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Szimulacids kornyezetben kifejlesztett
, dontési modellek vizsgalata valds autonom
Mesterséges o . ,
. . . , jarmiives kornyezetben. Az autondém
intelligencia alapu e . 1 .
. g jarmiiranyitas soran felmeriilo egyszert
dontési modellek dontési helyzetek mesterséges intelligencia
. , , Z . 1y
fejlesztése és ) Y ] . ) g g Aradi Szilard PhD
, , alapt megoldasa szimulacios Budapest
tesztelése valds . . o
L. kornyezetben, majd az elkészitett
autonom jarmuves . T ST S
. algoritmusok valds jarmiire torténd
kdrnyezetben . T4
implementalasaval kapcsolatos
tapasztalatszerzés.
A kutatasi feladat célja Vehicle-In-the-
Loop szimulaciok végzése autonom jarmii
teszteléséhez a kari Smart tesztautd
felhasznalasaval. Ennek soran a tesztjarmi
forgalomszimulatorba illesztése a feladat
Matlab, PreScan, SUMO szoftverek
. alkalmazasaval. A kutatas soran az
Vehicle-In-the-Loop . ., ) .
] .., , alabbiak elvégzése a cél: 1) VIL Tettamanti
szimulacid autoném . . ., . L, , MSc, BSc
L o szimulacios lehet6ségek attekintése, Tamas Budapest
jarmi teszteléséhez ) , ,
irodalom kutatas, rendszerezés 2)
szimulaciods keretrendszer kialakitasa,
amelyben VIL tesztek valosithatok meg
autondm és kooperativ iranyitas
témakorében; 3) CAN kommunikacio
programozasa; 4) autonom jarmi virtualis
tesztelése.
Elektromos hajtasok | A hallgato feladata mikrohibrid
laboratériumi hajtasokhoz kapcsolodo probapad Harth Péter MSc, BSc Budanest
probapad fejlesztése | megtervezése. A sziikséges villamos P
berendezések, szenzorok, miiszerek,
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tengelykapcsold, fékez6 villanymotor
kivalasztasa, tesztkdrnyezet megtervezése.

Az dnvezetd jarmiivek szamara fontos
utburkolati informaciok alkalmas mérési
modszerekkel (pl. 1ézerszkenneléssel)
eléallithatok. Ezeknek az adatoknak a
felhasznalasahoz alkalmas formatumra kell
hozni a mérési eredményeket, amelynek Barsi Arpad PhD
soran célszerli az altalanosan hasznalt
OpenCRG modell kovetése. A kutatési
munka ezért erételjesen a szkennelésbol

Onvezetd jarmiivek

térképi tamogatasa Budapest

nyert kdrnyezeti adatok felhasznalasara
koncentral.

A kutatas célja egy olyan trajektoria kdvetd
rendszer kidolgozasa, mely az autonom

" e jarmiivekben alkalmazhat6, képes a
Onvezet6 jarmiivek

’ ) jarn Tihanyi PhD
utvonalkovetése

jarmiivet a kivant mozgéspalyan vezetni, Viktor Budapest

mikdzben figyelembe veszi a jarmii
dinamikajabol eredd korlatokat, valamint a
mozgaspalyatol valo eltérést.

A cél kutatni és felmérni a jelenleg is
veszélyesnek tartott kdzlekedési
helyzeteket. Majd atértékelni, hogy az
Kritikus kozlekedési | autondm jarmiivek szamara melyek azok a
tesztkOrnyezetek szituaciok, amelyek nehézséget okozhatnak
felmérése és a kozlekedésiikben. A megalkotott Szalay Zsolt PhD Budapest
értékelése, az autonom | szempontrendszert kdvetden a kivalasztott
jarmiivek szamara kritikus kozlekedési tesztkdrnyezetek
értékelésre keriilnek kozlekedésbiztonsagi
szempontbol, amely a kiilonb6z6 kockazati
szinteket is figyelembe veszi.
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A modern gépjarmiivekben beagyazott
ECU-kon futé szoftver lat el szamos
vezértlési feladatot. Az ECU-k egymaéssal a
gépjarmii CAN buszan kommunikalnak
egymassal. A CAN forgalom rogzitése €s
elemzése lehetdve teszi a gépjarmivek
elleni kibertamadasok detektalasat akar
valos id6ben, vagy egy incidens utani Buttyan PhD
utolagos vizsgalat soran. Ugyanakkor, a Levente Budapest
CAN forgalombdl szamos olyan

Privacy kérdések
vizsgalata modern
gépjarmitvekbol
gylijtott log adatok

feldolgozasa soran . R . .
informacio is kinyerhetd, mely személyes

adatnak tekinthetd. A kutatds célja annak
vizsgalata, hogy a CAN forgalom rogzitése
pontosan milyen privacy veszélyeket
hordoz magéban, és milyen modszerekkel
lehet ezeket a veszélyeket csokkenteni.

