodelles struktaraban térténik
(IMM, VSIMM). A feladathoz forgalmi szitudciok modellezése szimulacids kérnyezetben
torténik.

K-20 Keretrendszer fejlesztése Sz6ke Az autondm jarm(ivek piacén elengedhetetlen, hogy a készitett megolddsok megfeleld

autonom jarmlvek fejlesztéséhez LaszI6/ KIIT | biztonsagi el6irasoknak megfeleljenek, Ehhez azonban meghatérozott tesztkdrnyezetre
is szlikség van. A téma keretében egy autondm jarm(iranyitasi algoritmus kilonb6z6
tesztesetekben valo kiértékeléséhez keretrendszer kifejlesztése a cél.

K-21 Autoném jarmdiranyitasi Sz6ke Manapsag egyre gyakoribbak az autonédm irdnyitasi feladatot megoldo algoritmusok.

algoritmusok min&ségének Laszlo/ KIT | Ezek min&ségi 6sszehasonlitdsa azonban nem trividlis. A téma keretein beliil a

Osszehasonlitasa lehetséges 6sszehasonlitasi metrikak feltarasa, kutatasa, értékelése, esetleg Gjak
kitaldlasa, tervezése és ajanlasa a cél.

K-22 Fejlesztési mechanizmus Sz6ke Napjainkban a népszerd jarmiranyitasi trendek kévetése, az Uj algoritmusok

kialakitasa modern jarmdiranyitasi Laszlo/ KIIT | prototipizalasa és bevezetése komoly gondot okoz a kutatécsoportoknak. A téma célja

megoldasok fejlesztéséhez felmérni a fejlesztési és implementalasi kdrnyezet olyan definidlasat amely biztositja az
adaptiv fejlesztést és a gyors reakcidt az esetleges valtozdsokra. A téma keretei kdzott a
megoldasok keresése a dockerizalastdl a kiilonb&z6 pipelineokon at egészen a kddok
fenttarthato fejlesztésének részletezéséig széleskor( attekintésre kerl sor. Ez magaban
foglal egy olyan kialakitott fejlesztési mechanizmus javaslatot ami megkonnyiti a
modern irdnyitastechnikai megoldasok (gépi tanuldsi algoritmusok) adaptiv fejlesztését.

K-23 RTK GPS mobilinternet modem Fehér A feladat célja, a tanszék altal kifejlesztett RTK GPS médositott hardverében lévé

szoftverfejlesztése

Arpad/ KIIT

programozhaté modem szoftverének kifejlesztése. Az eszk6z az RTK korrekcids adatokat
szabvanyos TCP/IP kommunikacion keresztil gy(ijti be a foldi bazisallomasokrdl. A
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feladat ennek a kommunikaciénak megvaldsitdsa egy programozhaté GSM modem
segitségével, C nyelven implmentalva.

K-24 Elektromos gokart Fehér A feldat célja a mar meglévé elektromos gokartra kifejlesztett vezérlGegység tesztelése
kommunikacids kozponti Arpad/ KJIT | ésa meglévé szoftverek integracioja. Az eszkdz képes a kiilonboz6 vezetékes (CAN, LIN,
vezérlGegységének tesztelése és USB) és vezetéknélkili (4G, Bluetooth, RC) kommunikacids technoldgidk kezelésére,

szoftverintegracidja valamint szervomotorok vezérlésére. A feladat magaban foglalja a nyomtatott aramkor

beliltetését, hardvertesztelését és a meglévé szoftverek integracidjat valamint
funkciondlis tesztelését.

K-25 Alapszintl jarm-infrastuktdra Aradi A feladat célja a meglévé Cohda MK5 tipusu V2X rendszer programozasa és tesztelése
kommunikacié megvaldsitdsa IEEE Szilard/ egy egyszer( kozuti jelz6ldmpa kommunikacié megvaldsitasara. A rendszernek képesnek
802.11p szabvany szerint miikodé V2X | KIIT kell lennie a kétiranyd kommunikdcidra a jelz6lampa és a tanszéki leketromos gokart
rendszerrel kozott, ahol egyik iranyba a jelz6lampa jelzésképét, mig a masik irdnyba egy sebesség

parancsot kell kiildeni a gokart felé. A feladat része (kezdeti Iépései) a Cohda rendszerek
megismerése, dokumentéciok attekintése és a rendszer programozdasanak elsajatitasa.

