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

rrrrr

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 ¢€s
elektromobilitassal kapcsolatos kutatasok végzése. Az elnyert palyazat lehetOséget ad arra, hogy a
kutatasokban BSc és MSc hallgatdok, valamint doktoranduszok is részt vehessenek, és a palyazat
keretében Osztondijban részesiiljenek.

A palyazas médja: Az Osztondijra egyénileg, a webes palyazati  adatlap
(https://goo.gl/forms/k8wCT2wvxIUgsYyB2)  kitoltésével lehet palyazni. A palyazat
benyujtasanak hatarideje 2019. januar 16-an 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 o6sztondij idotartama: 2019. februar 1. — 2019. augusztus 31. (odaitélt id6tartam lehet 3-7
honap)

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

A palyazék kore: BME-n alap-, mester- vagy PhD képzésben részvevd, a 2018/2019 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 témaban a
témavezeto ¢s a kijeldlt mesteroktatd (mentor) irdnyitasaval, a megjeldlt formaban oktatasi
anyag kidolgozasa, illetve az oktatds tdmogatasa. A palyazoé vallalja, hogy havonta irdsos
beszamolot készit az eldrehaladasrol.

- Szakmai program szervezési feladat esetén: Eldaddsok, 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 palydzo vallalja, hogy a programok lebonyolitasat megfeleléen
dokumentalja.

Az értékelés menete: A benyujtott irdsbeli palydzatokat a BME KJK dékanja 4ltal kijeldlt birald
bizottsag 2019. januar 20-ig értékeli. A biralo bizottsag értékelése €s javaslata alapjan, a palyazaton
nyertes hallgatok személyét, és az altaluk elnyert 6sztondij Osszegét a dékan allapitja meg a
beérkezett palyazatok, és a rendelkezésre allo keret figyelembe vételével. Az eredményrdl a
palyazo a megadott email cimére kap értesitést 2019. januar 22-ig.

A palyazati kiiras kozzétételi helye: KJIT honlap

2018. december 17.

Dr. Varga Istvan
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

SZECHENYI @

Eurépai Unié
Eurdpai Szocidlis
Alap

BEFEKTETES A JOVOBE



A projekt cime:

technologiak teriiletén

Azonositoszam:

Kutatasi Feladatok
Kutatasi téma

Felel6s

témavezetd/

Tehetséggondozas ¢és kutatoi utanpotlas fejlesztése autondom jarmiiranyitasi

EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Kutatasi téma rovid kifejtése
(a legfontosabb hivdszavakkal)

K-1 Savdetektald algoritmus
megvaldsitasa Raspberry Pi
segitségével

Tanszék
Aradi
Szilard/KJIT

A feladat soran egy savdetektald algoritmus megvalésitdsa a cél egy
alacsony koltségl hardvereszkozon. A programozds nyelve Python, a
fejlesztés soran felhaszndlhatodk a klasszikus képfeldolgozast tAmogatd
fliggvénykonyvtdrak (pl.: OpenCV). A rendszer kimenete CAN, amelyet
egy SPI-CAN csatoléval kell megoldani. A feladat tovabbfejleszthetd
gépi tanulason alapulé megolddsokkal.

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

Aradi
Szilard/KJIT

A feladat soran elGszor szimulacidval kell kifejleszteni egy olyan
irdnyitast, amely egy kezd6pontbdl egy célpontba juttat el egy egyszer(
jarmimodellt lidar szenzorral érzékelt statikus akadalyok kozott. A
feladat a kovetkez6 Iépésben implementdlhatd Lego EV3 készletbdl
épitett jarm{ire, egy alacsony koltségl lidar szenzor segitségével.
El6rehaladds fliggvényében elektromos gokarton is megvaldsithatd,
tovabb mozgé akadalyok esetére is tovabbfejlesztehet6.

K-3 Relativ pozicio
meghatarozas lehetGségei
androidos okostelefonnal és
kis koéltségii GPS vevokkel

Aradi
Szilard/KJIT

Az egymastol kis tavolsagra elhelyezked6 GPS vevdk altal vett jeleket
hasonld hibahatasok érik, ezért elméletileg a relativ pozicidjuk jéval
pontosabban meghatarozhatd, mint az abszolut. Azonban ahogy tobb
kutatds is megmutatta, a feladat nem trivialis, de jelentds
pontossdagnovekedés érhet6 el. Az 6sztondijkiiras célja ezen kutatdsok
megvaldsithatdsaganak vizsgalata az Android 7.0-tdl elérhetd uj GPS
flggvénykonyvtar alkalmazasaval.

K-4 Parkoldhelyi mandéverezés
megvaldsitasa gokarttal

Aradi
Szilard/KJIT

A feladat elsé |épésében szimuldcid segitségével egy ismert foglaltsagi
térképpel rendelkez6 teriileten kell két pont kozott Gitkozésmentes
utvonalat tervezni. A kovetkez6 |épésben az Utvonalat kévetd irdnyitast
kell megvalésitani. Az igy kifejlesztett rendszert Lego EV3 készletbdl
épitett jarmdvel kell implementalni, ahol megoldandé a jarmd
lokalizacidja is.

K-5 Elektromos, automatizalt
gokart aktuatorainak
tovabbfejlesztése

Aradi
Szilard/KJIT

A feladat soran Tanszékiink elektromos gokartjanak kormany- és
fékaktuatorainak tovadbbfejlesztése a feladat. A kormany esetében a
jelenlegi fogaskerekes megoldas helyett a szijhajtas megvaldsitasa a cél.
A fék esetében a mar meglévé linedris aktuator beépitésének
megtervezés és kivitelezése a feladat.

K-6 Gépi tanuldson alapulé
objektumdetektalasi és —
klasszifikalasi funkcio
megvaldsitasa Raspberry Pi-
vel

Aradi
Szilard/KJIT

A feladat a kevésbé szamitasigényes, konvolucids neuralis haldzat alapu
objektumdetektalé- és klasszifikalé megoldasok (pl.: Google
MobileNets) Raspberry Pi-n térténd implementalasa az Intel Neural
Compute Stick hardveres gyorsitdjanak segitségével. Sikeres
implementacio esetén a jarmdiranyitasi szempontbdl relevans
objektumokat CAN kimeneten is ki kell kiildeni.

K-7 Specialis Jarmi{imandver
szabalyozasanak

Aradi
Szilard/KJIT

A feladat egy specidlis jarm(szabalyozasi feladat (pld. parkolas,
parkoléhelykeresés, home zone assist, stb.) megvaldsitasa
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megvaldsitasa mesterséges
intelligencia alkalmazasaval

jarmimodellen, mesterséges intelligencia alkalmazdasaval. A feladat
soran modellépités, és szimulacios kornyezetben valé megvaldsitas a
feladat.

