A projekt cime: Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlas fejlesztése autondm jarmiiranyitasi
technologiak teriiletén
Azonositoszam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Palyazati felhivas

A Budapesti Miiszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem (BME) (1111 Budapest, Miiegyetem
rakpart 3.) 0sztondij palyazatot hirdet a BME Téritési és Juttatasi Szabalyzat (TJSZ) 23. §
alapjan.

El6zmények: A Budapesti Miszaki és Gazdasdgtudomanyi Egyetem, az Eo6tvos Lorand
Tudomanyegyetem, valamint a Széchenyi Istvan Egyetem palyazatot nyert el ,, Tehetséggondozas
¢s kutatoi utanpotlas fejlesztése autondém jarmiliranyitasi technologidk teriiletén” cimmel. Az
Eurépai Unid tamogatasaval, az Eurdpai Szocialis Alap tarsfinanszirozasaval megvalosuld
EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001 projekt keretében

A projekt keretében kétféle feladatkorben, ezeken beliil tobb témakoérben hirdetiink

osztondijat:
1. Hallgato6i kutatési feladatok
2. Hallgato6i tananyagfejlesztési feladatok

A valaszthato témakorok ismertetését a dokumentum végén talalhatdo melléklet tartalmazza.

Célkitiizés: A BME részér6l a palyazat meghatarozo célkitiizése az autoném jarmiivekkel és
elektromobilitassal kapcsolatos kutatasok végzése. Az elnyert palyazat lehetGséget ad arra, hogy
a kutatasokban BSc ¢s MSc hallgatok, valamint doktoranduszok is részt vehessenek, ¢és a palyazat
keretében Osztondijban részesiiljenek.

A palyazas médja: Az Osztondijra egyénileg, a mellékelt adatlap kitdltésével lehet palydzni. A
palyazat benyujtasahoz a felsorolt témak témavezetdjétél szakmai ajanlas sziikséges, melyet nem
kell kiilon csatolni, azt az értékelés soran a témavezet6 adja meg.

A palyazat és a témak bemutatasara, illetve az esetleges kérdések megvalaszolasara 2018.
januar 8-an 14:00-kor a BME ST épiilet STF-kiseloadoban eléadast és forumot tarunk.

A palyazatokat 2018. januar 12-én 12:00 6raig kell papir alapon benyujtani Sepler Agnes
gazdasagi tigyintézonek BME KJK St. épiilet 1. emelet 110. (titkarsag), vagy Dr. Bécsi Tamas
egyetemi docensnek (BME St. ép. 106. iroda).

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

Az osztondij idétartama: 2018. februar 1. — 2018. jalius 31. (6 honap)
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A projekt cime: Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlas fejlesztése autondm jarmiiranyitasi
technologiak teriiletén
Azonositoszam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Az 6sztondij osszege: 50.000 Ft/hd — 200.000 Ft/ho

A palyazék kore: BME-n alap-, mester- vagy PhD képzésben részvevd, aktiv jogviszonnyal
rendelkez6 hallgatok.

A palyazo feladata:

- Kutatasi feladat esetén: Kutatis a valasztott témaban a témavezetd és a kijeldlt
mesteroktatd  (mentor) iranyitasaval, a kutatasi eredmények szakdolgozatban,
diplomatervben, TDK dolgozatban, konferenciakon, vagy egyéb publikacioban torténd
kozzététele.

- Tananyagfejlesztési feladat esetén: A valasztott témaban a témavezetd és a kijelolt
mesteroktatd (mentor) iranyitdsaval, a megjelolt formaban oktatasi anyag kidolgozésa.

Az értékelés menete: A benyujtott irdsbeli palyazatokat a BME KIJK dékénja altal kijelolt birald
bizottsag 2018. januar 27-ig értékeli. A biraldo 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 palyazo6 a http://kozlekedes.bme.hu/ honlapon kap értesitést 2018. januar 29-ig.

A palyazati kiiras kozzétételi helye: KIK honlap

2017. december 11.

Dr. Varga Istvan
dékan
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A projekt cime:
technologiak teriiletén

Azonositdészam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Melléklet

Tananyagfejlesztési feladatok

Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlas fejlesztése autondm jarmiiranyitasi

Tantargy neve Képzés | Tantargyfelelos Tervezett Mentor
fejlesztés
Kozlekedési automatika A BSc Saghi Balazs Példatar, Saghi Balazs
Moodle vizsga
Jarmiifedélzeti rendszerek 1. BSc Bécsi Tamas Példatar Aradi Szilard
Jarmiifedélzeti rendszerek II. BSc Bécsi Tamas Példatar Aradi Szilard
Jarmiifedélzeti rendszerek I11. | BSc Bécsi Tamas Példatar Bécsi Tamas
Erzékelk és beavatkozok I. BSc Soumelidis Példatar Soumelidis
Alexandros Alexandros
Erzékelok és beavatkozok Il. | BSc Soumelidis Példatar Soumelidis
Alexandros Alexandros
Logikai halozatok BSc Bokor Jozsef Példatar Bede
Zsuzsanna
Iranyitastechnika BSc Bokor Jozsef Laborvideok, Tettamanti
Moodle vizsga | Tamas
Elektrotechika - elektronika BSc Szabo Géza Példatar Szabo Géza
Programozas BSc Bécsi Tamas Példatar Bécsi Tamas
Szamitogépes miiszaki BSc Bede Zsuzsanna Példatar Bede
alkalmazas Zsuzsanna
Kommunikaciés rendszerek BSc Szabd Géza Példatar Szabd Géza
I+K technolégiak MSc Bécsi Tamas diasor Saghi Balazs
Diszkrét iranyitasok tervezése = MSc Gaspar Péter Példatar Bécsi Tamas
Iranyitaselmélet és AVCE | Bokor Jozsef - Gaspar | Példatar Géspar Péter
rendszerdinamika / Control Péter - Szabd Zoltan
theory and system dynamics
Jarmiiipari kornyezetérzékelés | AVCE | Aradi Szilard Példatar Aradi Szilard
/ Automotive environment
Sensors
Programozas C és Matlab AVCE | Bécsi Tamas Példatar Bécsi Tamas

nyelven / Programming in C-
and Matlab
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A projekt cime: Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlas fejlesztése autondm jarmiiranyitasi
technologiak teriiletén