K-26 Duckietown robotikai rendszer Aradi A feladat a célja a meglévé Duckietown robotikai rendszer egy varosi tesztpalyajanak és
Osszedllitasa, tesztelése és Szilard/ robotjainak 6sszeallitasa. A feladat magdaban foglalja a mechanikia és elektronikai
demonstarciodk kifejlesztése KIT Osszeszerelést, szoftvertelepitést és tesztelést. Tovabbi cél az alapfunkcidkat bemutatéd
demonstraciok fejlesztése meglévs szoftverek és szoftverkonyvtdrak integracidjan
keresztil.
K-27 Utazasi lancok szimulacidja Tettamanti | Utazasi lancok szimulaciéja MATSIM szimulacios szoftverben. A kutatas soran MATSIM
MATSIM szimulacios szoftverben Tamas/ szimulacidkkal kell megvizsgdlni, hogy az optimalis utazasi lancok alkalmazdsanak mi a
KIT hatdsa a teljes kozlekedési rendszerre.
K-28 Utazasi id6 és keresztmetszeti Tettamanti | Waze (FCD) travel time adatok és keresztmetszeti hurokdetektor (flow) adatok
forgalomnagysag mérési adatok Tamas/ fuzionalasi lehetdségei. Els6 kdrben Vissim szimulacio alapu vizsgalat. A kutatas célja
fuzidja, incidensfelismerés varosi KIT forgalomnagysdag becslése (flow) becslése csak FCD-bdl, tovabba a stabil és instabil (grid
forgalomban lock dugd) allapotok szétvélasztdsa is megy. Emellett a haldzat kritikus (allandéan
beduguld) pontjainak felfedezése is cél: gyakorlatilag varosi incidens felismerés (urban
AID).
K-29 Decentralizalt, vezetéknélkuli Varga A hallgaté feladata Omnet++, Veins, SUMO és Matlab szoftverek felhasznalasaval olyan
iranyitds szimulacidja (Omnet++) Balazs/ szimulacidk osszedllitdsa, melyben jarmd-jarm, jarmd-infrastruktira kommunikacidval
és/vagy implementalasa V2X eszkdzék | KIT kapcsolatos tesztek megvaldsithatok. Tovabbi feladat egyszer( irdnyitas megvaldsitdsa a
segitségével. vezeték nélkuli kommunikacié modelljének figyelembevételével.
K-30 Forgalmi szituacid felismerése Varga A hallgaté feladata forgalomszimulatorral generalt adatok segitségével neuralis hald
neurdlis hald segitségével Baldzs/ tanitasa. Cél bizonyos forgalmi szituaciok klasszifikalasa (pl. jarmdvek pozicidjabdl,
KIT sebessgébdl egy elGzési szituacio felismerése).
K-31 Jelz6lampdas csomdépontokban Varga A jelz6ldmpds csomdpontokban kialakulé sorhosszak modellezésére tobb matematikai
kialakul6 sorhosszak becslése kernel Baldzs/ modell [étezik. A hallgaté feladata forgalomszimulator segitségével generalt adatok
madszerekkel KIT alapjan egy Gauss folyamat tanitasa a sorhosszak becslésére. A kutatas célja olyan

kernel definidldsa, amelyben a hiperparaméterek megfeleltetheték fizikailag is
értelmezheté mennyiségeknek.

K-32 Mddszertan készitése tobb Tettamanti | Moddszertan készitése tobb szempont szerinti optimalis jelz6lampa elhelyezésre. Olyan
szempont szerinti optimalis Tamas/ mddszertan kialakitasa a feladat, ami segit abban, hogy egy adott topoldgiaju és
jelz6lampa elhelyezésre. KIT dinamikus forgalmi igény( varosi Gthalédzaton meg tudjuk hatarozni a jelz6lampaval

iranyitott csomdpontok célszerl helyét - figyelembe véve az egyéni kozlekedSk
dinamikus, adaptiv viselkedését is. A kutatds soran az alabbiak elvégzése a cél: 1)
Matematikai médszertan meghatdrozas az optimalis jelz6lampahelyek meghatérozasara
2) Szimulacids keretrendszer kialakitasa 3) Tesztelés. A kutatdshoz rendelkezésre allé
szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO

K-33 Kockazatértékelés és Tettamanti | Kockazatértékelés és biztonsdgelemzés a forgalomirdnyité berendezés és autoném
biztonsagelemzés a forgalomiranyitd Tamas/ jarmvek egyuttm(ikodésének vonatkozasaban. A kutatas soran az alabbiak elvégzése a
berendezés és autoném jarmivek KIT cél: 1) Kockazatértékelési és biztonsagelemzési modszerek attekintése 2) A mddszerek
egyuttm(kodésének vonatkozdsaban alkalmazésa a forgalomiranyité berendezés és autondm jarmiivek vonatkozasaban 3)
Petri-hald épitése. A kutatdshoz rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM,
SUMO.
K-34 Az autoném jarmu Tettamanti | Az autondm jarmu Utvonalvalasztasahoz hasznalandé célfliggvény meghatarozdasa. Az
Utvonalvalasztasahoz hasznalandé Tamas, egyéni hasznot maximalizalé Utvonal eltér a teljes tarsadalmi hasznot maximalizalétol a
célfliggvény meghatarozasa Horcher torlodasi externalia miatt. A kutatds soran az alabbiak elvégzése a cél: 1)
Daniel/ Utvonalvalasztasi célfiiggvények, jarmiivezetdi viselkedési modellek attekintése 2) Uj
KIT célfliggvények definidlasa az autondm jarmdives kozlekedés figyelembevételével 3)
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Szimulacios vizsgélat. A kutatashoz rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB,
VISSIM/VISUM, SUMO.