K-8 Zart versenypalyan
haladé jarmii optimalis
iranyitasa szimulacids
kornyezetben, feliigyelt gépi
tanulas alkalmazasaval

Aradi
Szilard/KJIT

Szimulalt versenyautd optimalis irdnyitasanak megvaldsitasa gépi
tanulds és neuralis jaldzatok segitségével. A feladat sordn egy kamera
kép és a jarmU dinamikai valtozoéi alapjan kell el6allitani a bevatkozé
jelet. A megvaldsitast un. "end-to-end learning" kell megvaldsitani. A
szimulacioés kornyezet a The Open Racing Simulator, a programozasi
feladatokat Python nyelven kell implmentalni. A feladatra torténé
jelentkezésnek nem feltétele a Python nyelv ismeret, de elényt jelent.

K-9 Autdpadlya haladas
megvaldsitasa megerdsitéses
tanulas és neuralis halézatok

alkalmazasaval

Aradi
Szilard/KJIT

A cél egy autdpalyan miikodé un. "highway pilot" rendszer iranyitd
algoitmusanak kifejlesztése. A feladat soran az autdpalyan haladé jarmu
hossz- és keresztiirdnyu beavatkozo jeleit kell el6allitani a kornyezeti
informacidk és a sajat allapota alapjan. A megerGsitéses tanuldssal kell
megkozeliteni. A szimuldcids kdrnyeztre egy sajat modell
implementaladsa szlikséges. A programozasi feladatokat Matlabban és

Pythonban kell megvaldsitani.

K-10 Jarmdiranyitas varosi
kornyezetben lévé
kozlekedési helyzetekben,
mesterséges intelligencia
alkalmazasaval.

Aradi
Szilard/KJIT

A feladat egy specidlis kdzuti szituacidban valé autondm jarmdiranyitas
tervezése és megvaldsitdsa gépi tanulds segitségével. A szituacidk
lehetnek keresztez6désen vald athaladas, stird forgalomban vald
haladas, vagy barmely egyéb specialis helyzet.

K-11 Trajektoriatervezés
neuralis halézat segitségével

Bécsi
Tamas/KJIT

A feladat célja egy megfelel6 neuralis halézat megalkotasa, és a
rendelkezésre allo optimalizacids algoritmus altal offline kiszamolt
adatkészlet segitségével a trajektdriatervezési feladat megtanitasa a
halézatnak. Vizsgalandd a betanitott neuralis halé mikddése és
teljesitménye (f6ként trajektéria minGség és szamitdsi er6forras igény
tekintetében). A neuralis halé altal szolgaltatott eredmények
osszehasonlitanddk az eredeti, optimalizacién alapulé maédszer
eredményeivel.

s 7

K-12 Jarmdi allapotanak és
mozgasi modelljének
meghatdrozasa

Bécsi
Tamas/KJIT

Kozuti forgalomban egy el6ttiink haladé vagy szembe j6vé jarmd
mozgasallapotanak és az aktudlis mozgasi modellnek becslése. Az
mozgasi modellek egy elSre definialt halmazbdl szarmaznak, pl: egyenes
vonall mozgas, kanyarodas, koveti a sdvot, savvaltas, letér az utrdl stb.
Megvaldsitas valamilyen multiple model algoritmus segitségével.

K-13 Viselkedés el6rebecslés
a kozuti forgalomban

Bécsi
Tamas/KJIT

A megfelel6 viselkedés tervezéshez a jarmuveknek sziikségik van a
kornyezetiikben észlelt mas résztvevék viselkedésének elérebecslésére.
A vizsgalat ennek a feladatnak a koriiljarasat jelenti.

K-14 Kiilonb6z6 planning
agent lehetGségek vizsgalata
megerdsitéses tanulas
tamogatasara.

Bécsi
Tamas/KJIT

A megerd@sitéses tanulds soran a trial-and-error metddus hatékonysagat
nagyban noveli a kiilonb6z6 el6retekinté heurisztikak beépitése a
folyamatba. A kutatds soran cél, hogy ezen megoldasok gyakorlati
implementacidja megvaldsuljon kisérleti szinten.
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K-15 Autdépalya-kapacitasok
ujraszamitasa 6sszekapcsolt
és autonom jarmiivek esetén,
kiil6nb6z6 kommunikacids és
iranyitasi

protokollok mellett

Tettamanti
Tamas/KJIT

A feladat az autdpalya-kapacitasok Ujraszamitdsa osszekapcsolt és
0nallé autondm jarmuivek esetén, kiilonb6z6 kommunikacios és
iranyitasi protokollok mellett. A vizsgalat elvégzése mikroszkopikus
forgalomszimulacids eszkozok segitségével. Az autondm jarmuvek
kommunikacid és irdnyitdsi protokolljaibol adédo, a forgalmi
teljesitményre kozvetlen befolyassal biré menetdinamikai
tulajdonsagok és az ebbdl fakadd elméleti kapacitds valtozasok
vizsgalata Veins szoftver segitségével.

A kutatashoz rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB, TraCl4Matlab,
SUMO, Veins.

K-16 Autondém jarmii
forgalomszimulatorba
illesztése

Tettamanti
Tamas/KJIT

Autondm jarm( forgalomszimulatorba illesztése (Vissim, Matlab,
PreScan, SUMO alkalmazasaval). A kutatas soran az alabbiak elvégzése a
cél: 1) szimuldcids keretrendszer kialakitasa, amelyben , Vehicle in The
Loop” tesztek valdsithatok meg autondm és kooperativ irdnyitas
témakaorében; 2) autondm jarm virtualis forgalomba illesztése 3)
Tesztelés. A kutatashoz rendelkezésre alld szoftverek: MATLAB,
VISSIM/VISUM, SUMO, PreScan

K-17 Kockazatértékelés és
biztonsagelemzés a
forgalomiranyit6 berendezés
és autonom jarmiivek
egyuttmiikodésének
vonatkozasaban

Tettamanti
Tamas/KJIT

Kockazatértékelés és biztonsagelemzés a forgalomiranyité berendezés
és autondm jarmdvek egylittmikddésének vonatkozasaban. A kutatas
sordn az alabbiak elvégzése a cél: 1) Kockazatértékelési és
biztonsagelemzési mddszerek attekintése 2) A mddszerek alkalmazasa a
forgalomiranyité berendezés és autondm jarmuvek vonatkozasaban 3)

,,,,,

VISSIM/VISUM, SUMO.

