A projekt cime: Tehetséggondozas ¢és kutatoi utanpotlas fejlesztése autondom jarmiiranyitasi
technologiak teriiletén
Azonositészam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Palyazati felhivas

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

r s

rakpart 3.) 6sztondij palyazatot hirdet a BME Téritési és Juttatasi Szabalyzat (TJSZ) 37. § alapjan.

El6zmények: A Budapesti Miiszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem, az Eotvos Lorand
Tudomanyegyetem, valamint a Széchenyi Istvan Egyetem palyazatot nyert el ,, Tehetséggondozas
¢s kutatoi utanpotlas fejlesztése autondom jarmiiranyitasi technologidk teriiletén” cimmel. Az
Eurdpai Unid tamogatasaval, az Eurdpai Szocialis Alap tarsfinanszirozasaval megvaldsuléo EFOP-
3.6.3-VEKOP-16-2017-00001 projekt keretében.

A projekt keretében haromféle feladatkorben, ezeken beliil tobb témakoérben hirdetiink

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

A valaszthat6 témakorok ismertetését a dokumentum végén talalhaté melléklet tartalmazza.

Célkitiizés: A BME részérél a palyazat meghatarozo célkitiizése az autoném jarmiivek ¢és
elektromobilitassal kapcsolatos kutatasok végzése. Az elnyert palyazat lehetdséget 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/eSnreFU2gkpVmVT66) kitoltésével lehet palyazni. A palyazat benyujtasanak
hatéarideje 2020. januar 24. 12:00 éra.

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

A palyazat keretében hidnypotlasra nincs mod, a benyujtott palyazat hidnytalansagaért a palyazo
felelOs.

Az 6sztondij idotartama: 2020. februar 1. — 2020. augusztus 31. (odaitélt id6tartam lehet 3-6
honap)

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

A palyazék kore: BME-n alap-, mester- vagy PhD képzésben részvevd, a 2019/2020 II.
félévben aktiv jogviszonnyal rendelkezd hallgatok.
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A palyazo feladata:

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

- Tananyagfejlesztési illetve demonstratori feladat esetén: A valasztott témdban a
témavezeto ¢s a kijeldlt mesteroktatd (mentor) irdnyitasaval, a megjeldlt formaban oktatasi
anyag kidolgozasa, illetve az oktatds tdmogatasa. A palyazoé vallalja, hogy havonta irdsos
beszadmolot készit az elérehaladasrol.

- Szakmai program szervezési feladat esetén: Eldadasok, lizemlatogatdsok, szakmai
programok szervezése és tartasa hallgatok szamara. A tervezett konkrét programok révid
ismertetését és a palydzo jelenlegi és korabbi kozosségi szerepvallalasait a palydzatnak
tartalmaznia kell. A palyazo vallalja, hogy a programok lebonyolitasat megfeleléen
dokumentélja.

Az értékelés menete: Az online feliileten benyujtott palydzatokat a BME KJK dékanja altal kijelolt
birald bizottsag 2020. januar 28-ig értékeli. A biralo bizottsag értékelése €s javaslata alapjan, a
palyazaton nyertes hallgatok személyét, és az altaluk elnyert 6sztondij dsszegét a dékan allapitja
meg a beérkezett palyazatok, és a rendelkezésre allo keret figyelembe vételével. Az eredményrol a
palyazo a megadott email cimére kap értesitést 2020. januar 30-ig.

A nyertes palyazokkal a KJK kar dékanja 6sztondij szerz6dést kot.
Részletes informaciok és kiegészito tajékoztatas:

Dr. Bécsi Tamas:
becsi.tamas@mail.bme.hu
ST épiilet 1. emelet 106.
+36 1463 1044

A palyazati kiiras kozzétételi helye: KJIT honlap

2020. januar 15.

Dr. Mandoki Péter
dékan
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Melléklet

Tananyagfejlesztési feladatok

Tananyagfejlesztés/Demonstrator

T-1 Jarmiifedélzeti rendszerek I. Aradi Szilard | KIT

T-2 Jarm(ifedélzeti rendszerek II. Aradi Szilard | KJIT

T-3 Jarmiifedélzeti rendszerek IlI. Bécsi Tamas | KIIT

T-4 ErzékelSk és beavatkozok I. Soumelidis KIT
Alexandros

=5 ErzékelSk és beavatkozok II. Soumelidis KJIT
Alexandros

T-6 Logikai halézatok Bede KIT
Zsuzsanna

T-7 Iranyitastechnika Tettamanti KJIT
Tamas

T-8 Elektrotechika - elektronika Szabd Géza KIT

T-9 Szamitégépes miszaki alkalmazas Bede KJIT
Zsuzsanna

T-10 Kommunikacids rendszerek Szabd Géza KIIT

T-11 Diszkrét iranyitasok tervezése Bécsi Tamas | KIIT

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

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

T-14 Demonstrator Gépjarmdvek Gizeme témabdl Zoldy Maté GJT

T-15 Demonstrator Eréatviteli rendszerek témabdl Z6ldy Maté GJT

T-16 Demonstrator Hajtasrendszerek témabal Zoldy Maté GIT

MAGYARORSZAG
KORMANYA
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Azonositoszam:

technologiak teriiletén

Kutatasi Feladatok

Kutatasi téma

K-1 2D lidar alapu
lokalizaciés és SLAM alapu
algoritmusok kifejlesztése
modelljarmiire

EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Felel6s

témavezetd/Tanszék

Aradi Szilard/KJIT

”

Tehetséggondozas ¢és kutatoi utanpotlas fejlesztése autondom jarmiiranyitasi

Kutatasi téma rovid kifejtése

A feladat soran az elsd cél aktualis state-of-art 2D lidar alapu
lokalizacids és SLAM megolddsok 6sszegydijtése és a vonatkozd
irodalom attekintése. A végsé cél egy 2D lidarra megvaldsitott
és a lehetGségek szerint IMU-val és/vagy odometridval
kombinalt rendszer kialakitdsa és a szlikséges szoftverek
kifejlesztése Python vagy C++ nyelven. A megoldds tesztelését a
tanszéki modelljarmUveken kell elvégezni.

K-2 Cél megkozelités és
akadalyelkeriilés lidar
szenzor informaciok
alapjan, klasszikus és gépi
tanulason alapulé
modszerekkel.

Aradi Szilard/KIIT

A feladat soran el6szor szimulacidval kell kifejleszteni egy olyan
iranyitast, amely egy kezdGpontbdl egy célpontba juttat el egy
egyszer( jarmiimodellt lidar szenzorral érzékelt statikus
akadalyok kozott. A feladat a kovetkezd 1épésben
implementalhato Lego EV3 készletbdl épitett jarmlire, egy
alacsony koltségl lidar szenzor segitségével. ElGrehaladas
flggvényében elektromos gokarton is megvaldsithatd, tovabb
mozgo akadalyok esetére is tovabbfejleszthetd.

K-3 Parkoléhelyi
mandverezés
megvaldsitasa
modelljarmiivel

Aradi Szilard/KJIT

A feladat els6 |épésében szimulacié segitségével egy ismert
foglaltsagi térképpel rendelkezé teriileten kell két pont kdzott
Utkozésmentes Utvonalat tervezni. A kdvetkezd lépésben az
utvonalat kovet6 irdnyitast kell megvaldsitani. Az igy
kifejlesztett rendszert Lego EV3 készletbdl épitett jarmdvel kell
implementalni, ahol megoldandé a jarmu lokalizacidja is.