Azonositdészam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Kutatasi Feladatok

Tanszék,
Cim Témavezeto, Leiras
Téma
Autépalya viselkedés KJIT, A cél egy autdpalyan miikodé un. "highway pilot" rendszer
allapotgépének és Aradi Szilard stratégiai szintli dontéseinek meghozasara szolgald algoritmus

dontési modelljének
tervezése autoném
jarmiivek részére

Autépalya haladas
megvalositasa
megerdsitéses tanulas
és neuralis halézatok
alkalmazasaval

Zart versenypalyan
haladé jarmii
iranyitasi
lehetéségeinek
osszehasonlitasa
szimulacids
kornyezetben,
mesterséges
intelligencia
alkalmazasaval
Jarmiiiranyitas varosi
kornyezetben 1évé
kozlekedési
helyzetekben,
mesterséges
intelligencia
alkalmazasaval.
Specialis
Jarmiimandéver
szabalyozasanak
megvalositasa
mesterséges
intelligencia
alkalmazasaval
Optimalizacion
alapulé
trajektoriatervezés
analitikusan
megoldhaté egyszerii
jarmimodell
segitségével

jarmiiranyitas, gépi
tanulas

(TDK, BSc, MSc,
PhD)

KIJIT,

Aradi Szilard
Jjarmiiranyitas, gépi
tanulas

(TDK, BSc, MSc,
PhD)

KJIT,

Aradi Szilard
jarmtiiranyitas, gépi
tanulas

(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Aradi Szilard
Jjarmtiiranyitas, gépi
tanulas

(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Aradi Szilard
jarmiiranyitas, gépi
tanulas

(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Bécsi Tamas
trajektoriatervezés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

kifejlesztése. A feladat soran az autdpalyan haladd jarmiinek
magas szintli dontéseket kell hozni a kdrnyezeti informaciok és
a sajat allapota alapjan. A feladatot klasszikus moédszerekkel,
valamint gépi tanuldssal is meg lehet kozeliteni. A szimulacios
kdrnyezetre egy sajat modell implementalasa sziikséges. A
programozasi feladatokat Matlabban és Pythonban kell
megvalodsitani.

A cél egy autopalyan mikodé un. "highway pilot" rendszer
iranyitd algoritmusanak kifejlesztése. A feladat soran az
autopalyan halad6 jarmi hossz- és keresztiiranya beavatkozo
jeleit kell el6allitani a kdrnyezeti informaciok €s a sajat allapota
alapjan. A megerGsitéses tanulassal kell megkozeliteni. A
szimulaciés kornyezetre egy sajat modell implementalasa
sziikséges. A programozasi feladatokat Matlabban és Pythonban
kell megvalositani.

Szimulalt versenyautd optimalis iranyitasanak megvaldsitasa
kiilonbdz6é megerdsitéses vagy feliigyelt tanulasi metodus
segitségével. A feladat soran a kornyezeti informaciok és a
jarmi dinamikai valtozoi alapjan kell eléallitani a beavatkozo
jelet. Kiilonbozé tanulasi modszerek 0Osszehasonlitasat lehet
elvégezni. A szimulacios kornyezet lehet a ,,The Open Racing
Simulator” vagy egyéb kornyezet, a programozasi feladatokat
Python nyelven kell implementalni. A feladatra t6rténd
jelentkezésnek nem feltétele a Python nyelv ismerete, de elényt
jelent.

A feladat egy specialis kozuti szituacioban valé autoném
jarmiiiranyitas tervezése és megvalositasa gépi  tanulas
segitségével. A szituaciok lehetnek keresztezodésen vald
athaladas, slirQi forgalomban valé haladas, vagy barmely egyéb
specialis helyzet.

A feladat egy specialis jarmiiszabalyozasi feladat (pld. parkolas,
parkolohelykeresés, home zone assist, stb.) megvalositasa
jarmimodellen, mesterséges intelligencia alkalmazasaval. A
feladat soran modellépités, és szimulacios kornyezetben vald
megvaldsitas a feladat.

A feladat az, hogy egy analitikusan megoldhatd, egyszert,
linearis jarmtimodell felhasznéaldsadval vizsgaljuk meg a
tervezési optimumfeladat megoldasi lehetdségeit.
Meghatarozando, hogy az optimumkeresés megoldhat6-e
teljesen, vagy legalabb részben analitikusan (pl. Jacobi és Hesse
matrixok eléallitdsa numerikus differencidlas nélkiil). A

szamitasokhoz javasolt szamitogépes algebrai sZoﬂ};el( —
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Trajektoriatervezés
neuralis halézat
segitségével

Tetszoleges
jarmiitrajektoria
értékelése dinamikai
megvalosithatosag
szempontjabol

Jarmii allapotanak és
mozgasi modelljének
meghatarozasa

Jarmiivek kozotti
kommunikacio
késleltetésének hatasa
az allapotbecslésre

Multi-Bernoulli sziird
alkalmazasa kozuti
forgalomban

Korszerii
forgalomiranyito6
stratégiak
teljesitményvizsgalata

BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Bécsi Tamas
trajektoriatervezés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Bécsi Tamas
trajektoriatervezés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Bécsi Tamas
kdrnyezet-érzékelés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Bécsi Tamas
kornyezet-érzékelés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Bécsi Tamas
kornyezet-érzékelés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KIJIT,

Tettamanti Tamas
kozuti kozlekedés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

Azonositoszam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001
Tanszék,
Cim Témavezeto, Leiras

Téma
Hierarchikus KJIT, A feladat célja a trajektoria-jeldltek megtervezése az
trajektoriatervezo Bécsi Tamas optimalizaciés eljaras helyett valamilyen egyszerli, pl.
algoritmus fejlesztése | trajektoriatervezés geometrian  alapuld  modszer  segitségével, majd a
(TDK, trajektoriajeloltek koziil az iitkdzéshez vezetd példanyok

eltavolitasa, valamint a megmaradd jeloltek biztonsagi,
megvaldsithatosagi, és kényelmi szempontok szerint tdrténd
megfelel6ségi sorrendbe allitasa.