K-18 Az autondém jarmii Tettamanti Az autondm jarm{ Utvonalvalasztdsdhoz hasznalando célfliggvény

utvonalvalasztasahoz Tamas, meghatdrozdsa. Az egyéni hasznot maximalizald atvonal eltér a teljes

hasznalando célfiiggvény Horcher tarsadalmi hasznot maximalizaldtdl a torlddasi externdlia miatt. A

meghatdrozasa Daniel/KIIT kutatds sordn az alabbiak elvégzése a cél: 1) Utvonalvalasztasi
célfuggvények, jarmivezetsi viselkedési modellek attekintése 2) Uj
célfiggvények definidlasa az autondm jarmlives kozlekedés
figyelembevételével 3) Szimulacids vizsgalat. A kutatashoz
rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO.

K-19 Lézeres jarmiiérzékel6 Tettamanti Lézeres jarmUérzékel6 (MS Tanacsado és Kereskedelmi Kft. terméke)

tesztelése és tovabbfejlesztési
lehetdségei.

Tamas/KJIT

tesztelése és tovabbfejlesztési lehetfségei. A szenzor adatok
felhasznalasaval az alapvet6 forgalomtechnikai paraméterek becslése. A
makroszkopikus forgalmi modell (fundamentalis diagram elmélet)
alkalmazasa. Sz(rési eljarasok vizsgalata és tesztelése a mérések
javitasara (pl. Kalman-sz(ir6). Adatfeldolgozé algoritmus és statisztikai
modul tervezése a szenzorhoz.

K-20 Korszerti
forgalomiranyito stratégiak
teljesitményvizsgalata

Tettamanti
Tamas/KJIT

Korszer( forgalomiranyitd stratégidk teljesitményvizsgalatanak
maodszertana egy kritikus kérdés annak eldontésére, hogy milyen
iranyelvek mentén sziikséges a forgalmat befolyasolni. A kutatds sordn
az alabbiak elvégzése a cél: 1) Valds budapesti mérések (hurokdetektor,
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FCD) vizsgdlata, 2) Mddszertan épitése 3) Mikro-szimuldcids és egyéb
szoftverek altal adott kimeneti mérések vizsgalata, attekintése (atlagos
fogyasztas, eljutdsi id6k, megallasok szama, stb...). A kutatashoz
rendelkezésre all6 szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO.

K-21 Autoném

jarmiivek ,,Vehicle in The
Loop” tesztelése céljabal
OSM térkép vagy SUMO-ban
modellezett halozat
automatikus importalasanak
megvaldsitasa Unity 3D
szoftver iranyaba

Tettamanti
Tamas/KJIT

A Unity 3D alkalmas az autondm jarm( forgalomszimulacidk
megjelenitésére. A szimuldcidk fejlesztésének egy fontos Iépése az OSM
vagy SUMO szimulator alapu térképek automatikus importaldsa Unity
3D.-be. A kutatds sordn az aldbbiak elvégzése a cél: 1) szimulaciés
keretrendszer kialakitasa, amelyben az automatikus térkép importalds
megvaldsithatd; 2) autondm jarmd virtualis forgalomba illesztése és 3D
megjelenitése Unity 3D-ben 3) Tesztelés.

K-22 Autondém jarmiivek
»Vehicle in The Loop”
tesztelése céljabal 3
dimenzids digitalis térkép
automatikus importalasanak
megvaldsitasa Unity 3D
szoftver iranydba

Tettamanti
Tamas/KJIT

A Unity 3D alkalmas az autondm jarm( forgalomszimulaciok
megjelenitésére. A szimuldciok fejlesztésének egy fontos lépése a 3D
(HD map) térképek automatikus importalasa Unity 3D.-be. A kutatas
soran az alabbiak elvégzése a cél: 1) szimulacios keretrendszer
kialakitdsa, amelyben az automatikus HD-térkép importalas
megvaldsithatd; 2) autondm jarmd virtualis forgalomba illesztése és 3D
megjelenitése Unity 3D-ben 3) Tesztelés.

K-23 Szabadon konfiguralhato
jelz6lampas forgalomiranyitas
a zalaegerszegi jarmdipari
tesztpalya (ZalaZone) Smart
City részének irdnyitasahoz

Tettamanti
Tamas/KJIT

A munka soran egy olyan szabadon konfiguralhaté jelz6lampas
forgalomiranyitasi rendszert kell megalapozni, amely a zalaegerszegi
jarmdipari tesztpalya (ZalaZone) Smart City részének iranyitasahoz lesz
hasznalhaté mdédszertan. A feladat soran SUMO szimulator és Matlab
segitségével kell egy rugalmas tesztelési feliiletet fejleszteni, pl.
jelz6lampak/detektorok tetszéleges athelyezése, forgalomiranyitd
logikak médositasa, stb.

K-24 Kozlekedési szitudacid
azonositasa és osztalyozasa
autondém jarmivek szamara:
a cél a rendelkezésre allo
szenzoradatok és egyéb
kiegészit6 informaciok (pl.
forgalmi adatok, térkép)
alapjan megbecsiilni, hogy
aktualisan milyen kézlekedési
szituacio all fenn
forgalomtechnikai
szemponthdl

Tettamanti
Tamas/KJIT

Kozlekedési szituacid vagy Uttipus azonositdsa és osztalyozasa autoném
jarmuivek szamara, annak érdekében hogy az 6nvezet6 jarmd csupan a
szenzorai alapjan is meg tudja allapitani, mi veszi korl, pl. kertvaros,
autdpalya, dugd, stb.? A cél a rendelkezésre all6 szenzoradatok és
egyéb kiegészits informaciok (pl. forgalmi adatok, térkép) alapjan
becsilni — pl. deep learning technikaval.

K-25 Kerékagymotoros jarmii
energia-optimalis
palyakoévet6 iranyitasa az
utgorbiilet és a jarmii

Gaspar
Péter/KJIT

A kutatas célja kerékagymotoros jarm( szamdra olyan palyakoveté
irdnyitas tervezése, mely a beavatkozok kozotti optimalis elosztas altal
az akkumulator toltottségi szintjét maximalizdlja, ezdltal novelve az
elektromos jarm( hatdtavolsagat. Az iranyitasi eljdras soran egy energia
optimalis elosztas keril megvaldsitasra a jarmd szamara kivezérelt
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mozgasallapotanak
figyelembevételével

kormdnyzas és differencidlis nyomatékgeneralas kdzott az utgérbilet és
a jarmd aktualis mozgasallapota alapjan

K-26 Az autonom
jarmdiranyitas trendjeinek
vizsgdlata

Németh
Balazs/KJIT

Az autondm jarmdiranyitasi rendszerek teriletén szamos jelentds
kutatdintézet és ipari szerepl6 fejt ki innovacids tevékenységet. A
feladat célja irodalomkutatast végezni a teriileten, megvizsgalva a
jelenlegi és a varhatd jovGbeli fejlesztési irdnyokat, és egyben a
kihivasokat — kiilonds tekintettel a meg nem oldott problémakat.