K-4 Objektumdetektalasi
és —klasszifikalasi funkcié
megvaldsitasa kamera és
radar fazidjaval Raspberry
Pi alapon

Aradi Szilard/KIIT

A feladat a kevésbé szamitasigényes, konvoluciés neuralis
haldzat alapu objektumdetektald- és klasszifikalé megoldasok
(pl.: Google MobileNets) Raspberry Pi-n torténé
implementalasa, majd az adatok egy autdipari radarral torténé
fuzidja. Sikeres implementacié esetén a jarmdiranyitasi
szempontbdl relevans objektumokat CAN kimeneten is ki kell
kildeni.

K-5 Specialis
jarmimandver
szabalyozasanak
megvaldsitasa
mesterséges intelligencia
alkalmazasaval

Bécsi Tamas/KJIT

A feladat egy specialis jarm(iszabalyozasi feladat (pld. parkolas,
parkoldhelykeresés, home zone assist, stb.) megvaldsitasa
jarmimodellen, mesterséges intelligencia alkalmazasaval. A
feladat soran modellépités, és szimuldcios kdrnyezetben vald
megvaldsitas a feladat.

K-6 Autdpalya haladas
megvalodsitasa
megerdsitéses tanulas és
neurdlis halézatok
alkalmazasaval

Aradi Szilard/KJIT

A cél egy autopalydn miikodd un. "highway pilot" rendszer
irdnyité algoritmusanak kifejlesztése. A feladat soran az
autépalydn haladé jarmd hossz- és keresztiiranyu beavatkozé
jeleit kell el6allitani a kérnyezeti informacidk és a sajat allapota
alapjan. A megerd@sitéses tanulassal kell megkozeliteni. A
szimuldcios kérnyezetre egy sajat modell implementalasa
sziikséges. A programozasi feladatokat Matlabban és
Pythonban kell megvaldsitani.

K-7 Jarmdiranyitas varosi
kérnyezetben lévé
kozlekedési helyzetekben,

Aradi Szilard/KJIT

A feladat egy specialis kdzuti szituaciéban valé autoném
jarmiranyitas tervezése és megvaldsitasa gépi tanulas
segitségével. A szituaciok lehetnek keresztezédésen vald
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mesterséges intelligencia
alkalmazasaval.

athaladas, s(r( forgalomban valé haladas, vagy barmely egyéb
specialis helyzet.

K-8 Trajektoriatervezés
neuralis halézat
segitségével

Aradi Szilard/KJIT

A feladat célja egy megfelel$ neuralis halézat megalkotasa, és a
rendelkezésre allé optimalizacios algoritmus altal offline
kiszamolt adatkészlet segitségével a trajektoriatervezési feladat
megtanitasa a haldzatnak. Vizsgalandé a betanitott neuralis
halé mikodése és teljesitménye (féként trajektdria minGség és
szamitasi eréforras igény tekintetében). A neuralis hald altal
szolgaltatott eredmények 6sszehasonlitandodk az eredeti,
optimalizacion alapuléd modszer eredményeivel.

K-9 Viselkedés
el6rebecslés a kozuti
forgalomban

Aradi Szilard/KJIIT

A megfelel6 viselkedés tervezéshez a jarmUveknek sziikséguk
van a kérnyezetiikben észlelt mas résztvevdk viselkedésének
el6rebecslésére. A vizsgalat ennek a feladatnak a koriljarasat
jelenti.

K-10 Kiilénb6z6 planning
agent lehetGségek
vizsgalata megerdsitéses
tanulas tdmogatdsara.

Bécsi Tamas/KIIT

A megerd@sitéses tanulds soran a trial-and-error metédus
hatékonysagat nagyban noveli a kiilonb6z6 el6retekinté
heurisztikak beépitése a folyamatba. A kutatas soran cél, hogy
ezen megoldasok gyakorlati implementacidja megvaldsuljon
kisérleti szinten.

K-11 Klasszikus
trajektodriatervezési
modszerek megvaldsitasa
jarmidinamikai
szimulaciéban

Bécsi Tamas/KJIT

A feladat célja, a szakirodalomban fellelheté
trajektdriatervezési megoldasok 6sszegy(ijtése, kritikai
elemzése, és implementacidja valamelyik vezet6
jarmddinamikai szimulaciés kérnyezetben.

K-12 RTK GPS
kommunikaciéjanka
megvalodsitasa

Aradi Szilard/KJIT

A feladat célja egy olcsé RTK GPS alapu megoldas
megtervezése, amely a GPS chip mellett tartalmaz egy LTE
modemet, egy IMU-t és egy kozponti mikrovezérlét. A
multifunkcids eszkoz célja a helymeghatarozas mellett, hogy
mobilinternet gatewayként is egyitt tudjon m{ikodni CAN-es
vezérlGegységekkel.

K-13 RTK GPS kit
integralasa ROS-os
kornyezetbe

Aradi Szilard/KJIT

A feladat célja, hogy rendelkezésre allé RTK GPS kitek adatait
egy el6re definialt ROS-os kornyezetbe integraljuk. A feladat
soran Python nyelven kell kifejleszteni a sziikséges node-okat,
melyek a pozicio és sebesség mellett képesek a jarmd irdnyat is
meghatarozni statikus helyzetben is. Az elkészilt szoftvert a
tanszéki elektromos gokarton kell tesztelni.

K-14 Elektromos gokart
hossz- és keresztiranyu
szabalyozasanak
kifejlesztése modell

Aradi Szilard/KJIT

A feladat els6 Iépése a tanszék elektromos gokart hosszirdnyu
sebességtarté szabalyozdsanak megvaldsitdsa. A kovetkezé
fejlesztési Iépésben a lidar adatainak felhasznaldsaval adaptiv
sebességtarto algoritmust kell implementalni.

K-15 Mandverdetektalo
algoritmus fejlesztése
kozati jarm(ives
alkalmazasban

To6ré Olivér/KIT

A feladat kozuti manéverdetektdld algoritmus fejlesztése radar
és savdetektald kamera felhasznalasaval valds idej(i
alkalmazésban. Az eljaras fejlesztése Matlab/Simulink
kornyezetben torténik Prescanben futtatott forgalmi
szimulaciobol szarmazo szenzor- és jarmiadatokkal.

K-16 Jarmiiiranyitas a
csuszashataron tul
megerdsitéses tanulas
segitségével

Hegedus Ferenc/KJIT

A feladat soran kontrollalt drift algoritmus fejlesztése a cél,
amelyet jarm(idinamikai szimulaciéban, megerdsitéses tanulas
segitségével kell megvaldsitani.
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K-17 Jarmidinamikai Hegediis Ferenc/KJIT A feladat soran egy létez6 jarm(idinamikai modell adatainak
modell megvalésitasa rendszerezett gy(ijtése, és azok el6feldolgozdsa alapozza meg a
feliigyelt tanitas kutatast. A tanitéadatokhoz megfelel6 neuralis struktura
segitségével keresése és feldolgozasa a cél, amely végén a model tisztan
neuralis haldzat segitségével tud miikodni.
K-18 FreeRTOS alapu Aradi Szilard/KJIT A feladat célja, hogy egy ARM bedgyazott rendszer fejlesztGi
platformszoftver készletre kifejlesztésre kertiljon egy FreeRTOS alapu platform
kifejlesztése RTK GPS szoftver. A szoftver legyen alkalmas UART, USB és CAN
hardverhez perifériak kezelésére. Legyen el6készitve a ublox GPS vevék
UBX és a ublox LTE modem AT protokolljainak kezelésére.
K-19 Kisérleti modelljarmd | Aradi Szilard/KJIT A cél egy kisérleti modelljarmi kornyezetérzékel6 szenzorainak
szenzorrendszerének és és ROS alapu vezérlGegységének szoftveres integracidja. A