A feladat célja egy megfelel6 neuralis halozat megalkotasa, €s a
rendelkezésre all6 optimalizacidés algoritmus altal offline
kiszamolt adatkészlet segitségével a trajektoriatervezési feladat
megtanitasa a haldzatnak. Vizsgalandoé a betanitott neuralis halo
miikodése és teljesitménye (foként trajektoria minéség és
szamitasi eréforras igény tekintetében). A neuralis halo altal
szolgaltatott eredmények Osszehasonlitandok az eredeti,
optimalizacion alapuld modszer eredményeivel.

A feladat célja, hogy egyszeriibb, kevésbé szamitasigényes (pl.
geometriai) modszerekkel eldallitott tetszéleges trajektoria
dinamikai megvalosithatdsagarol gyorsan és pontosan dontést
tudjunk hozni. Igy mar egy pontosabb, modellalapon szamitott
trajektoria rendelkezésre allasa el6tt is talalhatunk egy bar nem
optimalis, de gyorsan megtervezhetd, és biztonsagi
szempontokbol elfogadhato tartalék trajektoriat.

Kozati forgalomban egy el6ttink haladé vagy szembe jovo
jarmli mozgasallapotanak és az aktualis mozgasi modellnek
becslése. Az mozgasi modellek egy eldre definialt halmazbol
szarmaznak, pl: egyenes vonali mozgas, kanyarodas, koveti a
savot, savvaltas, letér az Utrél stb. Megvalositas valamilyen
multiple model algoritmus segitségével.

Jarmiivek V2X kommunikacioval megosztjak egymassal a
mozgasallapotukat. A kommunikacioban sziikségszeriien jelen
1évo késleltetések rontjak a kozolt adatok mindségét. Feladat
meghatarozni, hogy a késleltetések hogyan hatnak az adatok
bizonytalansagara.  Figyelembe lehet venni a jarmi
sebességének hatasat a kommunikacié mindségére.

Kozati kozlekedésben megvaldsitandd kooperativ  objektum
detektalas és kovetés. A forgalom jellegzetességei miatt
egylittmiikod6 jarmiicsoportok ad-hoc jelleggel alakulnak Ki.
Ilyen koriilmények kozott a kooperativ érzékelés és adatfizié a
multi-Bernoulli szliré alkalmazasaval végzend6 el. Meg kell
oldani az egymashoz képest mozgd platformokrdl beérkezd
adatok egységes feldolgozasat. Megvalositas részecske szlird
vagy gaussian mixture kozelitésben.

Korszerli forgalomiranyitd stratégidk teljesitményvizsgalatanak
modszertana egy kritikus kérdés annak eldontésére, hogy
milyen iranyelvek mentén sziikséges a forgalmat befolyasolni.
A kutatas soran az alabbiak elvégzése a cél: 1)Valos budapesti
mérések (hurokdetektor, FCD) vizsgalata, 2)Modszertan épitése
3)Mikro-szimulacios és egyéb szoftverek altal adott kimeneti
mérések vizsgalata, attekintése (atlagos fogyasztas, eljutasi

idék, megallasok szama, stb.) A kutatashoz rendelkeze?l«k’)’/\
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Azonositdészam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Tanszék,
Cim Témavezeto, Leiras
Téma
Viarosi fundamentalis | KJIT, Tervezési szempontbol fontos kérdés a varosi fundamentalis

diagram
identifikaciéja varosi
uthalézatban

Autonom jarmii
forgalomszimulatorba
illesztése

Kockazatértékelés és
biztonsagelemzés a
forgalomiranyito
berendezés és
autoném jarmiivek
egyiittmiikodésének
vonatkozasaban

Autonom jarmii
akadalydetektalasi és
elkeriilési kérdései

Jarmiivezetok
autondém iranyitasi
célu modellezése

Jarmii-vezeto

interakcidja

Jarmiivezeto az
iranyitasi korben

Tettamanti Tamas
kozuti kozlekedés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Tettamanti Tamas
kozuti kozlekedés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KIJIT,

Tettamanti Tamas
ko6zati kozlekedés
(TDK,
BSc,MSc,PhD)

KJIT,

Gaspar Péter
Jarmiiranyitas
(TDK, BSc,MSc)
KJIT,

Gaéspar Péter
Jarmiivezetd
(TDK, BSc,MSc)
KJIT,

Gaspar Péter
Jarmtivezetd
(TDK, BSc,MSc)
KJIT,

Gaspar Péter
Jarmtivezetd
(TDK, BSc,MSc)

diagram (mint forgalmi modell) identifikacidja varosi
kozlekedési halozatban. A kutatas soran az alabbiak elvégzése a
cél: 1) Valos teszthalézaton mérések végzése szimulacids
eljarasok (Vissim vagy SUMO) alapjan, 2) Modszertan épitése
3) Az identifikacié automatizalasa. A kutatashoz rendelkezésre
allo szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO.

Autonom jarmii forgalomszimulatorba illesztése (Vissim vagy
SUMO alkalmazasaval). A kutatas soran az alabbiak elvégzése
a cél: 1) szimulacios keretrendszer kialakitdsa, amelyben
»Vehicle in The Loop” tesztek valosithatok meg autondém és
kooperativ iranyitas témakorében; 2) autoném jarmu virtualis
forgalomba illesztése 3) Tesztelés. A kutatdshoz rendelkezésre
allo szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO.
Kockazatértékelés és biztonsagelemzés a forgalomiranyitd
berendezés ¢és autonom jarmilvek egylittmiikddésének
vonatkozasaban. A kutatas soran az alabbiak elvégzése a cél: 1)
Kockazatértékelési és biztonsagelemzési modszerek attekintése
2) A moddszerek alkalmazasa a forgalomiranyitd berendezés és
autoném jarmiivek vonatkozasiaban 3) Petri-halo épitése. A
kutatashoz  rendelkezésre allo  szoftverek: MATLAB,
VISSIM/VISUM, SUMO.