K-27 Mesterséges
intelligencia szoftverek
jarmliorientalt
alkalmazasainak
feltérképezése

Németh
Baldzs/KJIT

A kutatds sordn az autoném jarmdiranyitdsban alkalmazhaté
mesterséges intelligenciara éplil6 szoftvereket sziikséges feltérképezni.
A fellelhet6 szoftverek koziil elényt élveznek a Matlab alapu
algoritmusok, illetve az ingyenesen elérheté szoftverek. A feladat része
annak felkutatasa, hogy melyik szoftver milyen elényokkel/hatranyokkal
rendelkezik, illetve eddig milyen autoném jarmdiranyitasi feladatokat
oldottak meg vele.

K-28 Autondm jarmiiiranyitasi
algoritmusok
implementdlhatdsagi

kérdései

Németh
Balazs/KJIT

A Matlab programhoz szamos olyan toolbox Iétezik, ami kbzvetlendl
Matlab kodbdl képes generalni mikrokontroller szamara értelmezhetd
programkddokat. Az autondm jarm{iranyitasi rendszerek
tesztkdrnyezetben vald gyors alkalmazhatdsagaban kulcskérdés, hogy
ezek a fordité algoritmusok mennyire jol képesek kielégiteni a veliik
szemben tdmasztott igényeket. A kutatasi feladat soran egy el6re
kivalasztott mikrokontroller vonatkozasdban sziikséges egyes autoném
jarmdiranyitdsi funkcidkat megoldd osszetett algoritmusok
fordithatdsagat megvizsgalni.

K-29 Jarmlipozicidbecslés
videékamera alapon

Németh
Balazs/KJIT

Okos autondm keresztez6dések esetében egy jov6beli irdny olyan
videdkameran alapuld algoritmusok hasznalata, aminek sordn a
keresztez6désbe belép6 jarmlivek, illetve gyalogosok pozicidja
hatdrozhaté meg. A kutatasi feladat soran olyan mesterséges
intelligencian alapuld algoritmus kidolgozdasa a cél, ami elGirt
pontossaggal képes a jarmlipozicio becslésére.

K-30 Nagy adathalmaz alapu
autondém jarmdi stabilitas
vizsgalat

Németh
Baldzs/KJIT

A kutatas soran az allapottér alapu megkozelitésekkel szemben olyan,
kizarélag mért adatokra épilé moédszer kidolgozasa a cél, aminek
alapjan a jarm( oldalirdnyu stabilitasa értékelhet6.

K-31 Automatizalt jarmi
vezetési kérdései

Németh
Baldzs/KJIT

Az automatizalt jarmUivek esetében a jarmlivezet6 szerepe varhatdan
meg fog valtozni. A jarmd lizeme sordn bizonyos esetekben maga lat el
vezetési feladatokat, maskor az autondm funkcidk. A két Gizemallapot
kozott pedig dtadas-atvételi feladatok zajlanak le. A kutatds célja az
automatizalt jarma Uj tipusu vezetésével dsszefliggb kérdések
vizsgalata, az eddigi eredmények kiértékelése, irodalomkutatas.

K-32 Autondém jarmii
akadalydetektalasi és
elkeriilési kérdései

Németh
Baldzs/KJIT

A feladat autoném jarm(ivek haladasa soran elSkerilé akadalyok
felismerésének vizsgalata, valamint azok elkeriilése biztonsagos
trajektoria tervezésen keresztiil. Az elkeriilési man&verek
végrehajthatdsagdnak elemzése.
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K-33 Jarmlivezet6 az
iranyitasi kérben

Németh
Baldzs/KJIT

A jarm(ivezet6 a magasan automatizalt jarmdvek esetében is kiemelt
szerepl6, a modellezése ennek megfelel6en segithet a jovébeli
intelligens jarmdirdnyitasi algoritmusok kifejlesztésében.

K-34 Intelligens
jarmii/kozlekedés/infrastrukt
ura rendszerek 6sszehangolt
iranyitasa

Németh
Balazs/KJIT

Feladat egy olyan rendszer tervezése, ahol nem csak egyes jarm(iveket
szabalyozunk, hanem figyelembe vesszik a jarm( dinamikajara haté
kornyezeti hatdsokat is, azaz a paraméterek forgalomfiiggéek, valamint
a forgalmat befolydsold irdnyitasi mddszerek pedig a szabalyzastol
fliggenek.

K-35 Autoném jarmiivek
forgalomra valé hatasanak
vizsgdlata szimulacids
eszkézokkel

Németh
Baldzs/KJIT

Feladat egy autondm jarml viselkedésének vizsgalata. A vizsgalat sordn
figyelembe kell venni, hogy a vizsgalt jarmd forgalomban halad. A
forgalomban kozlekedd autondm jarmi mozgasanak hatasa van az 6t
korulvevd jarmlivek mozgasara is.

K-36 Szenzorfuizié az autoném
jarmdiranyitasi
rendszerekben

Németh
Baldzs/KJIT

A jelenlegi 6nall6é kornyezet- és jarm allapot érzékel6
szenzorcsoportok 6sszehangoldsa, a kilénb6z6 mérési eredmények
fuzidja nagyban novelheti az érzékelt kdrnyezet pontossagat és
robusztussagat, a kutatas az ilyen jellegl szenzorfuzids feladatokra
Osszpontosit.

K-37 GPS mérési adatsorok
trajektoriaba valo
konvertalasi és sz(irési
kérdései

Németh
Balazs/KJIT

A GPS adatok direkt felhasznalasa a jarm(itrajektdriaban rengeteg
kérdést vet fel, a szenzor pontossaganak fényében, ezek szlirése és
feldolgozasa a kutatasi feladat.

K-38 Jarmdiiranyitas az
Udacity szimuldacids
kornyezetben

Németh
Balazs/KJIT

A kutatas a mesterséges intelligencia alkalmazasanak lehetdségeit
vizsgalja meg Udacity kornyezetben.

K-39 Mesterséges
intelligencia és tanulasi
algoritmusok alkalmazasa az
autonom rendszerek
teriiletén

Németh
Balazs/KJIT

Az atfogd téma a mesterséges intelligencia kiilonb6z6 alkalmazasi
lehetdségeit célozza meg az autondm jarmdvek teriletén.

K-40 Vezetdi kormanyzasi
helyettesitése gépi tanulds
alapu technoldégiakkal

Németh
Balazs/KJIT

A kutatdsi feladat egy idedlis jarmdvezet6 normal jarmdizem melletti
kormanyzasi viselkedésének helyettesitése gép tanuldsra épiilé
technoldgidkkal. A tervezendd iranyitas bemenete az ut képi
informacidja, mig a kimenete a kormanybeavatkozas.

