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Palyazati felhivas

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

rrrrr

Elézmények: A Budapesti Miszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem, az Eo6tvos Lorand
Tudomanyegyetem, valamint a Széchenyi Istvan Egyetem palyazatot nyert el ,, Tehetséggondozas
¢s kutatdi utdnpotlas fejlesztése autondm jarmiiiranyitasi technologidk teriiletén” cimmel. Az
Eurépai Unid tdmogatasaval, az Eurdpai Szocialis Alap tarsfinanszirozasadval megvaldsuldé EFOP-
3.6.3-VEKOP-16-2017-00001 projekt keretében.

A projekt keretében haromféle feladatkorben, ezeken beliil tobb témakorben hirdetiink

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

A vélaszthato témakorok ismertetését a dokumentum végén taladlhatd melléklet tartalmazza.

Célkitiizés: A BME részér6l a palyazat meghatarozo célkitiizése az autondom jarmivek és
elektromobilitassal kapcsolatos kutatasok végzése. Az elnyert palyazat lehetoséget ad arra, hogy a
kutatasokban BSc és MSc hallgatok, valamint doktoranduszok is részt vehessenek és a palyazat
keretében 0sztondijban részesiiljenek.

A palyazas médja: Az Osztondijra  egyénileg, a webes palyazati  adatlap
(https://forms.gle/9xDzHpgpmly6Spz)9) kitdltésével lehet palyazni. A palyazat benytjtasanak
hatarideje 2020. augusztus 24. 12:00 ora.

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

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

Az osztondij idétartama: 2020. szeptember 1. — 2021. februar 28. (odaitélt idétartam lehet 3-6
honap)

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

A palyazok kore: BME-n alap-, mester- vagy PhD képzésben részvevo, a 2020/2021 1.
félévben aktiv jogviszonnyal rendelkezd hallgatok.
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A palyazo feladata:

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

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

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

Az értékelés menete: Az online feliileten benyujtott palyazatokat a BME KJK dékénja altal kijelolt
biralo bizottsag 2020. augusztus 27-ig értékeli. A birald bizottsag értékelése és javaslata alapjan, a
palyazaton nyertes hallgatok személyét, és az altaluk elnyert 6sztondij 6sszegét a dékan allapitja
meg a beérkezett palyazatok, és a rendelkezésre all6 keret figyelembe vételével. Az eredményrol a
palyazo a megadott email cimére kap értesitést 2020. augusztus 28-ig.

A nyertes palyazokkal a KJK kar dékdnja 0sztondij szerzodést kot.
Részletes informaciok és kiegészito tajékoztatas:

Dr. Bécsi Tamas:
becsi.tamas@mail.bme.hu
ST épiilet 1. emelet 106.
+36 1 463 1044

A palyazati kiiras kozzétételi helye: KJIT honlap

2020. augusztus 6.

Dr. Mandoki Péter
dékan
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Melléklet

Tananyagfejlesztési feladatok

Tananyagfejlesztés/Demonstrator

T-1 Jarm(ifedélzeti rendszerek I. Aradi Szilard | KJIT

T-2 Jarm{fedélzeti rendszerek Il. Aradi Szilard | KJIT

T-3 Jarm(ifedélzeti rendszerek IIl. Bécsi Tamas | KIIT

T-4 ErzékelSk és beavatkozok I. Soumelidis KIT
Alexandros

T-5 ErzékelSk és beavatkozok II. Soumelidis KIT
Alexandros

T-6 Logikai halézatok Bede KIT
Zsuzsanna

T-7 Iranyitastechnika Tettamanti KIT
Tamas

T-8 Elektrotechnika - elektronika Szabd Géza KIT

T-9 Szamitogépes mdszaki alkalmazas Bede KJIT
Zsuzsanna

T-10 Kommunikacids rendszerek Szabo Géza KIT

T-11 Diszkrét irdnyitasok tervezése Bécsi Tamas | KJIT

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

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

T-14 Demonstrator Gépjarmdvek lizeme témabdl Zoldy Maté GIT

T-15 Demonstrator ErGatviteli rendszerek témabol Z6ldy Maté GJT

T-16 Demonstrator Hajtasrendszerek témabdl Zoldy Maté GJT

T-17 Demonstrator jarm({imechatronika témaban Aradi Szilard | KJIIT
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Kutatasi Feladatok