A feladat autoném jarmiivek haladasa soran eldkeriild
akadalyok felismerésének vizsgalata, valamint azok elkeriilése
biztonsagos trajektoria tervezésen keresztil. Az elkeriilési
mandéverek végrehajthatosaganak elemzése.

A jarmiivezetd a magasan automatizalt jarmiivek esetében is
kiemelt szerepld, a modellezése ennek megfelelden segithet a
jovobeli intelligens jarmtiranyitasi algoritmusok
kifejlesztésében.

A j6v6 autonom jarmiiveiben kiemelt fontossagu les a jarmi €s
a vezetd kozotti kapcesolat, a kutatds ennek az interakcionak a
jovobeli lehetdségeit vizsgalja

A jarmiivezetd a magasan automatizalt jarmiivek esetében is
kiemelt szerepld, a modellezése ennek megfelelden segithet a
jovébeli intelligens jarmtiiranyitasi algoritmusok
kifejlesztésében.

Intelligens jarmii- KJIT, Feladat egy olyan rendszer tervezése, ahol nem csak egyes
kozlekedés- Bede Zsuzsanna jarmiiveket szabalyozunk, hanem figyelembe vessziik a jarmi
infrastruktura Forgalomiranyitas dinamikéjara hatd kornyezeti hatasokat is, azaz a paraméterek
rendszerek (TDK, BSc,MSc) forgalomfiiggdek, valamint a forgalmat befolyasold iranyitasi
osszehangolt mddszerek pedig a szabalyzastol fiiggenek.

iranyitasa

Autoném jarmiivek KJIT, Feladat egy autoném jarmi viselkedésének vizsgalata. A
forgalomra valé Bede Zsuzsanna vizsgalat soran figyelembe kell venni, hogy a vizsgalt jarmi
hatdsanak vizsgalata Forgalomiranyitas forgalomban halad. A forgalomban kozlekedd autoném jarmii
szimulacios (TDK, BSc,MSc) mozgasanak hatasa van az 6t koriilvevo jarmiivek mozgésara is.
eszkozokkel
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Azonositoszam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001
Tanszék,
Cim Témavezeto, Leiras
Téma
Autonom jarmiivek KJIT, A feladat célja kiilonbozé forgalmi szituaciokban, elsésorban
keresztezédésben valé | Bede Zsuzsanna keresztezOdésekben az autondom jarmiivek viselkedésének
interakciojanak Forgalomiranyitas vizsgalata, kiilonds tekintettel a nem autondém jarmiivekkel valo
kezelése (TDK, BSc,MSc) egytttmiikodésre.

Elozési és savvaltasi
esetek kezelése a
jarmiiranyitasban

Szenzorfuzio az
autonéom
jarmiiranyitasi
rendszerekben

GPS mérési adatsorok
trajektoriaba valé
konvertalasi és sziirési
kérdései

Jarmii oldaliranyu
hibajanak videé alapu
becslése

Idokésleltetés és
adatvesztés kezelése az
autonom
jarmiiranyitasban

Autoném jarmiivek
optimalis
sebességprofiljanak
tervezési kérdései

Mesterséges
intelligencia és
tanulasi algoritmusok
alkalmazaisa az
autoném rendszerek
teriiletén
Nagyméretii
adathalmazok
feldolgozasanak
kérdései intelligens
jarmii és kozlekedési
rendszerekben
Jarmiiranyitas az
Udacity szimulacios
kornyezetben

KJIT,

Bede Zsuzsanna
Forgalomiranyitas
(TDK, BSc,MSc)
KJIT,

Géspar Péter
Erzékelk,
érzékelés

(TDK, BSc,MSc)
KJIT,

Géspar Péter
Erzékel6k,
érzékelés

(TDK, BSc,MSc)
KJIT,

Gaspar Péter
Erzékeldk,
érzékelés

(TDK, BSc,MSc)
KJIT,

Gaspar Péter
ErzékelSk,
érzékelés

(TDK, BSc,MSc)
KJIT,

Gaéspar Péter
Erzékel Sk,
érzékelés

(TDK, BSc,MSc)
KJIT,

Gaspar Péter
Mesterséges
intelligencia
(TDK, BSc,MSc)

KJIT,

Gaspar Péter
Mesterséges
intelligencia
(TDK, BSc,MSc)

KJIT,

Gaspar Péter
Mesterséges
intelligencia
(TDK, BSc,MSc)

Vezetést tamogatoé rendszerek fejlesztése el6zési és savvaltasi
szituaciokra. Az adott szituaciok felismerhetoségének ¢és a
mandverek biztonsagos végrehajtasnak vizsgalata.

A jelenlegi 0©nalld6 kornyezet- és jarmi allapot érzékeld
szenzorcsoportok — dsszehangoldsa, a kiilonbdzé mérési
eredmények fuzioja nagyban névelheti az érzékelt kornyezet
pontossagat és robusztussagat, a kutatds az ilyen jellegli
szenzorflzios feladatokra Gsszpontosit.

A GPS adatok direkt felhasznalasa a jarmiitrajektoriaban
rengeteg kérdést vet fel, a szenzor pontossiaganak fényében,
ezek szlirése és feldolgozasa a kutatasi feladat.

A jarmldinamikaban a jarmuallapot becslése kiemelt
fontossagli, ennek egy képfeldolgozason alapolo kutatasat
célozza meg a kiirt téma

Az autoném jarmiiranyitasban kiemelten kell figyelembe venni
a beérkezé adatok mindségét, és erre felkésziilten kell az
iranyitastervezést megvaldsitani. A kutatds a kiilonb6z6
adatforras hibak elemzését tiizi ki céljaul.

Az autonom jarmiivek sebességprofiljait kiilonb6z6 szempontok
alapjan tervezhetjiik, példaul eljutdsi id6, biztonsag, vagy
iizemanyagfogyasztasi megfontolasok mentén. A  kutatas
ezeknek a szempontoknak a figyelembevételét célozza meg.