K-41 ElGzési és savvaltasi
esetek kezelése a
jarmdiranyitasban

Németh
Baldzs/KJIT

Vezetést tdmogatd rendszerek fejlesztése el6zési és sdvvaltasi
szituaciokra. Az adott szituaciok felismerhet6ségének és a manéverek
biztonsagos végrehajtasnak vizsgalata.

K-42 Autondém jarmiivek
keresztez6désben valo
interakciojanak kezelése

Németh
Baldzs/KJIT

A feladat célja kiilonb6z6 forgalmi szituacidkban, elsGsorban
keresztez6désekben az autondm jarm(ivek viselkedésének vizsgalata,
kiilonos tekintettel a nem autondm jarmdvekkel valé egylttm(ikodésre.

K-43 Szenzorfuzion alapulé
poziciobecslés kérdései

Németh
Baldzs/KJIT

A szenzorfuzids technoldgidk alkalmazasa soran szamos olyan kérdés
merdl fel, ami valészinliségi értékelést is igényel. A kutatasi feladat célja
egy olyan algoritmus alapjainak kidolgozasa, ami képes videdkamera,
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LiDar és GNSS adatokbdl kiilonb6z6 szlrési eljarasokon keresztil
becsiilni az autondm jarmlivek és a gyalogosok helyzetét.

K-44 Keresztez6dési
interakciok robusztussagi
kérdéseinek vizsgalata

Németh
Balazs/KJIT

A mesterséges intelligenciara épiil6, keresztez6désben haladd jarmUivek
irdnyitasanak vizsgalata robusztussagi szempontbdl. A robusztussagi
paraméterek figyelembe vételének lehetGségei a tervezési feladatban.

K-45 Autondém jarmdiranyitds
dontéshelyzeteinek
értékelése

Németh
Baldzs/KJIT

A kutatasi feladat az autondm jarmd haladasa soran felmerulé
dontéshelyzetek kezelésére egy stratégia kidolgozasa. A stratégianak
illeszkednie kell az autondm jarm( iranyitérendszerének hierarchikus
rendjébe, a megfelel6 6sszekapcsolas biztositasaval.

K-46 Nagyméretii
adathalmazok
feldolgozasanak kérdései
intelligens jarmi és
kozlekedési rendszerekben

Németh
Balazs/KJIT

A kutatas a jov6ben, az autondm és "connected" jarmdvekbdl
szarmazo "Big Data" feldolgozdsdnak kérdéseit vizsgalja.GNSS
adatokbdl kilénb6z6 szlrési eljarasokon keresztiil becstilni az autonédm
jarmiuvek és a gyalogosok helyzetét.

K-47 Gépjarmlivek Torok A feladat soran megtorténik a kibertamadasok veszélyeinek

kiberbiztonsagara iranyulé Arpad/GIT mérséklésére iranyuld megoldasok bevezetéshez szlikséges feltételek

tesztelési keretrendszer azonositdsa. Emellett sor keril a vizsgalati folyamatokra vonatkozd

kidolgozasa feltételek meghatarozasra, illetve a tesztkdrnyezet fontosabb
jellemzG6inek definialdasara, valamint a kapcsolddé rendszerkdrnyezet
meghatarozasara. Fentieken tul megtorténik a lehetséges tanusitasi
eljaras alapjainak azonositasa.

K-48 Gépjarmiire irdnyulé Torok A feladat célja a gépjarm(i CAN forgalmanak elemzése, a normalistdl

kibertamadasa Arpad/GIT eltérd, tdmadasra utald forgalmi mintak jellemz6inek azonositasa, majd

demonstralasa a szokasostol eltéré CAN forgalom azonositdsa. A modern gépjarm(ivek
a jovében egyre inkdbb rendelkezni fognak V2X kommunikacids
képességekkel is. A V2X kommunikacio segitségével olyan alkalmazasok
valdsithaték meg, melyek csokkenthetik a kozuti balesetek szamat és
tdmogathatjak a forgalomoptimalizalast. Ugyanakkor ehhez
elengedhetetlen, hogy a V2X kommunikacio biztonsagos legyen.

K-49 Verification methods in Torok Nowadays, it seems to be more and more important to provide

the Field of vehicular Arpad/GIT adequate security level for road transportation. Accordingly, the aim of

cybersecurity the research is to prepare an efficient methodological background
supporting the testing procedure of connected vehicles in the field of
cyber security.

K-50 Autdpalyas el6zési Zoldy Autondm jarm( autdpalyas el6zési szimulacié futtatasa tobb

helyzet szimulaciéja Maté/GIT szimulacioés kornyezetben, dontési helyzet modellezése

K-51 Ml alkalmazasa jarmi Zoldy Hibrid autondm jarmu Gjratoltésének dontési modelljének megalkotdsa,

ujratoltési dontésekben Maté/GIT az egyes dontési tényezdk sulyozasa, dontési fa elkészitése.

K-52 Autondm jarmii Zo6ldy Autondm jarm( korforgalmi helyzet szimulacid futtatasa tobb

korforgalmi dontéseinek Maté/GIT szimulacios kornyezetben, dontési helyzet modellezés

szimulacidja

K-53 ADAS rendszerek Zoldy Az autondm jarm(iveket is alkotd ADAS rendszerek homologacids

homologacidja Maté/GIT folyamadnak feltarasa, tipikus |épések azonositasa a feladat
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K-54 Automatizalt jarm Nyerges Az autondm jarmdvek Utvonaltervezési folyamatdban fontos

online palyatervezése valtozé | Adam/GIT kovetelmény a valtozé kérnyezethez valé alkalmazkodas. A kdrnyezet

kornyezetben, kozlekedési valtozhat a kozlekedés tobbi részvevGjének a mozgdsa miatt is és

halézat egyszeriisitett varatlan, el6ére nem feltétlen érzékelhet6 akadany miatt is. llyenkor a

modellezése trajektéra tervezési folyamatnak természtesen alkalmazkodnia kell a
valtozasokhoz, azaz Uj palyageometriat kell |étrehozni sziikség esetén Uj
sebességprofillal.

K-55 Autoném jarmii Nyerges A kiirt szakdolgozat témaban a feladat egy olyan algortimus fejlesztése,

trajektoria tervezése nagy Addm/GIT mely a jarmdldinamikai szempontokat is figyelembe véve online tervez a

sebbességgel valé haladas jarmi szamara Utvonalat és hozza tartozd sebességprofilt is.

esetén

K-56 Autoném savtartas Nyerges Az autondm jarmdvek szimulacids lehetségeit nagy mértékben

funkcio megvalésitasa Adam/GIT megkonnyitik a legujabb témaspecifikus szimulacids szoftverek. A

Prescan kérnyezetben kutatasi téma keretében olyan algortimust kell fejleszteni, mely
robosztusan képes automatizalt kormanyzdssal a savtartdsra.