feladat soran meg kell vizsgalni a tanszék altal biztositott lidar,
IMU, odometria szenzorok csatlakozasi lehet&ségeit és ki kell
fejleszteni a ROS alapu kommunikaciés szoftvermodulokat. A
szintén adott ARM alapu vezérlGegységen ROS kornyezetben
implementalni kell a szenzoradatok fogaddsahoz és
feldolgozasahoz, valamint a beavatkozdk kezeléséhez sziikséges

vezérSegységének ROS
alapu integracidja

szoftverrészeket.
K-20 Jarmiivek gépi Rékos Olivér/KJIT A feladat célja, hogy a hallgaté megismerkedjen kiilonb6z6,
tanulassal tamogatott id6sor elemzésre alkalmas gépi tanulasi mddszerekkel, tovabba

ezek alkalmazasaval a kozuti jarmivek viselkedéselemzésének
problémajara. Egy 6njard, vagy vezetést tdmogato funkcid
minden kozlekedési szituacidban el&szor elemzi a
kornyezetében lévé jarmiivek mozgasat, majd az igy kinyert
informaciét felhasznalva a sajat jovGbeli viselkedését,
mandverét, és trajektoriajat megtervezi. Ebben a témaban
valds, autépalyas forgalomban kozleked6 jarmivek trajektoria
elemzésével, osztdlyozasaval és elrejelzésével foglalkozunk. A
hallgato képet kap a vonatkozé irodalom jelenlegi allasardl,
matematikai alapokrol, és algoritmusokat implemental
pythonban, pytorch kérnyezetben.

mandver detekcidja és
viselkedés elGrejelzése
o6nvezetd autok
mozgastervezéséhez.

K-21 Jarmidinamikai Tettamanti A feladat "Vehicle-in-the-Loop" co-szimulaciés
szimulacié integralasa co- | Tamas/KIJIT tesztkornyezethez részletes jarmddinamikai szimulacio

illesztése. Az 6sztondijas feladata egy altala valasztott
jarmUdinamikai szoftver (Simulink Vehicle Dynamics Blockset,
IPG CarMaker vagy sajat modell) valds idejl 6sszekotése a
tesztelést vezérl6 szoftverrel. Cél a valds jarm(inek és szimulalt
parjanak (digital twin) kalibracidval torténé 6sszehangolasa és
validalasa. Elvart kovetelmény legaldbb 1 bekildott angol
nyelvi konferenciacikk.

A kutatashoz rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB, SUMO,
IPG CarMaker.

K-22 Médszertan Tettamanti Médszertan készitése tébb szempont szerinti optimalis
készitése t6bb szempont Tamas/KIIT jelz6ldmpa elhelyezésre. Olyan médszertan kialakitasa a
szerinti optimalis fgladaF, ami segit a.b.balm, P)og’y eg.y’ad?tlt topoldgiaju és.
jelz6lampa elhelyezésre. dlna{mlku.s f(.)rgallrtn |g<lenyu. v’ar015| uthaloza’ton meg t’udjuk”
hatdrozni a jelz6lampaval irdnyitott csomdpontok célszeri
helyét - figyelembe véve az egyéni kozleked6k dinamikus,
adaptiv viselkedését is. A kutatds sordn az alabbiak elvégzése a
cél: 1) Matematikai mdédszertan meghatdrozas az optimalis
jelz6lampahelyek meghatarozasdara 2) Szimulacios

szimulaciés (Vehicle-in-
the-Loop)
keretrendszerbe
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keretrendszer kialakitasa 3) Tesztelés. A kutatashoz
rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO

K-23 Kockazatértékelés és
biztonsagelemzés a
forgalomiranyito
berendezés és autoném
jarmivek
egyuttmiikodésének
vonatkozasaban

Tettamanti
Tamas/KJIT

Kockazatértékelés és biztonsdgelemzés a forgalomiranyitd
berendezés és autondm jarmvek egytittmikodésének
vonatkozasaban. A kutatas soran az alabbiak elvégzése a cél: 1)
Kockazatértékelési és biztonsagelemzési modszerek attekintése
2) A modszerek alkalmazasa a forgalomiranyité berendezés és
kutatashoz rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB,
VISSIM/VISUM, SUMO.

K-24 Az autonom jarmii
utvonalvalasztasahoz
hasznalando célfiiggvény
meghatarozasa

Tettamanti Tamas,
Horcher Daniel/KJIT

Az autondm jarm utvonalvalasztasahoz hasznalandé
célfiggvény meghatarozasa. Az egyéni hasznot maximalizalo
utvonal eltér a teljes tarsadalmi hasznot maximalizalétol a
torlodasi externalia miatt. A kutatas soran az aldbbiak elvégzése
a cél: 1) Utvonalvélasztési célfiiggvények, jarmivezetdi
viselkedési modellek attekintése 2) Uj célfuggvények
definidldsa az autonom jarmdves kozlekedés
figyelembevételével 3) Szimulacids vizsgalat. A kutatashoz
rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO.

K-25 Autoném Tettamanti A Unity 3D alkalmas az autondm jarm( forgalomszimulacidk
jarmiivek ,,Vehicle in The Tamas/KIT megjelenitésére. A szimuldciok fejlesztésének egy fontos lépése
Loop” tesztelése céljabol az OSM vagy SUMO szimulator alapu térképek automatikus
OSM térkép vagy SUMO- importélasa Unity 3D.-be. A kutatas soran az aldbbiak elvégzése
ban modellezett hélézat a cél: 1) szimuldcids keretrendszer kialakitasa, amelyben az

X automatikus térkép importdlds megvaldsithatd; 2) autonédm
automa’tllkuls jarm virtudlis forgalomba illesztése és 3D megjelenitése Unity
importalasanak 3D-ben 3) Tesztelés.
megvaldsitasa Unity 3D
szoftver iranyaba
K-26 Autoném jarmiivek Tettamanti A Unity 3D alkalmas az autondm jarm( forgalomszimulacidk

»Vehicle in The Loop”
tesztelése céljabol 3
dimenziods digitalis térkép
automatikus
importalasanak
megvaldsitasa Unity 3D
szoftver iranyaba

Tamas/KIIT

megjelenitésére. A szimulacidk fejlesztésének egy fontos lépése
a 3D (HD map) térképek automatikus importaldsa Unity 3D.-be.
A kutatas soran az alabbiak elvégzése a cél: 1) szimulacids
keretrendszer kialakitasa, amelyben az automatikus HD-térkép
importalds megvaldsithatd; 2) autondm jarm virtualis
forgalomba illesztése és 3D megjelenitése Unity 3D-ben 3)
Tesztelés.

K-27 Grafikus kornyezet Tettamanti A Unity 3D alkalmas az autondm jarm( forgalomszimulaciok
fejlesztése Unity 3D Tamas/KJIT megjelenitésére. Az feladat a grafikus kornyezet fejlesztése
szoftverben (az autoném Unity 3D szoftverben abban a mar meglévé SUMO-Unity3D-
jarmiivek ,mixed reality” Python keretref]d’szerben,’amely az autoném jarmvek ,,mixed
teszteléséhez kialakitott reality” tesztelésére szolgal.

SUMO-Unity3D-Python

keretrendszerben)

K-28 Szabadon Tettamanti A munka sordn egy olyan szabadon konfiguralhato jelz6lampds

konfiguralhato
jelz6lampas
forgalomiranyitas a
zalaegerszegi jarmdipari
tesztpalya (ZalaZone)

Tamas/KIIT

forgalomiranyitdsi rendszert kell megalapozni, amely a
zalaegerszegi jarm(ipari tesztpalya (ZalaZone) Smart City
részének irdnyitasahoz lesz haszndlhaté mddszertan. A feladat
soran SUMO szimulator és Matlab segitségével kell egy
rugalmas tesztelési feliiletet fejleszteni, pl.
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Smart City részének
iranyitasahoz

jelz6lampak/detektorok tetszéleges athelyezése,
forgalomiranyitd logikak mddositasa stb.