Kutatdsi téma Felel6s Kutatdsi téma rovid kifejtése

témavezet6é

/Tanszék
K-2 2D lidar alapu lokalizécids és Aradi A feladat sordn az elsd cél aktualis state-of-art 2D lidar alapu lokalizacios és SLAM
SLAM alapu algoritmusok Szilard/KJIT megoldasok 6sszegy(ijtése és a vonatkozd irodalom &ttekintése. A végsé cél egy 2D
kifejlesztése modelljarmdre lidarra megvaldsitott és a lehet&ségek szerint IMU-val és/vagy odometriaval kombindlt

rendszer kialakitasa és a szlikséges szoftverek kifejlesztése Python vagy C++ nyelven. A
megoldas tesztelését a tanszéki modelljarmiveken kell elvégezni.

K-4 Parkol6helyi manéverezés Aradi A feladat elsé 1épésében szimulacié segitségével egy ismert foglaltsagi térképpel
megvaldsitasa modelljarmdvel Szilard/KJIT rendelkezé terlleten kell két pont kozott Gtkozésmentes Utvonalat tervezni. A

kovetkezd 1épésben az Utvonalat kdvetd iranyitast kell megvaldsitani. Az igy
kifejlesztett rendszert Lego EV3 készletbdl épitett jarm(ivel kell implementalni, ahol
megoldandé a jarm( lokalizacidja is.

K-6 Autopadlya haladas Aradi A cél egy autépalyan miikods un. "highway pilot" rendszer iranyité algoitmusanak
megvaldsitasa megerGsitéses Szilard/KJIT kifejlesztése. A feladat sordn az autépalyan haladé jarmd hossz- és keresztiiranyu
tanulds és neuralis haldzatok beavatkozd jeleit kell elGallitani a kornyezeti informdcidk és a sajat allapota alapjan. A
alkalmazasaval megerdsitéses tanulassal kell megkozeliteni. A szimulacids kérnyeztre egy sajat modell

implementalasa sziikséges. A programozasi feladatokat Matlabban és Pythonban kell
megvaldsitani.

K-8 Trajektdriatervezés neurdlis Aradi A feladat célja egy megfelel6 neuralis hal6zat megalkotasa, és a rendelkezésre allo
haldzat segitségével Szilard/KJIT optimalizacios algoritmus altal offline kiszamolt adatkészlet segitségével a

trajektoriatervezési feladat megtanitasa a haldzatnak. Vizsgalandé a betanitott
neuralis halé miikodése és teljesitménye (féként trajektoria minség és szamitasi
er6forras igény tekintetében). A neurdlis hdlo altal szolgaltatott eredmények
osszehasonlitandok az eredeti, optimalizacion alapulé médszer eredményeivel.

K-10 Kulonboz6 planning agent Bécsi A megerdsitéses tanulas soran a trial-and-error metédus hatékonysagat nagyban
lehet&ségek vizsgalata Tamdas/KJIT noveli a kuilonboz6 eléretekinté heurisztikak beépitése a folyamatba. A kutatds soran
megerdsitéses tanulds cél, hogy ezen megolddsok gyakorlati implementécidja megvaldsuljon kisérleti szinten.
tdmogatasara.

K-12 RTK GPS kit integraldsa ROS- Aradi A feladat célja, hogy rendelkezésre 4ll6 RTK GPS kitek adatait egy el6re definialt ROS-
os kornyezetbe Szilard/KJIT os kornyezetbe integréljuk. A feladat soran Python nyelven kell kifejleszteni a

sziikséges node-okat, melyek a pozicié és sebesség mellett képesek a jarm( irdnyat is
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meghatarozni statikus helyzetben is. Az elkészilt szoftvert a tanszéki elektormos
gokarton kell tesztelni.

K-14 Mandverdetektalds és Toré Szimulacios kornyezetben forgalmi szituaciok modellezése. Kooperativ
situation awareness Olivér/KJIT kérnyezetérzékelés, szenzor kontroll. Allapotbecslés, manéverdetektalds, forgalmi
szituacio felismerése.