Az atfogd téma a mesterséges intelligencia kiilonb6zo
alkalmazasi lehetGségeit célozza meg az autoném jarmiivek
teriiletén.

A kutatds a jovében, az autonom és "connected" jarmiivekbol
szarmazo6 "Big Data" feldolgozasanak kérdéseit vizsgalja.

A kutatdis a mesterséges intelligencia alkalmazasanak
lehetdségeit vizsgalja meg Udacity kdrnyezetben.

T~
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A projekt cime: Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlas fejlesztése autondm jarmiiranyitasi
technologiak teriiletén
Azonositoszam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Tanszék,
Cim Témavezeto, Leiras
Téma
Autonom GJT, Az autonom jarmiivek megjelenésével egylitt valtoznak a
haszonjarmi Harth Péter hagyomanyos jarmiirendszerek is (jarmivaz, hajtasrendszer,
eroatviteli konstrukcid fékrendszer, kormanyzas, stb..).A hallgaté feladata az autonom
rendszerének (BSc) haszonjarmiivek erdatviteli rendszerének bemutatasa, az
kialakitasi lehetéségei alkalmazott és a lehetséges hajtaslanc  elrendezések
Osszehasonlito kiértékelése.
Autonom GJT, Autoném haszonjarmiveken 1étjogosultsagukat vesztik a
haszonjarmii Harth Péter jarmivaz-szerkezetet bizonyos részei (pl. vezet6fiilke). A
vazszerkezetének konstrukcid hallgatdo feladata, ennek bemutatdsa, illetve a manapsag
konstrukcios (BSc) hasznalatos kialakitasok bemutatd elemzése.
sajatossagai
Autonom GJT, A téma célja az autonom haszonjarmi kormanyzasanak
haszonjarmii Harth Péter konstrukcios elemzése. Bemutatni, a vizsgalt jarmiivek
kormanyzasanak konstrukcio esetleges nagy tengelyterhelése okozta  konstrukcios
konstrukcios (BSc) megoldasokat. Milyen kormanyzasi rendszer ¢épithetd be
kialakitasai haszonjarmiibe, autdbuszba a kormanykerék elhagyasaval.
Benzinmotorral GJT, A téma célja, hogy a rendelkezésre 4allo, eredetileg
szerelt Smart autonom | Harth Péter benzinmotorral szerelt Smart tesztjarmi hibrid jarmivé
tesztjarmii hibriddé demonstracio atalakitasa soran milyen lizemeltetéssel, kozlekedésbiztonsaggal
alakitasa (BSc/TDK) kapcsolatos eldirasnak kell megfeleltetni a jarmiivet annak
érdekében, hogy esetlegesen koziti forgalomban részt vehessen.
Benzinmotoros és GJT, A téma célja, hogy a mar atalakitott Smart autonom tesztjarmi
villamos hajtasok Harth Péter tiizeléanyag felhasznalasat vizsgalni adott menetciklus
szinergiajanak laborfejlesztés segitségével (NEDC, WLTP, stb.)
vizsgalata (BSc/MSc/TDK)
Elektromos hajtasok GJT, A téma célja a Smart autonom tesztjarmiibe beépitendd
laboratoriumi Harth Péter villanymotor(ok) probapadi vizsgalatdhoz, méréséhez sziikséges
probapad koncepcidja | laborfejlesztés koncepciod kidolgozasa.
(MSc)
Elektromos hajtasok GJT, A hallgaté feladata az el6z6 témahoz szorosan kapcsolddo
laboratoriumi Harth Péter probapad megtervezése. A sziikséges villamos berendezések,
prébapad fejlesztése laborfejlesztés szenzorok, miszerek, tengelykapcsolo, fékezé villanymotor
(MSc) kivalasztasa, tesztkornyezet megtervezése.
Elektromos hajtasok GJT, A hallgato feladata, az el6z6 témakkal szorosan kapcsolodva a
laboratoriumi gépek Harth Péter villanymotor(ok) megtervezése. Tobb kivitelii forgorész, azok
tervezése laborfejlesztés egymassal vald csereszabatos tervezése. Tekercselések
(MSc) megtervezése, csapagyak kivalasztasa.
Elektromos hajtasok GJT, A hallgatd feladata, a megtervezett villanymotor(ok)
laboratériumi gépek Harth Péter végeselemes  szimulacidjanak  elvégzése.  Szilardsagtani
véges elemes analizise | laborfejlesztés vizsgalat, kritikus fordulatszdmok meghatarozasa, melegedés
(MSc) vizsgalata. Csapagyak ellendrzése.
Palyageometria GJT, Az autondm jarmivek trajektoria tervezése alapvetden két
tervezés alacsony Nyerges Adam részbdl all: az utvonal geometridjanak a tervezésébol és a hozza
sebességgel Jjarmuiranyitas tartozd sebességprofil meghatarozasabol. Tobb olyan autoném
(BSc) jarmit funkcié is van, melyben alacsony sebességgel kell

mandéverezni, igy elegend6 a palya geometriajat megtervezni. A
kiirt szakdolgozat téma parkolohelyek kornyezetében torténd
mandéverezéshez tervezi meg a jarmi utvonaldt, melyhez valos
kdrnyezetben végrehajthato tesztelési lehetdség is adott.
SZECHENYI @

Eurépai Unié
Eurépai Szociélis
Alap

MAGYARORSZAG - =
KORMANYA BEFEKTETES A JOVOBE




A projekt cime:

Azonositdészam:

technologiak teriiletén

Cim

Tanszék,

Témavezeto,

Téma

Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlas fejlesztése autondm jarmiiranyitasi

EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Leiras

Parkoléhely detektalas
autonom valet parking
rendszerhez

Palyageometria
tervezés valtozo
sebességgel

Dinamikus
palyatervezés valtozé
kornyezetben

Parkolas manover
tervezése

Hossziranyu
jarmiikontrol
stratégiak,
jarmiisebesség
szabalyzok vizsgalata
és értékelése