K-35 Automatikus szkenaridé generalds | Tettamanti | Automatikus szkenarié generalas Vissim mikroszkopikus forgalmoszimuléciés szoftver
Vissim mikroszkopikus Tamas/ szamara. A kutatds soran az alabbiak elvégzése a cél: 1) szimulacids keretrendszer
forgalomszimulacids szoftver szamara. | KIJIT kialakitasa, amelyben az automatikus térkép importalas megvaldsithatd; 2) autonédm
forgalom generdlas 3) Tesztelés.
K-36 Zavarterjedési modell kialakitasa Tettamanti | Modell készitése a vdrosi kdzuti forgalomban el6allé torlédasi zavar terjedésére. A
és beavatkozasi lehet&ségek Tamas/ zavarterjedési modell megalkotasa utdn annak vizsgalata, valamint validaldsa a feladat.
meghatdrozasa KIT Haldzati elemzések végzésére szolgald modszertan kidolgozasa és az alapjan a
hatésteruletek meghatarozasa a cél egy adott tesztteriileten. El kell végezni a haldzati
zavarterjedés matematikai modelljének validalasat forgalomszimulacids analizissel
(SUMO vagy VISSIM).
K-37 Szintetikus LiDAR pontfelhé Varga A feladat célja Unity 3D programban generalt szintetikus LiDAR pontfelhd validalasa. A
validalasa el6re betanitott neurdlis Baldzs/ hallgaté feladata a validdciéhoz egy a gyakorlatban hasznalt objektumfelismeré
halé (pl. PointNet) segitségével. KIT algoritmus kivalasztasa és alkalmazasa. A kérdés, hogy az algoritmus mennyire ad
hasonlé kimenetet a szintetikus pontfelhén egy valds felh6hoz képest?
K-38 Korlatos Gauss folyamatok Varga Forgalmi adatok approximacidja Gauss folyamattal. Linedris és nemlinedris korlatok (pl.
(Constrained Gaussian Process) Baldzs/ forgalomnagysagra nézve) figyelembevétele az optimalizacid sordn. Implementalas
implementacidja KIT Python-ban.
K-39 Valos idejl kozuti Bede Megfelel6 adatforras keresése és tesztelése, majd az adatok alapjan szoftver készitése
forgalomiranyitd rendszer fejlesztése Zsuzsanna/ | kozlekedésilampak vezérlésére. Az elkészitett program ésszehasonlitasa létezé
és tesztelése. KIT megoldasokkal, hatékonysdgdnak vizsgalata.
K-40 Autoném jarmdiranyitas egyes Németh Az autondm jarmirdnyitas szamos olyan tarsadalmi kérdést vet fel, ami nem m(iszaki
tarsadalmi és etikai kérdéseinek Balazs/ teriileteket is érint, mint példaul az etika, az adatvédelem és a humaneré6forras
feldolgozasa KIT gazdalkodas kérdését. A kutatas célja az egyes kapcsolddd kérdések irodalmanak
feldolgozasa, a jarmdiranyitdsi formalizmus szdmara valé alkalmazhatdsag
szempontjabol.
K-41 Autoném jarmdvek forgalomra Németh Feladat egy autondm jarmi viselkedésének vizsgdlata. A vizsgalat sordn figyelembe kell
valé hatdsanak vizsgalata szimulacios Balazs/ venni, hogy a vizsgalt jarm{ forgalomban halad. A forgalomban kozleked6 autoném
eszkozokkel KIT jarmi mozgasanak hatdsa van az 6t korulvevé jarmlvek mozgasara is.
K-42 Autoném jarmivek Németh A feladat célja kilonb6z6 forgalmi szituacidkban, elsGsorban keresztez6désekben az
interakcidjanak kezelése a Baldzs, autonom jarmvek viselkedésének vizsgalata, kiilonos tekintettel a nem autoném
kiterjesztett valésagban Hegedis jarm(ivekkel valé egylittmiikodésre.
Tamas/
KJIT
K-43 Szenzorfuzion és jarmivek Németh A kutatasi feladat célja egy olyan algoritmus alapjainak kidolgozasa, ami képes
kozotti adatfuzion alapuld Baldzs, videdkamera LiDar és inercialis szenzor adatokbdl kiilénb6z8 szirési eljarasokon
automatizalt megoldasok Hegedis keresztul becsulni az autoném jarm(ivek el6tt |évé akadalyokat. Tovabba, ezt az
Tamas/ informacidt képes megosztani a kérnyezetében Iévé tovabbi autondm szereplékkel,
KIT javitva ezaltal a kozlekedés biztonsagossagat.
K-44 Nagyméret(i adathalmazok Németh A kutatds a jovSben, az autondm és "connected" jarmiivekbdl
feldolgozasanak kérdései intelligens Balazs, szarmazo "Big Data" feldolgozdsanak kérdéseit vizsgalja.GNSS adatokbdl kiilénb6z6
jarm( és kozlekedési rendszerekben Fényes sz(irési eljarasokon keresztiil becstilni az autondm jarm(ivek és a gyalogosok helyzetét.
Daniel/
KJIT
K-45 Kamera alapt SLAM algoritmus Németh Onvezetd jarmivek érzékelési algoritmusaiban elterjedten alkalmaznak kamerakat. A
fejlesztése 6nvezetd jarmiivekhez Baldzs, szenzor alkalmas tovabbd a jarmd helyzetének becslésére is detektalt markerek alapjan.
Fazekas Amennyiben a lokalizacios és a markerek érzékelése egyszerre torténik a jolismert SLAM

Maté/ KIT

(simultaneous localization and mapping) problémahoz jutunk. A kutatas soran kamera
alapt SLAM algoritmusok vizsgalata torténik valds 6nvezet6 autés mérésekre alapozva.

K-46 Objektum detekcid deep learning | Németh Onvezetd jarmiivek algoritmusaiban két kritikus probléma a jarmdi lokaliz4ciéja és a
alkalmazdasaval SLAM algoritmusokhoz | Balazs, kornyezet felderitése. Amennyiben e kettd egyszerre torténik a jolismert SLAM

Fazekas (simultaneous localization and mapping) problémahoz jutunk. Ennek egyik

Maté/ KIT kulcsfontossagu lépése megfelel6 markerek detektaldsa és kovetése. A kutatasi téma

soran objektum detekcids algoritmusok vizsgalata térténik deep learning mddszerekkel.