K-16 Jarm(idinamikai modell Hegedis A feladat sordn egy létezé jarm(idinamikai modell adatainaak rendszerezett gydijtése,
megvalositasa felligyelt tanitas Ferenc/KJIT és azok eléfeldolgozasa alapozza meg a kutatast. A tanitéadatokhoz megfelelé neuralis
segitségével struktura keresése és feldolgozasa a cél, amely végén a model tisztan neuralis halézat

segitségével tud mikodni.

K-18 Jarm{vek gépi tanulassal Bécsi A feladat célja, hogy a hallgaté megismerkedjen kiilonb6z6, idSsor elemzésre alkalmas
tdmogatott mandver detekcidja és  Tamas, gépi tanulasi mddszerekkel, tovabba ezek alkalmazasdaval a kozuti jarmivek

viselkedés el6rejelzése 6nvezetd Rakos viselkedéselemzésének problémajara. Egy 6njaro, vagy vezetést tdmogato funkcié
autdk mozgastervezéséhez. Olivér/KJIT minden kozlekedési szituaciéban elGszor elemzi a kérnyezetében 1évé jarmiivek

mozgdsat, majd az igy kinyert informacidt felhaszndlva a sajat jovébeli viselkedését,
forgalomban koézleked6 jarmiivek trajektoria elemzésével, osztalyozasaval és
elérejelzésével foglalkozunk. A hallgaté képet kap a vonatkozé irodalom jelenlegi
allasarol, matematikai alapokrdl, és algoritmusokat implemental pythonban, pytorch
kornyezetben.

K-20 Mddszertan készitése tobb Tettamanti Médszertan készitése tobb szempont szerinti optimalis jelz6lampa elhelyezésre. Olyan
szempont szerinti optimalis Tamdas/KJIT modszertan kialakitasa a feladat, ami segit abban, hogy egy adott topoldgiaju és
jelz6ldmpa elhelyezésre. dinamikus forgalmi igény(i varosi Uthal6zaton meg tudjuk hatarozni a jelz6ldmpaval

irdnyitott cscomdpontok célszer( helyét - figyelembe véve az egyéni kozlekedSk
dinamikus, adaptiv viselkedését is. A kutatas sordn az aldbbiak elvégzése a cél: 1)
Matematikai modszertan meghatdrozas az optimalis jelz6lampahelyek
meghatarozasara 2) Szimulacios keretrendszer kialakitdsa 3) Tesztelés. A kutatashoz
rendelkezésre 4ll6 szoftverek: MATLAB, VISSIM/VISUM, SUMO

K-22 Az autonom jarm(i Tettamanti Az autonom jarm( Utvonalvalasztdsahoz hasznalando célfliggvény meghatdrozasa. Az
utvonalvalasztdsahoz hasznalandé ~ Tamds, egyéni hasznot maximalizalé Utvonal eltér a teljes tarsadalmi hasznot maximalizalotol
célfuggvény meghatarozasa Hoércher a torlédasi externalia miatt. A kutatas soran az alabbiak elvégzése a cél: 1)

Daniel/KJIT Utvonalvélasztasi célfiiggvények, jarmiivezetdi viselkedési modellek attekintése 2) Uj
célfiiggvények definidlasa az autondm jarmlives kozlekedés figyelembevételével 3)
Szimulacids vizsgalat. A kutatashoz rendelkezésre allé szoftverek: MATLAB,
VISSIM/VISUM, SUMO.
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K-24 Autondm jarmuvek ,Vehicle Tettamanti A Unity 3D alkalmas az autoném jarm( forgalomszimulaciék megjelenitésére. A

in The Loop” tesztelése céljabdl 3 Tamdas/KJIT szimuldciok fejlesztésének egy fontos Iépése a 3D (HD map) térképek automatikus
dimenzids digitalis térkép importaldsa Unity 3D.-be. A kutatas soran az alabbiak elvégzése a cél: 1) szimulacids
automatikus importalasanak keretrendszer kialakitasa, amelyben az automatikus HD-térkép importalas
megvaldsitasa Unity 3D szoftver megvalosithatd; 2) autondm jarm(i virtualis forgalomba illesztése és 3D megjelenitése
irdnyaba Unity 3D-ben 3) Tesztelés.