K-57 LIDAR alapu online Nyerges A legujabb autéondm kozlekedés specifikus szimulacids szoftverek a

trajektoria tervezés Adam/GJT jarmdiranyitasi hurok minden egyes elemének a szimulacidjat lehetévé

megvaldsitasa Prescan teszik. A kutatasi téma keretében egy autoném jarmd online

kornyezetben trajektoriatervezését kell elvégezni a LIDAR jelekre tamaszkodva
valtozd, a jarm(i szamadra el6re ismeretlen kdrnyezetben.

K-58 V2X kommunikacié Nyerges A legljabb autdndm kozlekedés specifikus szimulacids szoftverek a

alapu varosi kézlekedés Adam/GJT jarmdiranyitasi hurok minden egyes elemének a szimulacidjat lehetévé

modellezése Prescan teszik. A kutatdsi téma keretében egy autondm jarm(ivek okosvarosban

kornyezetben torténd irdnyitasat kell modellezni.

K-59 Hibrid jarmimodell Nyerges A kilonféle hajtasrendszerek tovabbi hatékonysagjavitasa és

szimulacio és Adam/GJT kornyezetbaratabba tétele egy nagyon alapos energetikai vizsgalat utan

jarmiienergetikai vizsgalat lehetséges. Az egyes hajtasrendszerek hatdkonysaga a kilonféle

(GT-Suite) tzemallapotokban jelent&sen valtozik, egy hibrid hajtasrendszer
0sszehangolasa igy igen 6sszetett feladat. A téma el6kovetelménye a
Motortervezés |. targy teljesitése.

K-60 Hossziranyu Vass A hossziranyud jarmdkontroll megfelel6 mikodése az automatizalt és

jarmiikontrol stratégiak, Sandor/GIT autondm jarmdlvek egyik alapvetése. Annak érdekében, hogy a

jarmlisebesség szabalyzok gyakorlatban is egy megbizhatdn, gyorsan és pontosan miikodé

vizsgdlata és értékelése szabdlyozas valdsuljon meg, sziikséges a szakirodalomban fellelhetd
kontroll stratégiak kutatasa, osztalyozdasa és értékelése a kilénb6z6
felhasznalasi terlletek szerint. A feldolgozott hosszirdnyu szabalyozok
kozil adott szempontok alapjan az optimalisat kell kivalasztani.

K-61 Valtovezérlési stratégiak | Vass A sebességvalto vezérlése a hossziranyu jarmikontroll egy fontos része.

autonom jarmiiveknél, Sandor/GJT Emiatt szlikséges a szakirodalomban megtaldlhaté sebességvaltasi

demonstracios jarmii
valtovezérlésének
applikacidja, mérése és
osszehasonlitasa

stratégiak kutatdsa és az adott szempontok alapjan legmegfelel6bb
vezérl6 kivalasztasa és alkalmazasa a demonstracids jarm(i automatizalt
manualis valtéjan.
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K-62 Fékvezérlési stratégiak Vass A lassitdsi igény alapjan torténd fékvezérlés a hossziranyu jarmdkontroll

és modszerek, a fékvezérlés Sandor/GIT egy fontos része. Emiatt sziikséges a szakirodalomban megtaldlhato

kidolgozasa demonstracios fékvezérlési stratégidk kutatasa és az adott szempontok alapjan

jarminél legmegfelelSbb vezérl6 kivalasztdsa és alkalmazasa a demonstracids
jarm elektromechanikusan mikodtethet6 fékberendezésén.

K-63 Motorvezérlési Vass A gyorsitdsi igény alapjan torténé motorvezérlés a hosszirdnyu

stratégiak autonom Sandor/GJT | jarmdkontroll egy fontos része. Emiatt sziikséges a szakirodalomban

jarmiiveknél, demonstracids megtaldlhaté motornyomaték vagy fordulatszdm vezérlési stratégiak

jarmii motorvezérlésének kutatdsa és az adott szempontok alapjan legmegfelel6bb vezérlé

kidolgozasa kivalasztdsa és alkalmazasa a demonstracios jarmu elektromosan
vezérelhet6 bels6égésli motorjanal.

K-64 Hossziranyu Vass Tobb féle szabdlyozé applikacidja és 6szehasonlitdsa demonstracios

jarmiikontrol stratégiak Sandor/GIT | jarmivon "Adaptive Cruise Control" és "Wallet Parking" funkcidhoz

6sszehasonlitasa

demosntracios jarm(ivon

K-65 Radios taviranyito Vass Radids taviranyitas megvaldsitasa a demonstracids jarmiivon egy

alkalmazasi lehet6ségének Sandor/GJT megléve tavirdnyitd segitségével. A radidfekvencids adatatvitel

vizsgalata demonstracios lehet&ségeinek vizsgalata és megvaldsitasa a demonstracids jarmdvon.

jarmiinél, a taviranyitas

megvalodsitasa

K-66 "Platooning" funkcio Vass A "platootning" manapsdag egyike a hangsulyos funkcidknak az

megvaldsitasa és tesztelése Sandor/GIT automatizalt kozuti gépjarmiivek fejlesztésénél. A feladat a mar

demonstracids jarm{ivon megvaldsitott logika tovabbfejlesztése és tesztelése.

K-67 Differencial GPS-ek Vass Manapsag még szinte kizardlagosan csak GPS-t hasznalnak globalis

hasznalata automatizalt Sandor/GJT helymeghatarozasra. Ezek egyik specialis valtozata a differencidl GPS,

jarmii helymeghatarozasara mely képes cm-es pontossaggal a pozicié meghatarozasara.
Automatizalt jarmdlveknél fontos szempont a redundanicia, ezért a
feladat tobb ilyen GPS egylttm(ikodésének vizsgalata, egy magasszintd
helymeghatarozo logika |étrehozasa és tesztelése.

K-68 Benzinmotorral szerelt Harth A téma célja a rendelkezésre all6, eredetileg benzinmotorral szerelt

Smart autonom tesztjarmii Péter/GIT Smart tesztjarmu hibrid jarm(ivé atalakitdsa, villanymotor beépitése a

hibriddé alakitasa hajtaslancba.

K-69 Laboratdriumi prébapad | Harth A hallgatd feladata egy olyan laboratdriumi probapad megtervezése,

tervezése villanymotor Péter/GIT amely alkalmas kis méretd villanymotor tesztelésére.

vizsgdalatahoz

K-70 Elektromos hajtasok Bardos A hallgatd feladata, az el6z6 témadkkal szorosan kapcsolédva a

laboratoriumi gépek Adam/GIT villanymotor(ok) megtervezése. Tobb kivitell forgdrész, azok

tervezése egymassal vald csereszabatos tervezése. Tekercselések megtervezése,
csapagyak kivalasztasa.