Az 6nallo6 vezetés a gépjarmiiben
elhelyezett szenzorok, aktuatorok, és
beagyazott vezerlok, illetve az ezeken futd
szoftverek szoros egyiittmiikodésvel
valosithato meg. A fejlesztés és kiilonbozo
demonstraciok tamogatasara célszer(i ezen
komplex rendszer egyes eleminek allapotat
folyamatosan lekérdezni és ember altal
értelmezheté moédon megjeleniteni. A

HMI fejlesztés
onvezetd jarmi

Buttyan MSc, BSc

allapotanak Levente Budapest

projekt célja egy erre a feldatra alkalmas
nyomonkdvetéschez HMI rendszer fejlesztése. A HMI egy a
megjelenitést megvalositd mobil eszkozbol
és egy interfész egységbdl all, ami
Osszekottetést biztosit a jarmit CAN
halézata és a mobil eszk6z kdzott. A
feladat része a HMI rendszer szoftver
elemeinek és a kozottiik hasznalt

protokolloknak a megtervezése és
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implementécioja. A rendszernek minimum
tamogatnia kell olyan alapadatok
megjelenitését, mint a jarmi sebessége,
pozicidja, a kormany aktudlis elfordulési
szoge, stb.

Péalyageometria
tervezés alacsony
sebességgel

Az autondm jarmiivek trajektoria tervezése
alapvetGen két részbdl all: az utvonal
geomatridjanak a tervezésébdl és a hozza
tartozo sebességprofil meghatarozasabol.
To6bb olyan autoném jarmi funkcio is van,
melyben alacsony sebességgel kell
mandverezni, igy elegendd a palya
geometridjat megtervezni. A kiirt
szakdolgozat téma parkolohelyek
kdrnyezetében torténd mandverezéshez
tervezi meg a jarmi utvonalat, melyhez
valos kornyezetben végrehajthatd tesztelési
lehetdség is adott.

Nyerges
Adém

BSc, MSc

Budapest

10

Parkolohely detektalés
autonom valet parking
rendszerhez, parkolas
megvaldsitasa

Az autonom parkolasi folyamat egyik
meghataroz6 1épése az parkolohely
foglaltsdganak felismerése. Ehhez a jarmii
szofverének a rendelkezésre allo bejovo
informaciok alapjan kell dontsét hoznia. A
bejovo informacid szarmazhat GPS
térképbdl és a jarmii sajat szenzoraibol
(videdkamera vagy LIDAR). A kiirt
szakdolgozat téma egy parkolohely
foglaltsag felismerd algoritmus fejlesztését
koveteli meg, valos kdrnyezetben 1€vo
tesztelési lehetdségekkel.

Nyerges
Adam

BSc, MSc

Budapest

11

Parkolas mandéver
tervezése

Az autondm parkolas folyamata a
kovetkezo részekbdl all: parkolohely
kornyezet ismerete, parkolohelyek

Nyerges
Adam

BSc, MSc

Budapest
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detektalasa, parkolohely foglaltsag
felismerése, parkolashoz sziikséges
itvonaltervezés, parkolas végrehajtasa.
Mindezen feladatok megtervezése soran az
automatizalt jarmi iranyitasi rendszerének
minden szintje megismerhetd. A kiirt
szakdolgozat t¢émaban a feladat egy olyan
algortimus fejlesztése, mely mindezeket
képes egymas utdn végrehajtani, az
algortimus tesztelésére pedig lehetség van
valos kornyezeti feltételek kozott is.

A kiilonféle hajtasrendszerek tovabbi
hatékonysagjavitasa és kornyezetbaratabba
Hibrid jarmtimodell tétele egy nagyon alapos energetikai
szimulacio és vizsgalat utan lehetséges. Az egyes Nyerges
12 | jarmiienergetikai hajtasrendszerek hatdkonysaga a kiilonféle Adam
vizsgalat (GT-Suite) |{izemallapotokban jelentdsen valtozik, egy
hibrid hajtasrendszer 6sszehangolasa igy
igen Osszetett feladat.

MSc Budapest

Kutat6 team Osszefogasa és tamogatasa
teszpalyahoz kapcsolodo kutatasokban
Nemzetkozi, a mobilitassal kapcsolatos
kutatas fejlesztési trendekhez illeszked6 Szalay Zsolt PhD Zalaegerszeg
use casek definialasa

Teszpalya, kdzhti
teszteléssel
13 | kapcsolatos tesztelési

modszerek kutatasa . 1,
Trendeknek megfeleld szinteken atnyulod

tesztprogram kialakitasa igények szerint.
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