K-47 Mérési és tesztelési kornyezet Németh A feladat autondm jarmifunkciok validalasahoz sziikséges hardver és szoftver kornyezet
fejlesztése autonom jarm(ifunkcidk Baldzs, kialakitasa. A téma magdaban foglalja a kiilonb6z6 szenzorok jeleinek méréséhez
validalasara Fazekas szlikséges modszer és autondm funkcidk implementdlasat lehet6vé tevé kornyezet

Maté/ KIT

fejlesztését.
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K-48 Tanulé eljarasok alkalmazasanak Németh A nemrégiben robbanasszer( fejlédésnek indult gépi tanulasi eljarasok, pl. deep learning
vizsgdlata jarmdiranyitasi és modell Baldzs, segitségével szamtalan Uj eredmény szlletett nagy mennyiségl adatok alapjan tanulé
identifikacids feladatokban Fazekas madszerek ltali probléma megoldasra. A kutatas célja ezen eredmények
Maté/ KJIT | alkalmazhatdsaganak vizsgdlata jarmdiranyitasi és modell identifikacios feladatokban.
K-49 Modell alapt jarmUiranyitasi Németh A modell alapu iranyitasi eljarasok pl. MPC széles korlien alkalmazottak jarmiranyitasi
algoritmus tovabbfejlesztése Baldzs, témakorben. Hatasossaguk azonban nagyban fiigg az alkalmazott modell pontossagatdl.
paraméterbecslési eljarasok Fazekas A kutatds célja egy szimulacios kornyezet 6sszeallitadsa modell alapu iranyitas
integralasaval Maté/ KJIT | tovabbfejlesztésére paraméterbecslési eljarasok integraldsaval.
K-50 Modell és tanulas alapu Németh Az automatizalt jarmdiranyitasok elkterjedésével egyre nagyobb szerepet kapnak a
irdnyitastervezési eljarasok integraciés | Baldzs, tanulas alapu algoritmusok a jarm( iranyitérendszereiben. A kutatas célja annak
kérdései Fényes vizsgalata, hogyan lehetséges performancia garantdlt médon Iétrehozni iranyitasokat
Daéniel/ ugy, hogy a tanulasi mddszerek el6nyei kihasznélasra keriinek, mikézben a garanciakkal
KIT kapcsolatos hatranyos jellemzéi kikliszobolhetSk. A feladat megoldasa sotan a modell
alapu iranyitasokkal valé integracié megfelel§ kiindulasi alapot ad.
K-51 Vertikalis és hossziranyu Dr. Gaspar Az Utpdlya altali, jarm(ire hato gerjesztések jelent6sen befolydsoljak a vezets- és
dinamika integralt analizise Péter/ KJIIT | utaskényelmet. A kutatasi feladat a jarm(i sebességprofiljdnak tervezése az utazasi

kényelem szempontjabdl, figyelembe véve olyan befolyasolé tényezéket, mint az ut
egyenetlensége, a hossziranyu sebességtél fuggben kialakulo az dtgerjesztés
frekvenciaja és a félaktiv felfliggesztés karakterisztikaja.

K-52 Autoném jarmdvek forgalmi Dr. Gaspar Az automatizalt jarmivek kozuti kozlekedésben valé megjelenésével 6sszefliiggésben
szituacidinak elemzése Péter/ KIIT | szamos jarmiranyitasi feladat var megoldasra a hatékony kozlekedés biztositasa
érdekében. A kutatasi feladat olyan kdzlekedési szcenariok meghatarozasa és a
felmerild irdnyitastervezési feladatok megolddsa, amelyek az autondom jarmUvek
egymadssal és a hagyomanyos jarm(ivekkel valé vegyes kozlekedésében jellemzéek.

K-53 Autoném jarmdvek navigacios Dr. Gaspar Az autondm jarm(ivek navigacios feladatanak megolddasa tobb kritérium egyideji
modelljének kalibraldsa Péter/ KIIT | figyelembe vételével torténik, hiszen pontos, robusztus és koltséghatékony megoldas

kritikus kérdés. A feladatban pontos és robusztus modell felépitése a cél, ami a széria
jarmivokon alkalmazott szenzorokra épit ugyan, de a szenzorfuzios eljarasok
kihasznalasaval a pontossagot jelentdsen javitja.

K-54 Megosztott autondm jarmives Dr. Csiszar A mobilitasi szolgéltatdsok modellezése, Uj tervezési-lizemeltetési mddszerek

szolgaltatasok tervezési és Csaba/ kidolgozasa. A bevezetés scenario elemzése. A hatdasok modellezése, Uj teljesitmény

Uzemeltetési mddszereinek fejlesztése | KTKG mérészamok bevezetése. Adatalapu tervezési mddszerek kidolgozasa, adatcsoportok, -
aramlasok, -felhasznalasi korilmények meghatarozasa.

K-55 Correlation Analysis Method of Dr. Csiszar Quantitative correlation analysis between function semi personalization and

Customization and Semi Csaba/ customization settings of MaaS mobile applications. The multi-criteria qualitative

Personalization in Mobility as a KTKG analysis method is applied to identify the assessment aspects. The scoring method is

Service introduced. Then the correlation coefficient is calculated. 25 MaaS applications have
been evaluated by the new method.

K-56 Business Model of Mobility Dr. Csiszar Elaboration of a business model applied to mobility services based on shared

Service based on Autonomous Csaba/ autonomous vebhicles. Identification and analysis of current business models applied to

Vehicles KTKG shared mobility services based on cars, forecasting the changes caused by the

implementation of autonomous vehicles to future service and impact on stakeholders.
Investigation of changes in the organizational structure of mobility service companies.

K-57 Csoportos dontéstamogatas az Dr. Duleba Az 6nvezetd autok tesztelésének sikeressége szamos tényez6tdl figg, amelyek a
onvezet6 jarmivek tesztpdlya- Szabolcs/ tesztpdlyakhoz kapcsolédnak. Ezen tényez6k értékelését szakértdi konszenzus alapjan is
tényezbinek értékelésében KTKG elvégezhetjik. A kutatds célja tobb ZalaZone szakértd véleményének szintézise a

legfontosabb attribitumok kapcsan és az eredmények cikk formdaban valo
megjelentetése.