K-29 Zavarterjedési
modell kialakitasa és
beavatkozasi lehet6ségek
meghatarozasa

Tettamanti
Tamas/KJIT

Modell készitése a varosi kozuti forgalomban el6allé torlédasi
zavar terjedésére. A zavarterjedési modell megalkotasa utan
annak vizsgalata, valamint validalasa a feladat. Halozati
elemzések végzésére szolgalé modszertan kidolgozasa és az
alapjan a hatasteriiletek meghatarozasa a cél egy adott
tesztterlleten. El kell végezni a haldzati zavarterjedés
matematikai modelljének validalasat forgalomszimulacids
analizissel (SUMO vagy VISSIM).

K-30 Keresztez6dés
forgalmanak mesterséges
intelligencia modszerekkel
valé vizsgdlata

Gaspar Péter/KIIT

A kutatas keresztez6dés autonom és hagyomanyos jarm(ivek
egylttes iranyitasara publikalt mesterséges intelligencia
modszerek feltérképezésére iranyul. A kutatds fontos része
annak a tanulmanyozasa, hogy a mesterséges intelligencia
maodszerek mely alkalmazasi lehetdségei adhatnak megoldast a
jarmiranyitasi feladatok megoldésara.

K-31 Nem egyértelmi
szituaciokbol szarmazo
kozlekedési
veszélyhelyzetek
vizsgalata

Gaspar Péter/KJIT

A kutatasi feladat a nem egyértelmi szituaciékbol szarmazo
kozlekedési veszélyhelyzetek feltardsara és vizsgalatara iranyul.
A feladatban kiemelt helyet foglalnak el az autoném és
hagyomanyos jarmivek egylttes megjelenésébdl szarmazd
tisztazatlan szituacidk. A kutatas kiterjed a tisztazatlan forgalmi
szituaciok képi megjelenitésére, amelyekben fennall az
Utkozések és balesetek lehetsége.

K-32 Autoném jarmiivek
tisztazatlan forgalmi
helyzeteinek
rendszerezése

Gaspar Péter/KIIT

A kutatds targya a nem egyértelmu forgalmi helyzetek
feltérképezése, majd azok szisztematikus rendszerbe foglalasa.
A kutatas soran kiilonb6z4 logikai elvek szerint sziikséges
elvégezni az autondm jarmuvek kozlekedési szituacidinak
vizsgdlatat, értékelését és rendszerezését.

K-33 Az autoném
jarmdiranyitas
trendjeinek vizsgalata

Németh Baldzs/KJIIT

Az autonom jarmuiranyitasi rendszerek tertletén szamos
jelent6s kutatdintézet és ipari szerepld fejt ki innovacios
tevékenységet. A feladat célja irodalomkutatast végezni a
teruleten, megvizsgalva a jelenlegi és a varhaté jovébeli
fejlesztési irdnyokat, és egyben a kihivasokat — kilonés
tekintettel a meg nem oldott problémakat.

K-34 Autoném
jarmiranyitasi
algoritmusok
implementalhatdsagi
kérdései

Németh Balazs/KIIT

A Matlab programhoz szamos olyan toolbox létezik, ami
kozvetleniil Matlab kédbdl képes generalni mikrokontroller
szamara értelmezhetd programkddokat. Az autoném
jarmuirdnyitasi rendszerek tesztkdrnyezetben vald gyors
alkalmazhatésagdban kulcskérdés, hogy ezek a forditd
algoritmusok mennyire jol képesek kielégiteni a velliik szemben
tdmasztott igényeket. A kutatasi feladat soran egy el6re
kivalasztott mikrokontroller vonatkozasaban sziikséges egyes
autondm jarmiranyitdsi funkcidkat megoldd 6sszetett
algoritmusok fordithatdsagat megvizsgalni.

K-35 Jarmiipozicidbecslés
videékamera alapon

Németh Baldzs/KIIT

Okos autondm keresztez6dések esetében egy jovébeli irany
olyan videdkameran alapulé algoritmusok haszndlata, aminek
sordn a keresztez6désbe belépd jarmvek, illetve gyalogosok
pozicidja hatarozhaté meg. A kutatdsi feladat soran olyan
mesterséges intelligencian alapulé algoritmus kidolgozasa a cél,
ami elGirt pontossaggal képes a jarmipozicié becslésére.
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K-36 Nagy adathalmaz
alapu autoném jarmi
stabilitas vizsgalat

Németh Balazs/KIJIT

A kutatas soran az allapottér alapu megkozelitésekkel szemben
olyan, kizarélag mért adatokra épilé modszer kidolgozasa a cél,
aminek alapjan a jarm{( oldalirdnyu stabilitasa értékelhetd.

K-37 Automatizalt jarmdi
vezetési kérdései

Németh Balazs/KJIT

Az automatizalt jarmivek esetében a jarmuvezetd szerepe
varhatéan meg fog valtozni. A jarmi (izeme soran bizonyos
esetekben maga lat el vezetési feladatokat, maskor az autonom
funkcidk. A két tizemallapot k6zott pedig dataddas-atvételi
feladatok zajlanak le. A kutatas célja az automatizalt jarmd Gj
tipusu vezetésével 6sszefliggb kérdések vizsgalata, az eddigi
eredmények kiértékelése, irodalomkutatas.

K-38 Autoném jarmii
akadalydetektalasi és
elkeriilési kérdései

Németh Baldzs/KJIT

A feladat autondm jarm(ivek haladasa soran elékerilé
akadalyok felismerésének vizsgalata, valamint azok elkerilése
biztonsagos trajektdria tervezésen keresztil. Az elkerilési
mandverek végrehajthatdsaganak elemzése.

K-39 Jarmlivezet6 az
iranyitasi korben

Németh Baldzs/KIIT

A jarm(vezet6 a magasan automatizalt jarm(ivek esetében is
kiemelt szerepl6, a modellezése ennek megfelel6en segithet a
jovébeli intelligens jarmdiranyitasi algoritmusok
kifejlesztésében.

K-40 Intelligens
jarmii/koézlekedés/infrastr
uktura rendszerek
6sszehangolt iranyitasa

Németh Baldzs/KJIT

Feladat egy olyan rendszer tervezése, ahol nem csak egyes
jarmUveket szabalyozunk, hanem figyelembe vesszik a jarmu
dinamikajara hato kornyezeti hatdsokat is, azaz a paraméterek
forgalomfugg6ek, valamint a forgalmat befolyasolé irdnyitasi
modszerek pedig a szabalyzastdl fliggenek.

K-41 Autoném jarmiivek
forgalomra valo
hatasanak vizsgalata
szimulacids eszkozokkel

Németh Balazs/KJIT

Feladat egy autondm jarm( viselkedésének vizsgalata. A
vizsgalat soran figyelembe kell venni, hogy a vizsgalt jarmd
forgalomban halad. A forgalomban kozlekedd autonédm jarm
mozgasanak hatasa van az 6t koriilvevé jarmlvek mozgasara is.

K-42 Szenzorfuzio az
autonom jarmliiranyitasi
rendszerekben

Németh Balazs/KIJIT

A jelenlegi 6ndllé kérnyezet- és jarmd allapot érzékels
szenzorcsoportok 6sszehangolasa, a kiillonb6z6 mérési
eredmények fuzidja nagyban novelheti az érzékelt kdrnyezet
pontossagat és robusztussagat, a kutatas az ilyen jellegi
szenzorfuzids feladatokra 0sszpontosit.