K-71 Autoném jarmdi Bardos Az autondm jarmUivek megvaldsitasanak egyik alapvetd feladata,

utvonalkovetési metédusok Adam/GJT hogy a jarmU képes legyen a kivant Gtvonalon végighaladni, kielégitve

bizonyos szigoru feltételeket, mint pontossag, robusztussag stb. A
diplomamunka célja kiilonb6z6 algoritmusok dsszegydjtése,
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megtervezése majd pedig SIL kdrnyezetben és/vagy jarm(ives
mérésekkel torténd kiértékelése, 6sszehasonlitdsa a kovetelmények

tikrében.
K-72 Gépjarmii Bardos Autondm jarmUlivek megvaldsitasanak egyik kulcseleme a jarm
kormanyrendszer Addm/GIT keresztiranyl mozgdsdnak preciz szabdlyzdsa. Ez a kormanyzott
modellezése kerekek elforgatasaval torténik a kormanyrendszer, mint beavatkozé

< sz

altal. Eppen ezért a jarmd viselkedésének pontos szimuldciéjahoz, a
kormanyrendszer analiziséhez és az esetleges szabdlyzotervezéshez
elengedhetetlen a rendszer modellezése. A diplomamunka célja egy
kormanyrendszer fizikai alapokon nyugvé modelljének megalkotasa,
paraméter identifikacidja, majd SIL kérnyezetben implementdlva teljes
jarmmodellel csatolt szimuldcidban vald vizsgdlata, esetleges jarmdves
mérésekkel vald validacioja.

K-73 Autonom gépjarmiivek Torok Dinamikus piaci egyensulyi folyamatok modellezése mintavételezésen
piaci penetracidjanak Adam/KUKG | alapuld statikus adatok alapjan. A cél a rendelkezésre 4ll6 adatok
modellezése alapjan a jovébeli folyamatok azonositasa, el6rebecslése. Kilonds

tekinettel az autondm piaci gépjarmiivek megjelenésére és
elterjedésére.

K-74 Dontéstamogatas Duleba A kutatas célja az autondm jarm(ivek bevezetésével és mikodtetésével
autondm jarmlivek logisztikai | Szabolcs/KU | kapcsolatos stratégiai, taktikai és operativ dontések segitése
alkalmazasara KG tudomanyos, multi-kritériumos maddszertannal (AHP, Fuzzy-AHP, ANP,
tobbszempontu (MCDM) ISM, TOPSIS). Nemzetkdzi szinten is hozzdadott értékkel birhat
modszerekkel feltérképezni és elemezni azon dontési szempontokat, amelyek

szerepet jatszanak a logisztikai szallitasi folyamatok autondm
jarmuvekkel vald helyettesitésében vagy kivaltasaban. Varhato
eredmény egy olyan altaldnosan alkalmazhaté mdédszertan kidolgozasa,
amely az autondm jarm(ivek bevezetési és mikodtetési dontéseit
mindhdarom szinten tdmogatja.

K-75 Utazasi szokasjellemz6k | Sipos Az autondm jarmdvek varhato térnyerésével a helyvaltoztatassal toltott
valtozasa autonom jarmiivek | Tibor/KUKG id6 kényelmesebbé valik, a vezetés helyét az utazas viltja fel. A
megjelenése esetén folyamat eredményeként varhatdan az utazasi szokasaink is teljesen

atalakulnak, a médvalasztas eltolédhat a személygépjarmivek felé. A
kutatdsi munka célja ennek a hatasnak a becslése egy igénymodell
segitségével. A vizsgalat alapjaul a budapesti Egységes Forgalmi Modell
(EFM) szolgal.

K-76 Mobility as a Service Sipos Az autondm jarmdivek elterjedésével a Mobility as a Service is Uj teret
forgalmi modellezési Tibor/KUKG nyer és alapjaiban hatarozza majd meg a kozeljové utazasi szokasait.
lehetdségei teljesen autoném Egy eddig ismeretlen mobilitasi termék a szolgaltatok részérél is mas
jarmiivek esetén fajta gondolkozast igényel, és az emberek szallitasa sokkal inkdabb egy

logisztikai problémava valik. A kutatdsi téma célja ennek az 4j mdédnak a
forgalmi modellezési lehet&ségeinek feltardsa egy erre a célra
kivalasztott forgalmi modell alapjan.
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K-77 Varosi mobilitas Toéth A varosi kozlekedés korszer(i mobilitas menedzsment rendszer nélkil
menedzsment rendszerek Janos/KUKG | nem tud hatékonyan lebonyolédni. A vilag szamos nagyvarosaban tobb-
o6sszehasonlito értékelése, kevesebb tuddassal rendelkez6 megoldasok léteznek. A dolgozat feladata
magyarorszagi fejlesztési ezek rendszerezd értékelése, a sziikséges mddszertan kidolgozdsaval
javaslat egyutt. A kapott eredmények alapjan egy kivalasztott hazai varos

jelenlegi forgalomiranyitasi rendszerének fejlesztési lehetGségeinek
kidolgozasa a cél.

K-78 A kozlekedés és a Mészaros Az autondm jarmdvek piaci megjelenésével az aruszallitasi

vallalati eréforrasok Ferenc/KUKG | tevékenységek markans atalakuldsa varhato. A modern “adatkorban” a
intelligens interakcidja vallalatok mind inkdbb digitalizaljak eréforrdsaikat, kihasznalva a
nyujtotta szinergidk az haldzatba kotott, “felokositott” eszk6zok mikodtetésében rejlé
autondém druszallitasokban lehet&ségeket. A felhGalapu szolgaltatasok segitségével az eszkdzok

folyamatos felligyelet és irdnyitds ald keriilnek, beleértve a szallitd
jarmUveket is. Ezek a diszruptiv technoldgidk alapvetSen atalakitjak az
aruszallitasi tevékenységekkel szembeni igényeket is. Alapvet6 érdeke
mind a kozlekedési rendszerek lizemeltetéinek és mind a termelésben,
szolgaltatdsnyujtasban résztvevs vallalatoknak, hogy a technoldgidk
nyujtotta el6nyoket kozosen, minél nagyobb mértékben kiaknazzak. A
kutatds fokuszaban a technoldgidk interakcidjanak, valamint az altaluk
nyujtott el6nyok 6sszekapcsoldsi, és az ebbdl eredé szinergiak
kiaknazasi lehetGségeinek feltarasa, elemzése és értékelése all. A
kutatas varhaté eredményei gordilékenyebbé és hatékonyabba teszik
az autondm jarmuvek hasznalatara valo atallas folyamatat.