Valtovezérlési stratégiak
autoném jarmiiveknél,
demonstraciés jarmi
valtovezérlésének
kidolgozasa

GJT,

Nyerges Adam
jarmiliranyitas
(BSc)

GJT,

Nyerges Adam
jarmiiranyitas
(BSc)

GJT,

Nyerges Adam
jarmtiranyitas
(BSc)

GJT,

Nyerges Adam
Jjarmtiranyitas
(BSc)

GJT,

Vass Sandor
jarmidinamika
(MSc)

GJT,

Vass Sandor
demonstracio
(MSc)

Az autonom parkolasi folyamat egyik meghatarozd 1épése az
parkolohely foglaltsaganak felismerése. Ehhez a jarmi
szofverének a rendelkezésre allo bejovo informaciok alapjan
kell dontést hoznia. A bejové informacido szarmazhat GPS
térképbo6l és a jarmi sajat szenzoraibdl (videdkamera vagy
LIDAR). A kiirt szakdolgozat téma egy parkolohely foglaltsag
felismeré algoritmus  fejlesztését koveteli meg, valds
kdrnyezetben 1év0 tesztelési lehetdségekkel.

Az autondm jarmivek trajektoria tervezése alapvetéen két
részbol all: az Gtvonal geometridjanak a tervezésébol és a hozza
tartozo sebességprofil meghatarozasabol. A legtobb kozlekedési
helyzetben az elindulas-megallas hossziranyu iranyitason tal
sziikség van a jarmi sebességének folyamatos valtoztatasara,
megvalasztasara. Ezekben a helyzetekben figyelembe kell venni
a jarmii menetdinamikai tulajdonsagait, a kdrnyezeti feltételeket
és menetkényelmet is. A kiirt szakdolgozat témaban a feladat
egy adott utvonalhoz a sebességprofil meghatarozasa, illetve az
ezt elvégzd algoritmus fejlesztése.

Az autondm jarmiivek utvonaltervezési folyamataban fontos
kovetelmény a valtozd kornyezethez vald alkalmazkodas. A
kornyezet valtozhat a kozlekedés tobbi részvevdjének a
mozgasa miatt is és varatlan, elére nem feltétlen érzékelhetd
akadaly miatt is. llyenkor a trajektoriat tervezési folyamatnak
természetesen alkalmazkodnia kell a valtozasokhoz, azaz uj
palyageometriat  kell létrehozni  sziikség esetén Uj
sebességprofillal. A kiirt szakdolgozat témaban rendelkezésre
allo valtozoé kornyezetben kell egy palyatervezd algoritmust
fejleszteni.

Az autondm parkolas folyamata a kovetkezd részekbol all:
parkolohely kornyezet ismerete, parkolohelyek detektalésa,
parkolohely foglaltsag felismerése, parkolashoz sziikséges
utvonaltervezés, parkolas végrehajtasa. Mindezen feladatok
megtervezése soran az automatizalt jarm{i  irdnyitasi
rendszerének minden szintje megismerhetd. A kiirt
szakdolgozat témaban a feladat egy olyan algoritmus
fejlesztése, mely mindezeket képes egymds utan végrehajtani,
az algoritmus tesztelésére pedig lehetéség van valos kornyezeti
feltételek kozott is.

A hossziranyl  jarmiikontroll megfeleld6 mikddése az
automatizalt és autondm jarmivek egyik alapvetése. Annak
érdekében, hogy a gyakorlatban is egy megbizhatén, gyorsan és
pontosan mukodd szabalyozas valosuljon meg, sziikséges a
szakirodalomban fellelhetd kontroll stratégidk kutatasa,
osztalyozasa ¢és értékelése a kiilonbozo felhasznalasi teriiletek
szerint. A feldolgozott hossziranyt szabéalyozok koziil adott
szempontok alapjan az optimalisat kell kivalasztani.

A sebességvaltd vezérlése a hossziranyu jarmikontroll egy
fontos része. Emiatt sziikséges a szakirodalomban megtalalhato
sebességvaltasi stratégiak kutatdsa és az adott szempontok

alapjan legmegfelelobb vezérlé kivalasztasa és alkalm%r/\
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A projekt cime:

Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlas fejlesztése autondm jarmiiranyitasi

technologiak teriiletén

fejlesztési javaslat

Azonositoszam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001
Tanszék,
Cim Témavezeto, Leiras
Téma
Fékvezérlési GJT, A lassitasi igény alapjan torténd fékvezérlés a hossziranyi
stratégiak és Vass Sandor jarmikontroll egy fontos része. Emiatt sziikséges a
modszerek, a demonstracio szakirodalomban megtalalhato fékvezérlési stratégiak kutatisa
fékvezérlés (MSc) és az adott szempontok alapjan legmegfelelébb vezérld
kidolgozasa kivalasztasa és alkalmazdsa a demonstraciés jarmi
demonstracios elektromechanikusan mikodtethetd fékberendezésén.
jarmiinél
Motorvezérlési GJT, A gyorsitasi igény alapjan torténé motorvezérlés a hossziranyu
stratégiak autoném Vass Sandor jarmikontroll egy fontos része. Emiatt sziikséges a
jarmiiveknél, demonstracio szakirodalomban = megtalalhatd  motornyomaték  vagy
demonstracios jarmi (MSc) fordulatszam vezérlési stratégiak kutatasa ¢és az adott
motorvezérlésének szempontok alapjan legmegfelelobb vezérld kivalasztisa és
kidolgozasa alkalmazasa a demonstraciés jarma elektromosan vezérelhetd
belséégésii motorjanal.