K-43 GPS mérési
adatsorok trajektoriaba
valé konvertalasi és
szlirési kérdései

Németh Baldzs/KIIT

A GPS adatok direkt felhasznalasa a jarmitrajektériaban
rengeteg kérdést vet fel, a szenzor pontossaganak fényében,
ezek szlirése és feldolgozasa a kutatdsi feladat.

K-44 Jarmiiiranyitas az
Udacity szimulacios
kornyezetben

Németh Baldzs/KJIIT

A kutatas a mesterséges intelligencia alkalmazdsanak
lehet&ségeit vizsgalja meg Udacity kdrnyezetben.

K-45 Mesterséges
intelligencia és tanulasi
algoritmusok alkalmazasa
az autondém rendszerek
teriiletén

Németh Baldzs/KIIT

Az atfogd téma a mesterséges intelligencia kilonb6z6
alkalmazasi lehetGségeit célozza meg az autondm jarm(ivek
teriletén.

K-46 Scenario alapu
iranyitastervezés kérdései

Németh Balazs/KJIT

A szamitasi kapacitasok novekedésével az iranyitastechnikaban
egy Ujszerl megkozelitésként jelent meg a scenario alapi MPC
iranyitastervezés. Ennek motivacidja az, hogy a klasszikus
worst-case elv(i tervezések konzervativitdsa csokkenthets. A
kutatasi feladat célja a téma atfogd elemzése, egyszer(ibb
autondm iranyitasi problémakon keresztili vizsgdlata, iranyitas
tervezése.
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K-47 Jarmiivezet6k Németh Baldzs/KIIT A kutatasi feladat célja olyan gépi tanulasra épulé
automatizalt klasszifikacids eljaras kidolgozasa és tesztelése, aminek
klasszifikaciéja segitségével ez emberi jarmivezetdi stilusok egymastol

elkilonithet6k. A kutatas soran szakirodalomra épulé vezetdi
modelleket szikséges alapul venni.

K-48 Klasszikus Németh Baldzs/KIIT A kutatas célja olyan klasszikus iranyitasi struktdran alapuld
hossziranyu autoném oldalirdnyu iranyitds tervezése, aminek sulyozdsa a gépi
tanulassal tanithatd. Alkalmazasok: trajektdriakovetés,
sebességtartds, energiaoptimalis sebességprofil tervezés stb.

iranyitas tanitasi

lehetGségei
K-49 Klasszikus Németh Baldzs/KJIT A kutatas célja olyan klasszikus iranyitasi strukturan alapuld
oldalirdnytd autoném oldaliranyt iranyitas tervezése, aminek sulyozasa a gépi

tanuldssal tanithatd. Alkalmazasok: palyakovetés,

iranyitas tanitasi ¢ -Nato. AlKdl
akadalyelkerilés, savvaltas stb.

lehetdségei
K-50 Kiterjesztett valosag Németh Baldzs/KIIT A kiterjesztett valdsag alkalmazasaval az autondm jarm(vek
alkamlazasi lehet&ségei az irdnyitérendszereinek tesztelése szamara olyan szimulacios

kérnyezet hozhatd létre, amivel tobb kozlekedési helyzet
elemezhet6 és értékelhetd. A kutatds célja olyan szimuldcids
kornyezet készitése, ami a valos fizikai kornyezet mellé a
virtualis kérnyezetet létrehozza és abban el6re meghatarozott
szimuldciods szcenaridk futtathatok.

autonom jarmliiranyitasi
mddszertanok
szimulacidjaban

K-51 Vezet6i kormanyzasi Németh Baldzs/KJIT A kutatasi feladat egy idealis jarmUvezet6 normal jarm(itizem
helyettesitése gépi melletti kormanyzasi viselkedésének helyettesitése gép

tanuldsra épul6 technolodgidkkal. A tervezendd iranyitas

tanulas alapu o e ;
bemenete az Ut képi informacidja, mig a kimenete a

technoldgiakkal

kormdanybeavatkozas.
K-52 El6zési és savvaltasi Németh Baldzs/KJIT Vezetést tdmogato rendszerek fejlesztése el6zési és savvaltasi
esetek kezelése a szitudcidkra. Az adott szituacidk felismerhet6ségének és a
jarmiiranyitasban mandgverek biztonsagos végrehajtasnak vizsgélata.
K-53 Autoném jarmiivek Németh Baldzs/KIIT A feladat célja kuilonb6z6 forgalmi szitudciokban, elsGsorban
keresztezédésben vald keresztez6désekben az autondm jarmdvek viselkedésének
interakci6janak kezelése vizsgdlata, kiilonds tekintettel a nem autoném jarmdvekkel vald
egyluttmdkodésre.
K-54 Szenzorfuzion Németh Baldzs/KIIT A szenzorfuzids technolégidk alkalmazdsa soran szdmos olyan
alapu'é poziciébecs'és kérdés meril fel, ami valdszin(iségi értékelést is igényel. A
kérdései kutatasi feladat célja egy olyan algoritmus alapjainak

kidolgozasa, ami képes videdkamera, LiDar és GNSS adatokbdl
kiilonbo6z6 szlirési eljarasokon keresztiil becsilni az autondm
jarmuvek és a gyalogosok helyzetét.

K-55 Keresztez6dési Németh Baldzs/KIIT A mesterséges intelligencidra épuld, keresztez6désben haladd

interakciék robusztussagi jarm(vek irdnyitasanak vizsgalata robusztussagi szempontbol. A

kérdéseinek vizsgalata robusztussagi paraméterek figyelembevételének lehetGségei a
tervezési feladatban.

K-56 Autoném Németh Baldzs/KJIIT A kutatasi feladat az autondm jarm( haladasa soran felmerulé

jarmdiranyitas dontéshelyzetek kezelésére egy stratégia kidolgozasa. A

dontéshelyzeteinek stratégianak illeszkednie kell az autondm jarmd

irdnyitérendszerének hierarchikus rendjébe, a megfelelé

értékelése . o T
Osszekapcsolas biztositasaval.

K-57 Nagyméretdi Németh Baldzs/KJIIT A kutatas a jov6ben, az autoném és "connected" jarm(ivekbdl
adathalmazok szarmaz6 "Big Data" feldolgozasdnak kérdéseit vizsgalja. GNSS
feldolgozasanak kérdései adatokbdl kiilénb6z6 sziirési eljarasokon keresztil becsiilni az

autondm jarmlivek és a gyalogosok helyzetét.

intelligens jarmii és
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K-58 Szenzorfuzié
alkalmazasa lokailizacios
feladatok megoldasaban,
algoritmusok kutatasa

Németh Balazs/KIJIT

A feladat célja autondm jarmdvek szenzorainak és
szenzorhaldzatainak fuziondldsa, moédszertan kidolgozasa és
tesztelési elGkészitése. A kutatas soran a jarm(ivon lévé
inercidlis, gyorsulasi, magneses érzékelSket, a kamerat, illetve
egyéb, a jarmUiven elérhet6 érzékelGket sziikséges figyelembe
venni a lokalizalasi feladat megoldasara.

K-59 Hossziranyu Vass Sandor/GJT A hossziranyu jarmdkontroll manapség igen felkapott kutatasi

jarm{iszabalyozé témateriilet az automatizalt jarm(funkcidk térnyerésének

tervezése és applikaci6ja koszénhetden. A feladat egy hossziranyu (sebesség kovetd)

Fuzzy rendszerek jérml’isza’bél\{ozé tervezése kﬁlbrjbi?zc’é szenzor bemeneti jelek

felhasznalasaval felhasznalasaval fuzzy logika segitségével, melynek a
viselkedése az emberi vezet6hoz kozel all.