K-79 Influence of the Human Csiszar Objective of this study is to identify the factors which influence the
Behaviour towards the Csaba/KUKG | communication between AVs and Human (including pedestrians and
Adoption of Autonomous drivers). The behaviour is recorded and revealed by questionnaire
Vehicles survey. The results of this survey highlight expectations and observed

behaviour of the Human. It also highlights the communication gaps
between the AVs and Human. Based on these results suitable
mitigation measures are suggested according to the three E’s approach
(Education, Enforcement, and Engineering).

K-80 Integration Index of Csiszar The objective of this work is to identify the level of integration in
Mobility as a Service Csaba/KUKG | mobility services. The research questions are how to assess the
integration in a quantitive way, what indicators and how to be taken
into consideration. A top-down approach is applied. The calculation
method of the integration index will be presented. Several exsiting
Maas solution will be assessed for demonstration and comparison
purposes. The result is the integration index, which can be used to
identify the development opportunities of a service.

K-81 Advanced operational Csiszar The objective of this study is to elaborate an Electric Vehicles based free
methods for electric vehicle Csaba/KUKG | floating car-sharing system and introduce novel operational methods.
based free floating car- The research study includes the determination of the optimum size of
sharing system zone considering the operational range of EVs, density of charging
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infrastructure and other aspects. The questionnaire is designed
considering the multicriteria method. Based on the responses, several
scenarios are elaborated (using PTV Visum) and compared.

K-82 Smart grid informacids Csiszar Az utazdi (toltési) szokdsok és elvarasok feltarasa (energiakeresleti
rendszer modellje Csaba/KUKG | igénymodell). Az okos toltést és visszataplalast tamogatd informacids
rendszer és szolgaltatasok koncepcidjanak kidolgozasa. Az elektromos
jarmuvek toltésének optimalizalasa az elektromos haldzat
szempontjabdl és az utazd szempontjabdl. Az elektromobilitas egyes
alrendszereire és a teljes rendszerre vonatkozo 6sszefliggések
feltarasaval az Gzemeltetést tdmogatd modellek, mddszerek és
rendszerkoncepciodk kidolgozasa.
K-83 Heurisztikus Esztergar- A varosi kornyezetben egyre novekvé érdekl6dés fedezhet6 fel a
optimalizalasi mddszerek Kiss tevékenységek flexibilis megvaldsitasara és ezzel egylitt az utazasi idé
6sszehasonlitasa Domokos/KU | potencidlis csokkentésére. Az egyes tevékenységek térbeli és idGbeli
KG flexibilitasanak kihasznaldasaval a napi tevékenységi lancok
optimalizalhatdak. A feladat célja heurisztikus optimalizalasi médszerek
alkalmazhatdsaganak vizsgalata és ezen algoritmusok eredményeinek
Osszehasonlitasa kiilonb6z8 kozlekedési mddok esetében.
K-84 Maas felmérés Esztergar- A Mobility-as-a-Service (Maa$S) koncepcidja kiilonbo6z6 kozlekedési
eredményeinek vizsgalata Kiss madokat és mobilitashoz kapcsolddé szolgaltatdsokat tartalmaz egy
Domokos/KU | integralt feliileten. A pilotok soran megjelentek az els6 empirikus
KG eredmények, melyek kifejezetten a MaaS csomagok iranti érdeklédés
mértékének meghatarozasara szolgdltak. A feladat célja ezen
eredmények feldolgozasa, kilonds tekintettel az Gjszerd mobilitasi
formakra, mint a bike-sharing, car-sharing és autoném jarmdvek.
K-85 Munkahelyi mobilitasi Esztergar- A Mobility-as-a-Service (MaaS) koncepcidja kiilonb6z6 kozlekedési
tervek intézkedéseinek Kiss maddokat és mobilitdshoz kapcsolddo szolgaltatasokat tartalmaz egy
priorizalasa Domokos/KU | integralt feliileten. A pilotok soran megjelentek az els6 empirikus
KG eredmények, melyek kifejezetten a MaaS csomagok iranti érdekl6dés
mértékének meghatdrozasara szolgaltak. A feladat célja ezen
eredmények feldolgozasa, kil6nos tekintettel az Ujszerl mobilitasi
formakra, mint a bike-sharing, car-sharing és autoném jarmdvek.
K-86 Utburkolati modell Somogyi A kutatas célja, hogy a jelenleg elérhet6 korszer(i felmérési
elGallitasa onvezeto jarmiivek | Jozsef maodszerekkel (Lidar és kamera elsGsorban) el6allitott adatok
szimulacidjahoz Arpad/FMT(E | automatizalt feldolgozasi mechanizmuson keresztiil jarmiiszimulacids
MK) kornyezet szdmdra fogadhatd formatumban alljanak rendelkezésre. A
munka alapvet6en az OpenDrive és OpenCRG szabvanyokra épdl.
K-87 Jarmiifedélzeti mérések | Somogyi A kutatds a nem kifejezetten térképezési céllal jarmdvekre szerelt
térképezési célu felhasznalasa | Jozsef eszkozok (pl. kamera, Lidar) adatainak vizsgalata, hogy milyen
Arpad/FMT(E | modszerekkel és milyen minéségi jellemzékkel alkalmasak térképi
MK) adatbazis elGallitasara. A vizsgalathoz referenciamérések mar

rendelkezésre allnak, amelyekkel a kidolgozott eljaras
0sszehasonlitando.
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K-88 Burkolati és kornyezeti Somogyi Az 6nvezet6 jarmlivek kornyezetének leirdsdra fellleti vagy térbeli racs
modell Iétrehozasa racshalé Jozsef (grid) modellek lehetségesek. Az elérhet6 adatnyerési és felhasznalasi
alkalmazasaval Arpad/FMT(E | médszerek ismeretében meg kell vizsgalni, hogy milyen racskialakitast
MK) célszer(i kovetni. A munkdban a kiilonféle racstipusok megvaldsitdsa,
majd azok minéségi jellemzGinek és elballitasi (mlszaki, gazdasagi)
kérdéseinek megvalaszoldsa all a fékuszban.

Sorszam Téma Felligyel6 oktato

Szakmai program szervezési feladatok

Sz-1 Szakmai programok el6addasok és lizemlatogatas szervezése a kozlekedéstechnika | Dr. Téth Janos
terliletén

Sz-2 Szakmai programok el6addsok és lizemlatogatas szervezése a jarmdtechnika Harth Péter
terliletén

Sz-3 Szakmai programok el6addasok és lizemlatogatds szervezése a logisztika tertiletén | Dr. Bona Krisztian

Sz-4 Szakmai programok el6addasok és lizemlatogatas szervezése az autondm Bécsi Tamas
jarmivek teriletén
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