K-58 Az autoném aruszallitas Dr. Az aruszallitasi célokra hasznalt autondm jarmdivek jelentés fejlédési potencidlt

elterjedésének jovéképei a kiber- Mészaros jelentenek az aruszéllitasban érdekelt ipari vallalatok szamara. A kiber-fizikai rendszerek

fizikai rendszerek vildagaban Ferenc/ kiterjedésével |épést tartani kivand vallalatok szamdra kiiléndsen fontos ismerni, hogy a
KTKG digitalizacios iranyu fejlesztések révén milyen piaci jovéképet allithatnak fel maguknak.

A kutatds eredményei hozzéjarulnak az automatizacidban érdekelt véllalatok
technoldgiai valtoztatdsainak hatékony elGkészitéséhez.

K-59 Comparison of heuristic Esztergar- In urban environment growing interest is present related to the realization of flexible

optimization methods Kiss activities and the potential decrease of travel time. Utilizing the spatial and temporal
Domokos/ flexibility of activities the daily activity chains can be optimized. The aim of the task is to
KTKG analyze the usability of heuristic optimization methods and compare algorithm results in

case of different transportation modes.
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K-60 Transport research challenges Dr. In this research an overview of past and ongoing EU funded projects should be
based on the analysis of projects Esztergar- conducted. In order to provide a wide overview of research areas, based on the EU
Kiss strategic documents, reports, and roadmaps the main topics have to be identified. Using
Domokos/ transport research databases, the most relevant and up-to-date projects have to be
KTKG assessed and categorized according to the identified topics. Finally, future main research
directions and challenges related to each topic should be discussed.
K-61 Sensitivity analysis of Dr. In order to provide optimal choice of activity locations and travel time reduction, a daily
optimization parameters Esztergar- activity chain optimization method has been elaborated. The optimization includes
Kiss temporal and spatial flexibility of the activities providing suitable alternatives for specific
Domokos/ activity types. The main goal of this task is to run the optimization with several types of
KTKG inputs and parameters, so that the effects of different settings on the optimization
performance can be assessed.
K-62 Preference analysis to support Dr. The optimization opportunities of urban mobility and commuting has been of interest in
optimization processes Esztergar- transportation resarch. In order to apply advanced methods, data have to be collected
Kiss through specific surveys, which usually focus on features of daily activity chains and
Domokos/ work related trips. Based on the data, the main preferences of the users can be
KTKG extracted. The aim of this task is to analyze the results of mobility surveys and support
the optimization process of activities.
K-63 Smart City rendszerkoncepcid Dr. Téth Smart City megoldasok széleskoriien megjelentek az irodalomban, a gyakorlatban még
kidolgozasa kis- és kozépvarosok Janos/ kevésbé. Kilonboz6 méretd varosok eltéré megkozelitéseket alkalmaznak. A kutatds
esetében KTKG célja a Magyarorszagon is nagy szamban jelen Iévé kis- és kozépvarosokra készitett
rendszerkoncepcid kialakitdsa.
K-64 Az onvezetd technoldgia Dr. Sipos Az 6nvezetd technoldgia fejlédése, terjedése jelent6sen megvaltoztatja az utazassal
terjedésének hatasa az utazasi Tibor/ toltott id6 felhasznaldsat is: a jarmivezetést felvalthatja a munkavégzés, a pihenés vagy
id6értékre KTKG mas tevékenység. Mindez befolyasolhatja a kozleked6k mddvalasztasat, a kozlekedési

beruhdzasok megtérilését is. A kutatds célja, hogy az elérhetd irodalom feldolgozésaval,
illetve a k6zo6lt adatok masodlagos felhasznalasaval vizsgélja ennek a valtozésnak a
varhato folyamatait és mértékét.

K-65 Autonom kozlekedés tarsadalmi Dr. Sipos A téma keretében feltarasra keriilnek a jelenlegi autématizéltsagi szintek tarsadalmi
megitélése Tibor/ elfogadottsagi értékei. A kutatas soran olyan 6sszefliggések keresése valdsul meg,
KTKG melyek az egyes emberi tulajdonsagok, jellemzék alapjan el6revetitik, hogy mely

paraméterek befolyasoljak leginkdbb az autondm kozlekedés elfogadottsagat, kik
lesznek azok, akik elényben részesitik majd e kozlekedési mdédot.

K-66 Okos varos- okos ember? Dr. Sipos A kutatds azt vizsgdlja, hogy az autondm kozlekedési eszk6z6k valamint az okos eszkozok
Tibor/ megjelenésével varhatéan hogyan fog valtozni az emberek kozlekedési ismeretszintje.
KTKG Mely kozlekedési eszkozok esetében milyen ismeretekre lesz sziikség, melyek fognak

eltlinni. Milyen kovetkezményekkel jar a gépjarmivek nagyfoku automatizalasa a
gépjarmlivezet képzés és a vezetsi engedélyek kiaddsanak teriiletén?

K-67 Automatizaltsagi szintek Dr. Sipos Az autoném jarm(ivek elterjedésével varhatéan a kozlekedésbiztonsag is javulni fog. A

megitélésének hatasa a Tibor/ kutatasi téma azt vizsgalja, hogy az egyes automatizaltsagi szintek megjelenésével

kozlekedésbiztonsagra KTKG milyen javulas varhaté. A fejl6dés az egyes balesettipusokat hogyan befolydsolja.