K-60 ACC / CACC Vass Sandor/GJT A hossziranyu jarmdkontroll manapsag igen felkapott kutatasi

szabalyoz6 tervezése és témateriilet az automatizalt jarm(funkcidk térnyerésének

applikaciéja LQ szabélyozé koszénhetden. Egyik ilyen funkcid az Adaptive Cruise Control

segitségével (ACC) vagy Cooperative ACC (CACC). A feladat egy hossziranyu
(kovetési id6re szabalyozd) jarm(iszabalyozo tervezése
kiilonb6z6 szenzor bemeneti jelek felhasznalasaval LQ
szabalyozo segitségével.

K-61 ACC / CACC Vass Sandor/GJT A hossziranyu jarmukontroll manapsag igen felkapott kutatasi

szabalyoz6 tervezése és tématerilet az automatizalt jarmdfunkcidk térnyerésének

applikacidéja PD koszonhet6en. Egyik ilyen funkcié az Adaptive Cruise Control

szabalyoz6 segitségével (ACC) vagy Cooperative ACC (CACC). A feladat egy hossziranyu
(kovetési id6re szabalyozd) jarm(iszabalyozd tervezése
kulonb6z6 szenzor bemeneti jelek felhasznalasaval PD
szabalyoz6 segitségével.

K-62 Jarmii szimulacids Vass Sandor/GJT Minden automatizalt jarm(ifunkcio fejlesztésekor

modell épitése és elengedhetetlen |épés a szimulaciéban valé hangolas. llyenkor

validalasa (Smart / fontos, hogy a jarm(iszimulacié megfeleléen modellezze a valds

bels6égésii) jarm viselkedését, hogy a behangolt funkciét minél kisebb
atalakitdssal lehessen implementalni valés jarm(be. A feladat
egy ilyen jarmimodell épitése a BME Automated Drive
demonstracios jarm(vére (Smart ForTwo), mely belsGégés(
motorral és ahhoz tartozé hajtaslanccal van ellatva.

K-63 Jarmdi szimulacios Vass Sandor/GIJT Minden automatizalt jarm(ifunkcio fejlesztésekor

modell épitése és elengedhetetlen Iépés a szimulacidban vald hangolas. llyenkor

validalasa (Mercedes / fontos, hogy a jarmUszimulacié megfelel6en modellezze a valos

elektromos) jarm viselkedését, hogy a behangolt funkciot minél kisebb
atalakitdssal lehessen implementalni valés jarm(be. A feladat
egy ilyen jarmimodell épitése a BME Automated Drive
demonstracios jarmdvére (Mercedes Benz B250e), mely
villamos motorral és ahhoz tartozo hajtaslanccal van ellatva.

K-64 Vezérlési rendszer Nyerges Adam/GJT A téma célja a korabbi félévekben megvaldsitott automatizalt

fejlesztése automatizalt
jarm{funkciok
megvaldsitasahoz
Matlab/SIMULINK
koérnyezetben és

jarmUfunkcié modellek integralasa egy jarm(imodellbe. A
szimuldcios kérnyezetet a Prescan szoftver biztositja, az
iranyitasi logika tervezése Matlab/Simulinkban térténik.
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tesztelése Prescan
koérnyezetben

K-65 Automatizalt
jarmifunkcidk és
dontéshozo allapotgép
megvaldsitasa
Matlab/SIMULINK
kornyezetben és
tesztelése Prescan
kornyezetben

Nyerges Adam/GJT

A téma célja automatizalt jarm(ifunkcidk tervezése és
tesztelése, valamint a jarmUfunkcidk kozotti dontéshozo logika
tervezése. A szimulacios kornyezetet a Prescan szoftver
biztositja, az iranyitasi logika tervezése Matlab/Simulinkban
torténik.

K-66 Autdpalyas el6zési
helyzet szimulaciéja

Z6ldy Maté/GIT

Autondm jarmu autdpalyas el&zési szimulacio futtatasa tobb
szimuldcios kérnyezetben, dontési helyzet modellezése

K-67 Korforgalmi szituacio

szimulacidja és validalasa
RC jarmi segitségével

Zoldy Maté/GIT

Korforgalmi szituacié szimulacidja és validalasa RC jarmu
segitségével, az RC jarmdvek tesztelésben vald
alkalmazhatésagdnak vizsgdlata

K-68 Heurisztikus
optimalizalasi mddszerek
osszehasonlitasa

Esztergar-Kiss
Domokos/KUKG

A viérosi kdrnyezetben egyre névekvé érdeklédés fedezhetd fel
a tevékenységek flexibilis megvaldsitasara és ezzel egyiitt az
utazasi id6 potencialis csokkentésére. Az egyes tevékenységek
térbeli és id6beli flexibilitadsanak kihasznalasaval a napi
tevékenységi lancok optimalizalhatdak. A feladat célja
heurisztikus optimalizalasi modszerek alkalmazhatdsaganak
vizsgdlata és ezen algoritmusok eredményeinek
Osszehasonlitdsa kiilonb6z6 kozlekedési médok esetében.

K-69 Comparison of
heuristic optimization
methods

Esztergar-Kiss
Domokos/KUKG

In urban environment growing interest is present related to the
realization of flexible activities and the potential decrease of
travel time. Utilizing the 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-70 Tevékenységi lancok
kiterjesztése turisztikai
felhasznalasra

Esztergar-Kiss
Domokos/KUKG

A napi tevékenységi lancok flexibilis igénypontok bevezetésével
optimalizadlhatdak, mely egyszerre el6nyds a helyi utazdk és a
turistaként idegen varosba latogatdk szamdara. Az optimalizalas
az egyes tevékenységek sorrendjének, id6pontjanak és
helyszinének megvaltoztatdsaval érhet6 el személyre szabott
paraméterek alapjan. A feladat célja az optimalizald algoritmus
tovabbfejlesztése, kiilonos tekintettel turistdk szamara relevans
szempontok, illetve az autondm jarmdvek beillesztésére a
tevékenységi lancba.

K-71 Extension of activity
chains for touristic
applications

Esztergar-Kiss
Domokos/KUKG

Daily activity chains can be optimized by introducing flexible
locations of activities, which is beneficial both for local citizens
and tourists in cities. The optimization can be achieved by
changing the order, time and location of activities based on
personalized parameters. The aim of the task is the further
development of the optimization algorithm, especially focusing
on aspects relevant for tourists and the inclusion of
autonomous vehicles in the activity chain.

K-72 Creation of mobility
packages based on user
groups

Esztergar-Kiss
Domokos/KUKG

Advanced mobility solutions integrate route planning, booking
and payment information from different service providers,
however the practical realization is often very complicated.
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These service providers propose various packages for their
users, and the combination of these packaged taking into
account the user preferences and travel patterns (e.g. mode
choice, frequency, activities) of predefined user groups enables
the creation of personalized packages. The elaborated method
will utilize aspects and features and as an output it will provide
different level of mobility packages, which can be used to
realize the mobility as a service concept.

K-73 Munkahelyi
mobilitasi tervek
kidolgozasahoz
mddszertan fejlesztése

Esztergar-Kiss
Domokos/KUKG

A munkahelyi mobilitasi tervek célja, hogy elGsegitsék a varosi
utazdsok fenntarthato kézlekedési médokon keresztil torténd
lebonyolédasat. Ezt a folyamatot az egyes intézmények
igényeire szabott intézkedéscsomagok létrehozasaval lehet
tamogatni. A feladat célja a kérddivek és interjuk finomitasa, az
intézkedések és a kérdGivek dsszekapcsolasi lehetéségeinek
feltarasa és ehhez kapcsolédé mddszertan fejlesztése.