Hossziranyu GJT, LQ szabalyozd megvalositisa demonstracidos jarmiivon
jarmiikontrol Vass Sandor "Adaptive Cruise Control" funkciéhoz
adaptacio demonstracio
demonstracios (MSc)
jarmiire ACC funkcio
megvalositasara
Radios taviranyito GJT, Radioés taviranyitds megvaldsitdsa a demonstracios jarmiivon
alkalmazasi Vass Sandor egy meglévé taviranyitd segitségével. A radiofekvencis
lehetdségének demonstracio6 adatatvitel lehetdségeinek vizsgalata és megvaldsitisa a
vizsgalata (BSc/MSc/TDK) demonstracios jarmiivon.
demonstracios
jarmiinél, a
taviranyitas
megvalositasa
"Wallet Parking™ GJT, A "vallet parking" funkci6 manapsag kezd elterjedni a
funkcié megvalésitasa | Vass Sandor valamilyen szinten mar automatizalt kdzuti gépjarmiiveknél. A
demonstracios demonstracio feladat a funkcid megvalositasa valamilyen "okos eszkoz"
jarmiivon (MSc) segitségével.
Az autonom KUKG, A kutatas célja, annak az eldre vetitése, hogy a valtozo, egyre
gépjarmiivek Juhasz Janos névekvé aranyld autoném gépjarmil részarany, milyen modon
kozlekedésével kozlekedés- befolyasolja ~a  baleset tipusok aranyat.  Sziikséges
kapcsolatos szervezés megismerniink, hogy melyek lesznek azok a baleset tipusok,
kozlekedésbiztonsagi (BSc/MSc/TDK) amelyek csokkenhetnek, illetve melyek azok, amiket a teljes
kovetelmények autonomia fel¢ haladva, az atmeneti iddszakban nem lehet
megfogalmazisa kizérni.
Kozbringarendszerek | KUKG, Juhasz A vilagon tobb mint 14 millié kozbringat hasznalnak nap mint
a jovo okos varosaiban | Janos kozlekedés- nap, a szdm pedig folyamatosan novekszik. A jelenség Uj

szervezeés kihivasok elé allitja az Ttizemeltetdket, kozlekedés- és

(BSc/MSc/TDK) varostervezéssel foglalkozo szakembereket.
Varosi mobilitas KUKG, A varosi kozlekedés korszeri mobilitds menedzsment rendszer
menedzsment Téth Janos nélkiil nem tud hatékonyan lebonyolodni. A vilag szdmos
rendszerek kozlekedés- nagyvarosaban tobb-kevesebb tudassal rendelkez6 megoldasok
osszehasonlité szervezés léteznek. A dolgozat feladata ezek rendszerezd értékelése, a
értékelése, (BSc/MSc/TDK) sziikséges modszertan kidolgozasaval egyiitt. A kapott
magyarorszagi eredmények alapjan egy kivalasztott hazai varos jelenlegi

forgalomiranyitasi
kidolgozésa a cél.

rendszerének fejlesztési lehetOségei
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Tanszék,
Cim Témavezeto, Leiras
Téma
Valés idejii kozosségi KUKG, kozosségi  kozlekedési szolgaltatok o6nallo, valds idej
kozlekedés To6th Janos utastajékoztatd rendszerei tobb platformon is elérheték az
utastajékoztatasahoz kozlekedés- utasok szamara. Az egységes szolgaltatok adatbazisaira épiild
sziikséges szervezeés kozos rendszer alapjai nincsenek meg. A kidolgozando
adatbazisrendszer (BSc/MSc/TDK) feladatok: Kozlekedési adatszabvanyok rendszerezd
kidolgozasa ismertetése. A hazai valds idejii adatbazisok feltarasa,
kapcsolodasi  lehet6ségek vizsgalata. Orszagos egységes
rendszer alapjainak kidolgozasa.
Autonom jarmiivekkel | KUKG, Rendszertervezési modszerek alkalmazasaval és
megvalositott Csiszar Csaba tovabbfejlesztésével a szerkezeti, a miikddési, és az adatmodell
mobilitasi szolgaltatas | kozlekedés- kidolgozasa az utazdi elvarasok ¢és a mikddtetési feltételek
informacios szervezés feltarasaval ¢és figyelembevételével. Az igények és a
rendszerének modellje | (BSc/MSc/TDK) kapacitasok Osszerendezéséhez dinamikus dijak szamitasi
modszerének kidolgozasa.
Elektromos jarmiivek KUKG, Elvégzend6 feladatok: az energiadramlassal kapcsolatos
toltési folyamatainak Csiszéar Csaba informacids és dijbeszedési funkciok elemzése, miikodési
_Szabély?z_{fsa az koézlekedés- folyamatok leirasa, adatbazis-tervezés (jarmi, felhasznalo,
informiciés szervezés lizemeltetési miiveletek — pl. azonositas, fizetés). A
szolgaltatasok és a (BSc/MSc/TDK) rendeltetésszerii lizem mellett kiilonds figyelem forditando az
dijbeszedési folyamatok (s 1 o r qisox . f s
fejlesztésével anomaliak kezelésére vonatkozo eljarasok kidolgozasara is.
Autonom jarmiivek KUKG, A repiil6téri terminalokon beliili, a terminalok kozotti, illetve a
iizemeltetési Csiszar Csaba terminal és a parkolo létesitmények kozotti szallitasi feladatokra
modszerei repiil6téri kozlekedés- hatékonyan alkalmazhatok az autonom jarmivek. A jarmiivek
szallitasi feladatoknal | szervezés vezénylése, {lizemeltetése Osszefligg a termindlon beliili
(BSc/MSc/TDK) milveletek (pl. biztonsagi ellen6rzés) és a repiildgépek
mozgasanak idébeliségével.
Elektromos jarmiivek | KUKG, Az elektromos jarmiivek ilizemeltetése eltér a "hagyomanyos’
iizemeltetési Csiszar Csaba belsdégésti motorral hajtott jarmiivekétol. Ujszerii technologidk
moédszereinek kozlekedés- és modszerek sziikségesek a jellegzetes kihivasok kezelésére.
fejlesztése szervezés Ilyen kihivasok pl. a nem tervezett kozlekedési, iddjarasi és
(PhD) katasztrofa helyzetek; szezonalis toltési igénynovekedés; hiitott
arut szallit6 kamionok elektromos csatlakoztatasa a
parkolohelyeken és ehhez a toltési helyszinek kijeldlése.
Az intelligens KUKG, Elektromos jarmiivekkel megvalositott kozlekedési igények
infrastruktiira Csiszéar Csaba modellezése, (figyelembe véve a jarmiitechnologiai fejlédést pl.
fejlesztések hatdsa a kozlekedés- hatétav ndvekedést), az elektromos kozforgalmu kozlekedés (pl.
kozlekedési rendszerre | ;00700 hagyoményos kozforgalmu kozlekedés, taxi, car-sharing, bike-
fgé‘g{;ﬁg?gﬁ;ﬁ?&‘;&s (BSc/MSc/TDK) sharing) feltételeinek azonositasa; az igények modellezése, stb.
jarmiivekre
Az autoném KUKG, Az autonom jarmiivek megjelenése drasztikusan atalakithatja a
autobuszok hatiasa a Mandoki Péter kozforgalmu kozlekedés jelenlegi rendszerét. Igaz ez a helyi,
kozosségi kozlekedésre | kozlekedés- elévarosi, regionalis és tavolsagi forgalomra is. Azonban vérosi
szervezeés érzékeny, surtin beépitett teriileten az autondm személy-
(PhD) gépjarmiivek is megterhelik a kornyezetet, igy a nagyobb