K-68 Védtelen kozlekedGSk biztonsaga Dr. Sipos A kozuti kozlekedésbiztonsag teruletén jelenleg a legtobb fejlédés, fejlesztés a jarmiivel
Tibor/ torténd kozlekedést érinti. A kutatas azt vizsgalja, hogy a jarmi kozlekedést tamogatd
KTKG rendszerek a védtelen kozlekedSket mennyiben fogjak segiteni a felelésségteljes

balesetmentes kozlekedésben. Milyen eszkdzok sziikségesek hozza, hogy a védtelen
kozlekeddk is biztonsagosan tudjanak kozlekedni

K-69 Autondm jarmuvek alkalmazasi Dr. Foldes Az autondm jarm(ivek alkalmazasi terileteinek meghatdrozasa a jelenlegi mobilitasi
terlleteinek azonositasa és Dévid/ szolgdltatasok attekintésével és széleskorl irodalomkutatds elvégzésével a fejl6dési
szolgéltatasok tervezése KTKG irdnyok azonositasa érdekében. A varosi, kozuti személyszallitds mellett, a kistérségek

igényvezérelt személy és aruszallitasi alkalmazasi lehet6ségei is vizsgalandd. Konkrét
mobilitasi szolgaltatasok modelljének kidolgozasa.

K-70 Autondm jarmives mobilitasi Dr. Foldes Igényalapu megosztott autondm jarm(ives mobilitasi szolgaltatds tervezési modszerének
szolgaltatasok tervezési mddszere David/ fejlesztése kiilonos tekintettel a jarm(iszam és megalldhely kijeldlésre. Altalanos
KTKG mddszer kidolgozasa a sziikséges jarm(iszam vagy megdlldhely helyszinének kijelclésére

figyelembe véve az utazdi elvardsokat, teriileti és technoldgiai adottsagokat. A modszer
alkalmazdsa egy kivalasztott terileten.

K-71 Gyalogos mozgas el6rebecslése Dr. Foldes Az autondm jarm(ivek megjelenésével a biztonsagosabb kozlekedés eléréséhez a
az 6nvezetd jarmlvek David/ gyalogos eliitéses balesetek megelGzésére megoldasi mddszer kidolgozasa. A jellegzetes
dontéstamogatdsa érdekében KTKG csomdponti gyalogos mozgdsok, mintazatok, viselkedési formak azonositdsa, a gyalogos
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reakciok és érzelmek feltarasa. A gyalogos lelépések el6re becslési médszerének
meghatdrozdsa, amelyet az autondm jarmlvek szoftveres programozasahoz hasznalhaté
fel.