K-74 Effects of bike
sharing for future mobility
patterns in a smart city

Matrai Tamas/KUKG

The long distances to be travelled every day and the quality of
transport systems are a challenge to be daily faced by many of
its residents, which the lack of planning only makes the picture
worse in some places. Given this, it is increasingly urgent to
rethink the forms of movement in metropolis, seeking solutions
to solve the problems of the present and enabling a future with
a better quality of life for all citizens. With the increasing
awareness of the ecosystem limitation, cycling, as a mode of
transportation, has been promoted as an initiative way to
preserve our sources of raw materials, encourage healthier
habits in our everyday lives and enable better traffic conditions
in big cities. So, aiming to better understand the effects of ITS
based shared economy for future mobility patterns in a smart
city, a description of the applied Cost Benefit Analysis (CBA)
framework for bike sharing systems will be elaborated;
comparing Budapest and Belo Horizonte. With the description
of the applied CBA framework, it will be possible to compare
and analyze economic scenarios for future mobility patterns.

K-75 Az dnvezet6 autdzas
tesztelési tényezbinek
vizsgalata, a tényezdk
egymasra hatasanak
figyelembevételével
MCDM moédszertannal

Duleba Szabolcs/KUKG

2019 soran szakértdi felmérés készilt a ZalaZone tesztpalya
kilonb6z6 mérési és szubjektiv jellemzbinek fontossagardl a
tesztelési folyamatban. A mostani kutatas ennek a folytatasa és
tovabbfejlesztése abbdl a szempontbdl, hogy az el6z6
felmérésben nem kerult figyelembevételre az egyes tényez6k
egymasra gyakorolt befolyasa. Ennek érdekében olyan Uj
modszertant kell kidolgozni és alkalmazni, amely képes
integrdlni az eredményekbe a tényezs interakciot. Erre a célra
rendelkezésre allnak alapmodellek (Interpretive Structural
Modelling, Analytic Network Process), ezeket kell testreszabni a
jelen kutatds keretei kozott, valamint egy Ujabb szakért6i
felmérésben alkalmazni és Uj, komplex kovetkeztetéseket
levonni a tesztelési tényezdk szerepére vonatkozdan.

K-76 Az elektromos kozuti
jarmlivek energiaigény
modelljeinek kidolgozasa

Csiszar Csaba/KUKG

A kozuti elektromos jamivekhez rendelt mobilitasi és toltési
igénymodellek kidolgozasa; tekintettel a térbeli és id6beli
jellemz&kre, valamint a kozlekedési, energetikai, kornyezeti,
tdrsadalmi, és gazdasagi szempontokra. A modell
magyarorszagi adaptalasa. A kdzuti elektromos jarm(ivek
részaranyanak el6rejelzése, valamint az eszk6z valasztast
0sztonz6 rendszer kidolgozasa. A kutatasi fazis soran
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alkalmazott kutatasi modszerek: adatmodell készités,
adatbazis-elemzés, elGrebecslés (pl. regresszio analizis),
matematikai statisztikai modellalkotas, korrelacidelemzés,
regresszidanalizis; multikritériumos (6sszehasonlitd) elemzések,
értékelések.

K-77 Tomegvonzasi Csiszar Csaba/KUKG Car-sharing és ride-sharing utazasokhoz tartozé adatbazisok
modell alapt elemzési elemzése tdmegvonzasi modellek segitségével. Utazasi
haldzatok és rész-halozatok kialakitasa, modellezése. Az
utazasszamot befolyasolo tényezék (pl. telepulésfiiggs és
térbeli jellemz8k, tovabba alternativ kozlekedési szolgaltatasok)

maddszer kidolgozasa
megosztott mobilitasi

szolgaltatasokra feltardsa és elemzése. Osszefliggések feltarasa a mddvélasztas,
relacio jellege, végpontok tipusai (teleptiléstipus), valamint az
igénybe vett szolgaltatastipus kozott.

K-78 Transformation in Csiszar Csaba/KUKG This study aims to identify and estimate the impacts of

urban space management transition to fully autonomous vehicles fleet on urban parking

caused by transition to processes and urban space management. The alteration in

micromobility and autonomous vehicles (AVs) based shared
mobility services is also investigated. A questionnaire is applied
to reveal the correspondences among parking, micromobility
and shared services focusing on travellers’ expectations. A
study case is performed in order to analyse scenarios which will
simulate the transitional period using real data of parking
spaces and the questionnaire’s results. The results facilitate
urban space planning, being helpful for understanding the
future needs regarding changes in urban space and how they
should be prioritized.

K-79 Specification of the Csiszar Csaba/KUKG Obijective of the research is to establish the concept of the
Mobility as a Service Maas based on AVs, in order to envisage the future mobility
services and their operation. The operator’s organizational
structure and activities regarding conventional Maa$S have been
studied by several researchers; however, the specialities
regarding operator of MaaS based on AVs have not been
revealed yet. Hence, the differences of operator of
conventional Maa$S and Maa$ based on AVs are to be studied.
The analysis is performed according to the determined aspects.
In addition, the concept of a smartphone application interface
of MaaS$ based on AVs is elaborated based on benchmarking
“Whim” application. During this comprehensive research both
perspectives of operators and users are taken into
consideration.

K-80 C-ITS megoldasok Sipos Tibor/KUKG A téma célja elemezni az autondm jarmlvek megjelenésével
vizsgalata magyar varosi varhato varosi C-ITS megoldasok hatasait. A kutatasi munka
féutak varosi bevezetd és soran vizsgaljuk a magyarorszagi varosi kozutak bevezetd és
atkelési szakaszain megvaldsithato kisérleti C-ITS fejlesztési
projektek varhatd hatasait. A varosi kozuti infrastruktura és a
smart varosi kdzlekedési megoldasok modellezését PTV VISSIM
kornyezetben tessziik meg. A kutatas valaszt ad az 6nvezet6
jarmUvek terjedésével a varosi f6utak bevezets és atkelési
szakaszian felmerlg, a kozlekedésbiztonsagot és a forgalom
lebonyolddas hatékonysagat érint6 kérdésekre.

autonomous vehicles fleet

Based on Autonomous
Vehicles

atkelési szakaszain

K-81 Az autoném Mészaros Az autonom jarmuvek aruszallitasi tevékenységekben vald
aruszallitasra vald Ferenc/KUKG bevondsa koncepcidja kidolgozasanak talan egyik legnagyobb
atallashoz sziikséges kihivasa, hogy az aktualis és a jévébeli, idealizélt viszonyok
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kezdeti technoldgiai kozotti atmeneti idészakban hogyan lehet 6sztondzni az
lépések és az stmeneti érdekelt feleket az 4talldsra. Jelenlegi tudasunk szerint a
id&szakot feltaré atallasi jarmUigyartok, infrastruktiurakezel6k és a logisztikai vallalatok
szamara ugyanis komoly kihivast jelent, hogy hogyan lehet a
technoldgiavaltas megtériilését biztositani. Az autonéom
aruszallito jarmUvek piaci penetracidja noveléséhez
elengedhetetlen az autondm technoldgianak az aruszallitasi
piac kiilonb6z6 terileteire gyakorolt hatdsanak, és az autonom

forgatokonyvek
kidolgozasa

feltételeinek sikeres kidolgozdsahoz szlikség van az
informdcidbiztonsdag és az informacid hozzaférhetdsége
kapcsan felmerilé kérdések, aggalyok megnyugtatd
kezeléséhez is. A kutatas egyik fontos eredménye lesz az
atmeneti id6szakot feltard atéllasi forgatokonyvek kidolgozasa.
K-82 Crowdsourcing Aba Attila/KUKG A kutatas soran azt vizsgalom, hogy egy okos véros koncepcid
alkalmazasa a forgalmi részeként a varoslakok hogyan vonhatdk be egyes
modellezés soran kozlekedéstervezési folyamatokba. A cél egy olyan mddszertan
kidolgozasa, amelyben a forgalmi modellezés szamara bizonyos
bemend (FCD) adatokat 6nkéntes lakossagi adatfelvételek
biztositjak. Vizsgaljuk ezeknek az adatfelvételeknek a
hasznossagat: hasznalhatdk-e az adatok halézatelemzésre,
valés menetdinamikai adatok alapjan paraméterezésre,
valamint az Utvonalvalasztas vizsgélatara. A modszer
sikeressége nagyban fligg a lakossag hajlanddsagatdl, ennek
kapcsan 6sztonzé rendszerek kialakitasat vizsgdlom. A kutatas
varhato eredménye egy adatgy(jtési modszertan lesz,
gyakorlati alkalmazassal és értékeléssel.