kapacitast jarmiivek, autoném autdbuszok is részét fogjak
képzeni a jovo kozlekedésének. Ezek a jarmiivek
gazdasdgosabban is {izemeltethetok, mint az autondm
személygépjarmiivek. A dolgozat célja a lehetséges trendek

felvazolasa, és a valtozasok modellezése. //\
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A projekt cime: Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlas fejlesztése autondm jarmiiranyitasi

technologiak teriiletén

Azonositoszam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001
Tanszék,
Cim Témavezeto, Leiras
Téma
Multimodalis KUKG, A fejlett mobilitasi szolgaltatisok szdmos teriileten
utazastervezo Esztergar-Kiss megkonnyitik a varosi utazok kozlekedési igényeinek
rendszerek értékelése | Domokos kielégitését. Az utazasok soran elsé 1épés az utazasok
kozlekedés- megtervezése, melyet szamos utazastervezd rendszer segit,
szervezes azonban ezek funkcionalitdsa nem all mindig 6sszhangban az
(BSc/MSc/TDK) utazoi elvarasokkal és az 0j technoldgiadk megjelenésével (pl.
autonom  jarmivek). A  feladat célja egy bovitett
szempontrendszer definialasa és egy kvantitativ értékelési
moédszer  kidolgozdsa, mely alkalmas  multimodalis
utazastervezo rendszerek értékelésére és dsszehasonlitasara.
Tevékenységi lancok KUKG, A varosi kornyezetben egyre novekvo érdeklodés fedezheto fel
optimalizalasi Esztergar-Kiss a tevékenységek flexibilis megvalositasara. A feladat soran
moédszerének Domokos megvizsgaljuk az egyes tevékenységek térbeli és iddbeli
kidolgozasa autoném | kozlekedés- flexibilitasat, mely segitségével a napi tevékenységi lancok
jarmiivek esetén szervezés optimalizalhatova  valtak. Az optimalizalast kiilonb6zé
(BSc/MSc/TDK) koltségfiiggvényekkel és kozlekedési modokra (pl. autondém
jarmiivek) végezziik el, hogy minél inkabb alkalmazkodjuk az
utazdi igényekhez ¢és személyre szabott elényok legyenek
realizalhatdoak (pl. utazasi id6 csokkentése).
Mobility as a service KUKG, Az utazasok lebonyolitas soran az utazasok kombinalasaval és
koncepcio elméleti és Esztergar-Kiss egységes dijfizetési struktura kialakitdsaval lehet segiteni a
gyakorlati Domokos hatékony varosi mobilitast. A feladatban egy felhasznalo
megvalositasi kozlekedés- kozpontt, intelligens mobilitas szervezé modellt hozunk létre.
lehetdségeinek szervezés A kihivast a kiilonbozd szolgaltatok altal biztositott utazasi és
vizsgalata (BSc/MSc/TDK) dijfizetési informacio egységesitése, integralt formaban torténd
megjelenitése és személyre szabott ajanlatok késztése jelenti. A
megvalositas soran mobilitasi csomagokat hatarozunk meg,
kombinalt utvonal opcidkat hozunk létre, és ezeket utazoi
csoporttol fliggden jelenitjiik meg.
Fenntarthato KUKG, A varosi kozlekedés stratégiai szempontjait figyelembe véve
mobilitasi tervek Esztergar-Kiss megjelenik a fenntarthatosag fogalma, mely mobilitasi tervek
megvalositasi Domokos formajaban realizalhato. Ezen tervek célja, hogy eldsegitsék a
folyamatanak kozlekedés- varosi mobilitassal kapcsolatos utazdsok minél ésszeriibb és
fejlesztése szervezés fenntarthatd  kozlekedési modokon — keresztiil — torténd
(BSc/MSc/TDK) lebonyolddasat kiilonbozd intézkedéscsomagok segitségével. A
feladat soran a mobilitas tervezési folyamat innovativ
modszereit ¢és lehetdségeit vizsgaljuk, kiilonos tekintettel a
részvételen alapuld megkozelités moddszertani kérdéseire és
hatékonysaguk novelésére.
Smart City értékelési KUKG, A feladat célja okos varosi mobilitdsi szolgaltatdsok
modszerek és Esztergar-Kiss kifejlesztése. Mindez csak akkor valik igazan hatékonnya, ha
alkalmazasok Domokos Osszekapcsoljuk az utazéastervezést, az optimalizalast, az
fejlesztése kozlekedés- utazdsok kombindacidjat. Ehhez sziikséges az okos alkalmazésok
szervezeés és Smart megoldasok értékelési modszertananak kidolgozasa a
(BSc/MSc/TDK) megléve megoldasok osszehasonlithatosaga, illetve

tovabbfejleszthetdsége érdekében. A feladat tovabbi célja egy
olyan atfogé alkalmazas kifejlesztése, mely szdmos adatforras
felhasznaldsaval személyre szabott informaciot nyajt a
felhasznalok hatékony varosi mobilitdsanak timogatasara.
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