K-72 Kerékparos mozgasmintazatok Dr. Féldes Kulonboz személyes és utazasi szokasjellemzékkel bird kerékparosok
azonositasa informdacios szolgéltatasok | David/ mozgasmintazatanak azonositasa eltérd infrastruktdra tipusokon, forgalmi és kornyezeti
fejlesztése érdekében KTKG jellemz8k mellett. Osszefiiggések feltérasa; az eredmények hasznosithatésaganak
azonositasa és felhaszndlasa infrastruktura tervezés és informdcids szolgaltatas
fejlesztése sordan.
K-73 Helyszinértékel6 modszer Dr. Foldes Konkrét helyszineket és teruleti egységeket a mobilitasi szolgéltatdsok hozzaférhetGsége
fejlesztése (mobilitasi és egyéb David/ szerint értékel6 eljaras fejlesztése; azaz valamennyi szolgéltatas hozzaférhet6ségének
szolgéltatasok) KTKG vizsgalata, amihez a mobilitasi szolgaltatas egy kozvetit6 eszkoz. Figyelembe veend§ az
Ujszer(, igényalapu és megosztott kozlekedési modok okozta utazoi szokas valtozasok,
valamint az autoném jarmivek megjelenésével bekovetkezd lehetséges véltozdsok.
K-74 Innovativ kozlekedési rendszerek | Dr. Foldes Igényalapu és igényvezérelt mobilitdsi szolgdltatasok bevezethet&ségének vizsgalata.
kidolgozasa kis- és kbzepes varosi David/ Utaselégedettség, felhasznaldi elvarasok és valtasi hajlanddsag felmérése; a kereslet-
kornyezetben KTKG kinalat hatékony egymashoz rendelése; a csucsidei I6késszer( és a csucsiddn kivili
terhelés optimalizélasdra mddszer kidolgozasa. Teriletjellemz6k alapjan az idealis
kozlekedési méd és jellemzinek meghatarozasa; az automatizalas lehetdségeinek és
hatasainak azonositdsa.
K-75 Vasuti automatizalasi médszerek Dr. Foldes A vasut automatizalasi lehetGségeinek azonositasa (jarmiranyitas, forgalomszervezés,
kidolgozasa és az automatizalas David/ személyzetvezénylés, jarmivezénylés, utaskezelés). A vasttvonalakat, azok
hatésainak feltarasa KTKG automatizalasi fejlettsége alapjan, mindsit6 értékel6 modszer fejlesztése (automatizalasi
index). Az automatizaldsi fejlesztések tarsadalmi és Gzemeltetési hatdsainak feltarasa,
szamszer(i 6sszefuggések felallitasa.
K-76 RepulGtéri bike-sharing rendszer Dr. Foldes A replilGtéri utasoldali és munkavallaléi eljutast, illetve a repulétéren beliili
fejlesztése David/ munkavallaldi kozlekedést tamogatd bike-sharing rendszerek tervezése. A lehetdségek
KTKG és nehézségek azonositasa, meglévé rendszerek elemzése; az alkalmazandé
kerékpartipus (hagyomanyos, pedelec, teher, sth.) meghatdrozasa. A rendszer szerkezeti
és funkciondlis modelljének elkészitése. Utazoi elvarasok feltarasa.
K-77 Alternativ meghajtasu Dr. Foldes Alternativ meghajtasu kozforgalmu jarmdivek (pl. elektromos autébuszok) értékelése,
kozforgalmu jarm(ivek Gizemeltetési Dévid/ multikritériumos 6sszehasonlitasa. Komplex jésagi mutaté meghatdrozasi médszer
maodszere KTKG kidolgozasa, figyelembe véve a jarmi miszaki paramétereit, kialakitasat, Gzemeltetési
kortlményeit (viszonylathalézat, menetrend, domborzat). Médszer alkalmazasa
kilonboz6 jarm(vekre és zemeltetési korilményekre.
K-78 Intelligens kozosségi kozlekedési Kézel A kutatds Ujszer(, a (hazai) gyakorlatban még nem alkalmazott autébuszos el6nyben
el6nyben részesitési eljarasok Miklds/ részesitési eljarasokra fokuszal. K6zéppontjaban a valtakozd iranyu buszsav
kidolgozasa KTKG rendszerkoncepcidjanak kidolgozasa all. A kutatas az alkalmazandé utasoldali
telematikai rendszerekre is kitér.
K-79 Hibrid vasuti jarmdvek Csonka Energiaszempontu értékelés.
Uzemeltetési modszereinek fejlesztése | Balint/ Szolgaltatas fejlesztési megolddsok kidolgozasa kilonds tekintettel a varosi és elévarosi
KTKG kozlekedés intelligens integraldsara, valamint a nemzetkdzi viszonylatokra.
Nemzetkozi gyakorlat multikritériumos elemzése és értékelése, figyelembe véve
gazdasdgi szempontokat.
K-80 Drénok biztonsagos Csonka A piléta nélkili 1égijarmdvek kilonboz6 légterekbe torténd integralasanak
alkalmazdasahoz szlikséges mddszer Balint/ megvaldsithatdsagi vizsgalata. Ezekben a légterekben valé alkalmazhatdsagi és
kidolgozasa KTKG alkalmazasi mddszer kidolgozasa kiilonb6z6 jogi és biztonsagtechnikai szempontok
alapjan, kiillonosképpen a replilGterek kozelkorzeti és toronyiranyitasi kornyezetében. Az
lzemeltetés biztonsagat kifejez6 mér6szam meghatarozasa és implementélasa a magyar
légtérbe.
K-81 Autoném drénokra épulé varosi Csonka A jarmvek jellemzginek és a kapcsolddo infrastruktura vizsgalata a trendek figyelembe
kozlekedési szolgaltatas fejlesztése Balint/ vételével. Lehetséges alkalmazasi terliletek meghatarozasa a terdleti jellemzék és
KTKG széleskord irodalomkutatas alapjan. Altaldnos lizemeltetési mddszer kidolgozasa és a
szolgaltatas bevezetésének vizsgalata szimuldcidval. Az U] szolgaltatds és a meglévd
mddszerek 6sszehasonlitasa gazdasagi és kornyezeti szempontok alapjan.
K-82 Elektromos varosi autdbusz Csonka Az elektromos varosi autdbusz toltésének, és a téltéberendezések jellemzGinek
toltSinfrastruktdra optimalizélasa Balint/ vizsgalata. A kozlekedési haldzat modellezése az elektromos tizemeltetés
KTKG sajatossagainak figyelembevételével. ToltGallomas helyszinek kijelolése.
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K-83 Macroscopic cycling level Dr. Matrai There are several studies covering the obstacles for cycling in an urban environment.
analysis in a smart city Tamas/ Based on econometrics, it will be possible to develop a general model, expressing the
KTKG cycling level (average number of trips) based on statistic parameters.

K-84 Drén mini-hubok technoldgiai Dr. Béna A vérosi koncentralt igénypont-halmazok city logisztikai rendszerében a drénok tébbféle

koncepcidjanak kidolgozasa a varosi Krisztian/ szallitasi feladatra lehetnek alkalmasak. A korabbi kutatdsok soran bebizonyosodott,

koncentralt igénypont-halmazok city ALRT hogy a szallitasi tranzakcidk varosi kdrnyezetben torténd hatékony lebonyolitasahoz

logisztikai rendszerében elengedhetetlen a dronok kiszolgdldsat tdmogatd Ugynevezett dron mini-hubok
alkalmazdsa. A kutatas célja egy olyan technoldgiai koncepcidnak és szolgaltatas
csomagnak a meghatarozasa, amely a drén mini-hubok kialakitasat tamogatni tudja,
kiilonos tekintettel a rakoddssal, az aruvédelemmel és a biztonsagtechnikaval
kapcsolatos kovetelményekre, valamint a jogszabalyi elGirasokra is.

K-85 Drénok alkalmazdsa Dr. Béna A dokumentumlogisztika teriletén elvégzett korabbi kutatdsok eredményeire alapozva

intralogisztikai rendszerekben a Krisztian, szamos megvalaszolasra varod kérdést és kihivast sikerilt feltarni az elmult évben. Ezek

dokumentumkezelésben jelentkezd Dr. Kovacs kozul a technoldgiai hattér és a rendszerkomponensek sepcifikalasa jelenti az egyik

anyagmozgatasi feladatok Gabor/ kérdéscsoportot, tovabba erre éplilve a dokumentumszallitasi feladatokat tdmogato

lebonyolitasaban ALRT forgalomszervezési koncepciok definialasa jelenti a kovetkezé kihivast. A kutatas célja e
két terlileten vald tovabblépés elérése a mintarendszer megvaldsitasahoz vezetd uton.