K-83 Autondém jarmiivek Foldes David/KUKG Az autonom jarmuivek alkalmazasi terileteinek meghatarozasa
alkalmazasi teriileteinek a jelenlegi mobilitasi szolgaltatasok attekintésével és széleskor(
azonositasa és irodalomkutatds elvégzésével a fejlédési irdnyok azonositasa
érdekében. A varosi, kozuti személyszallitas mellett, a
kistérségek igényvezérelt személy és aruszallitasi alkalmazasi
lehetségei is vizsgalandd. Konkrét mobilitasi szolgaltatasok
modelljének kidolgozasa.

szolgaltatasok tervezése

K-84 Autoném jarmiives Foldes David/KUKG Igényalapui megosztott autondm jarmdves mobilitasi
mobilitasi szolgaltatasok szolgdltatas tervezési modszerének fejlesztése kiilonds

tekintettel a jarmiiszam és megalldhely kijelslésre. Altalanos
maodszer kidolgozdasa a szlikséges jarmiiszam és megalldhely
helyszinének kijelolésére figyelembe véve az utazéi elvarasokat,
terileti és technoldgiai adottsagokat. A modszer alkalmazasa
egy kivalasztott terileten.

tervezési modszere

K-85 Gyalogosok Foldes David/KUKG Az autonom jarmiivek megjelenésével a biztonsagosabb

viselkedésének feltarasa kozlekedés eléréséhez a gyalogos ellitéses balesetek

az Bnvezetd jarmivek megel6zésére megoldasi mddszer kidolgozasa. A jellegzetes

déntéstamogatasa csomc’)pjolnti gyalogos mozgésgk, rj1ir1tézatok, vise!ke’:dési formak

érdekében azonositasa, a gyalogos reakcidk és érzelmek feltdrasa. A
gyalogos lelépések el6re becslési mddszerének meghatarozasa,
amelyet az autondm jarmdvek szoftveres programozasahoz
lehet felhasznalni.

K-86 Helyszinértékels Foldes David/KUKG Konkrét helyszineket és teriileti egységeket a mobilitasi

médszer fejlesztése szolgdltatasok hozzaférhet8sége szerint értékeld eljards

fejlesztése; azaz valamennyi szolgdltatds hozzaférhetdségének
vizsgdlata, amihez a mobilitasi szolgdltatds egy kozvetité
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(mobilitasi és egyéb
szolgaltatasok)

eszkoz. Figyelembe veend§ az Ujszer(, igényalapu és
megosztott kozlekedési mddok okozta utazdi szokds valtozasok,
valamint az autondm jarmivek megjelenésével bekovetkezd
lehetséges valtozasok.

K-87 Innovativ kézlekedési
rendszerek kidolgozasa
kis- és k6zepes varosi
kornyezetben

Foldes David/KUKG

Igényalapu és igényvezérelt mobilitasi szolgaltatdsok
bevezethetGségének vizsgalata. Helyzetfeltaras elvégzése, és a
problémak azonositasa. Utaselégedettség, felhasznaldi
elvarasok és valtasi hajlanddsag felmérése. A kereslet-kinalat
hatékony egymashoz rendelése; a csucsidei Iokésszer( és a
csucsid6n kiviili terhelés optimalizdlasara médszer kidolgozasa.
Az automatizalas lehet&ségeinek és hatasainak azonositasa.

K-88 Repiil6téri bike-
sharing rendszer
fejlesztése

Foldes David/KUKG

A repuil6téri utasoldali és munkavallaldi eljutast, illetve a
repulétéren belili munkavallaléi kozlekedést tamogato bike-
sharing rendszerek tervezése. A lehetGségek és nehézségek
azonositasa, meglévd rendszerek elemzése. Az alkalmazandd
kerékpdrtipus (hagyomanyos, pedelec, teher, stb.)
meghatarozasa. A rendszer szerkezeti és funkcionalis
modelljének elkészitése. Utazoi elvarasok feltarasa.
Példateruleten konkrét megvaldsitasi terv készitése

K-89 Varosi elektromos
autobuszok lizemeltetési
modszereinek fejlesztése

Csonka Balint/KUKG

A varosi elektromos autébuszok Gzemeltetési jellemzGinek a
meghatarozasa az elérhetd tipusok jellemzdi, fejlesztési
irdnyok, Gzemeltetési tapasztalatok és széleskori
irodalomkutatas alapjan. Uzemeltetést tdamogaté modszer
kidolgozasa. Példaul a menetrendtervezést, toltGallomas
helyszinkijelolést tamogatd, vagy az eltéré meghajtasu
elektromos autébuszok kornyezetterhelését szamité médszer
fejlesztése

K-90 Elektromos jarmiivek
toltésoptimalizalasa

Csonka Balint/KUKG

A toltési igények, a toltSinfrastruktura és az elektromos haldzat
modellezése. Az elektromos jarm(ivek toltési igényének idGbeli
és térbeli kezeléséhez, valamint a felhasznaldi toltési szokasok
befolyasolasahoz intelligens toltéstitemezési mdodszer
kidolgozasa. Az elektromos jarmivekben talalhato
akkumuldtorok, mint haldzati energiatarolok,
alkalmazhatésagdnak a vizsgalata. A mddszer bemutatdsa
szimuldcidval.

K-91 Jarmdiszimulaciés Barsi A kutatas célja, hogy a szabvanyos OpenDRIVE formatumaban
modell eléallitasa Arpéd/FMT(EM K) |étrehozandd kornyezeti modell el6allitasara szolgalo eljaras
OpenDRIVE formatumban létrej6jjon. A kornyezet leirasahoz szofisztikalt adatnyerési
modszerekkel rogzitett adatok kiértékelésével és az OpenDRIVE
szabvany elemeivel hozzon létre a Jelolt mintamodelleket.
K-92 Mesterséges Barsi A munka célja, hogy vizsgdlja meg a Jelolt a mesterséges
intelligencia alkalmazasa Arpad/FMT(EMK) intelligencia eszk6zeinek haszndalhatésagat a mobil térképez6

mobil térképezési
felvételek kiértékelésében

jarmuvekkel készitett szines fényképek feldolgozasdban. A
kutatas soran tanulmanyozza, hogy a képek szegmentalasiban,
az egyes térképezendd elemek (objektumok) felismerésében
milyen Al eszk6z6k hogyan alkalmazhatok.
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Szakmai program szervezési feladatok

Sorszam Téma Felligyel6 oktaté

Sz-1 Szakmai programok eléadasok és Gizemlatogatas szervezése a | Dr. Toth Janos
kozlekedéstechnika tertletén
Sz-2 Szakmai programok el6adasok és lizemlatogatds szervezése a | Harth Péter
jarmtechnika teriletén
Sz-3 Szakmai programok el6addasok és lizemlatogatas szervezése a | Dr. Bona Krisztian
logisztika teriiletén
Sz-4 Szakmai programok el6addsok és (izemlatogatas szervezése az | Bécsi Tamas
autoném jarmdvek teriletén
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