K-86 A beltéri helymeghatarozé Dr. Béna Az intralogisztikdban az anyagmozgatdsi feladatok automatizalt megvaldsitasra egyre

rendszerekbdl szarmazé adatok Krisztian/ gyakoribb, azonban a hatékony miikédéshez szamos tdamogato innovativ technoldgia

felhasznalasa a logisztikai ALRT egyuttm(ikodésére van sziikség. Ezek kozott vannak az IPS rendszerek is, amelyek

rendszerekben alkalmazott autoném tulajdonsagait sikeriilt mélyrehatéan megismerni, viszont integracidjuk az autoném

eszkozok irdnyitasdban eszk6zok irdnyitasdba még szamos problémat felvet, amelyet az IPS tulajdonsdgain kiviil
az alkalmazott autondm eszkoz tulajdonsagai, illetve a kornyezeti adottsagok is
meghatdrozhatnak. Ezek feltarasa, tovabba az IPS rendszerintegracio elGsegitése lenne a
tervezett kutatas legfontosabb célja.

K-87 A belvarosi 6vezetekben Dr. Béna A vérosi koncentralt igénypont halmazok szervezett kiszolgdlasaban jelentkezé rakodasi

jelentkezd rakodastechnikai és Krisztian/ miiveletek minden eddigi szervezési megoldas esetében sziik kereszmetszetnek

rakodasszervezési kihivasok kezelése ALRT bizonyultak. A fejlédéshez elengedhetetlen, és emiatt az druszallitasban alkalmazott

a jovd city logisztikai rendszereiben innovativ technoldégiai megoldasok (pl. automém jarm(ivek, vagy a kotottpalyas
technolégiak) ezt a helyzetet felerGsitik, hiszen Uj kihivasokat generalnak mind
technoldgiai, mind folyamatszervezési szempontbdl. Feltételezéseink szerint ezen a
helyzeten a megfelel$ rakodastechnikai megoldasokkal és az ezeket tamogaté smart
technoldgiak segitségével tompitani lehet, amelyek definidlasa a kutatds céljaként
hatarozhaté meg.

K-88 Modellek épitése a koncentralt Dr. Béna A kordbbi kutatasok a varosellatas teriiletén a last mile tipusu feladatoknal

igénypont halmazok ellatdsat Krisztian/ prognosztizaljdk a drénok alkalmazasi lehetdségeit, azonban a kutatdsokbdl az is

drénokkal tamogatd aruszallitasi ALRT kiderilt, hogy a koncentralt igénypontok ellatasa esetében is van relevancidja a

megoldasokban rejl6 potencidlok drénokkal tamogatott aruszallitdsnak. Nem viladgos jelenleg azonban, hogy milyen

azonositasara és becslésére forgalomszervezés mellett és milyen potencialokat hordoz magaban az ilyen tipusu
innovativ megoldasok alkalmazésa, ugyanis a jelenlegi becslések meglehet6en
elnagyolnak szamos kérdést. A kutatas feladata tehat olyan becslé modellek épitése,
amelyek alkalmasak lehetnek ezeknek a potencidloknak a feltarasara és pontosabb
becslésére.

K-89 Elektromos jrm@ hajtéslncsba e 'Atéma ke”re-ltélber? az (::-I.(ektromos !érmﬁvek?e? aIkaIma’zott vi’II.amos gépek jérml’jb.e’ )

TR o aeiies Adam/ GIT !I!esthetoseg’e'f wzsgﬂalj.uk sumul]auos eszko’zo.k.k(lel. A tema.celja az’elelftromos hajtasu
jarmUivekbe épitend6 villamos gépek tervezési iranyvonalait felderiteni.

K-90 Au’tolnlom Jarrnufunkuok A téma keretében autoném jarm(ifunkcid fejlesztést kell végezni STM Nucleo és

megvaldsitdsa bedgyazott Nyerges . . s AP . . s

. - S P Raspberry Pl kérnyezetben kérforgalmi szituaciora. A funkcidfejlesztést szimulacios
programozassal, korforgalmi szituacio Adéam/ GIT ; R . N
s a4 modellezéssel is el6 kell segiteni IPG Carmaker kornyezetben.

modellezése és validaldsa

K-91 Torque-vectoring stratégiak Dr. Harth

kutatasa, megvaldsithatdsaga egy Pé.ter/ P Torque-vectoring stratégidk kutatasa, megvaldsithatdsaga egy kisérleti jarmdvon.

kisérleti jarm(ivon.

K-92 Médszertan jarmiivek [’)r, Torok Investigating critical traffic situation related to automated vehicle functions

kiberbiztonsaganak értékelésére Arpad/ GIT

K-93 Mesterséges intelligencia alapu ST Safety evaluation of machine learning methods in the automotive industry

korszer(i rendszerek biztonsagi Arpad/ GIT

validacidja
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Szakmai program szervezési feladatok

Felligyel6 oktato
Sz-1 Szakmai programok el6adasok és lizemlatogatds szervezése a | Dr. Téth Janos
kozlekedéstechnika teriletén

Sz-2 Szakmai programok el6addsok és lizemlatogatds szervezése a | Harth Péter
jarmtechnika teriletén
Sz-3 Szakmai programok el6addasok és Gizemlatogatas szervezésea | Dr. Bona Krisztidn
logisztika teriletén
Sz-4 Szakmai programok elGadasok és Gzemlatogatas szervezése az | Bécsi Tamas
autoném jarmuvek teriletén
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