K-26 Szabadon konfiguralhatd Tettamanti A munka soran egy olyan szabadon konfiguralhaté jelz6lampas forgalomiranyitasi

jelz6lampds forgalomiranyitas a Tamas/KJIT rendszert kell megalapozni, amely a zalaegerszegi jarmUipari tesztpalya (ZalaZone)

zalaegerszegi jarmipari tesztpélya Smart City részének irdnyitdsahoz lesz hasznalhaté maddszertan. A feladat soran SUMO

(ZalaZzone) Smart City részének szimulator és Matlab segitségével kell egy rugalmas tesztelési feltletet fejleszteni, pl.

iranyitasahoz jelz6lampak/detektorok tetsz6leges athelyezése, forgalomiranyité logikak mddositasa,
stb.

K-28 SUMO forgalomszimulator és  Varga Az 6sztondijas hallgaté feladata co-szimuldcids tesztkornyezet fejlesztése SUMO
egy jarmidinamikai szoftver Balazs/KJIT forgalomszimulator és egy altala vélasztott jarm(idinamikai szoftver (Simulink Vehicle
valdsidejli 6sszekotése Dynamics Blockset, IPG CarMaker vagy sajat modell) valdsidej(i 6sszekotése. Cél a

forgalomszimulator altal generalt 2D-s trajektdriak alapjan egyszer( feltételezésekkel
élve térbeli jarmidinamika generaldsa. Elvart kovetelmény legalabb 1 bekiildott angol
nyelvii konferenciacikk.A kutatashoz rendelkezésre allé szoftverek: MATLAB, SUMO,

IPG CarMaker
K-30 Autondm jarmdiranyitdsi Németh A Matlab programhoz szamos olyan toolbox létezik, ami kozvetleniil Matlab kodbdl
algoritmusok implementélhatésagi  Baldzs, képes generdlni mikrokontroller szdmara értelmezhetd programkédokat. Az autoném
kérdései Gaspar jarmdiranyitdsi rendszerek tesztkérnyezetben valé gyors alkalmazhatdsagaban
Péter/KJIT kulcskérdés, hogy ezek a fordité algoritmusok mennyire jol képesek kielégiteni a velik

szemben tamasztott igényeket. A kutatdsi feladat soran egy el6re kivalasztott
mikrokontroller vonatkozdsaban sziikséges egyes autondm jarm(iranyitasi funkciokat
megoldd Osszetett algoritmusok fordithatésagat megvizsgalni.

K-32 Nagy adathalmaz alapu Németh A kutatds soran az éllapottér alapi megkozelitésekkel szemben olyan, kizarélag mért
autondm jarm( stabilitas vizsgalat Baldzs, adatokra épul6é médszer kidolgozasa a cél, aminek alapjan a jarm( oldaliranyu
Gdéspar stabilitasa értékelhetd.
Péter/KJIT
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K-34 Autondm jarmdiranyitas Németh Az autondm jarmdiranyitds szamos olyan tarsadalmi kérdést vet fel, ami nem muiszaki
egyes tarsadalmi kérdéseinek Baldzs, terileteket is érint, mint példdul az etika, az adatvédelem és a humaneré&forras
feldolgozasa Gaspar gazdalkodds kérdését. A kutatas célja az egyes kapcsolodo kérdések irodalmanak
Péter/KJIT feldolgozasa, a jarmiranyitasi formalizmus szdmara valo alkalmazhatésag
szempontjabal.

K-36 Jarm(ivezet6 az iranyitasi Németh A jarmivezet6 a magasan automatizalt jarmivek esetében is kiemelt szerepld, a
korben Baldzs, modellezése ennek megfelel6en segithet a jov6beli intelligens jarmdiranyitasi
Gaspar algoritmusok kifejlesztésében.

Péter/KJIT

K-38 Autondm jarmivek Németh Feladat egy autondm jarm(i viselkedésének vizsgélata. A vizsgalat soran figyelembe

forgalomra valé hatasanak Baldzs, kell venni, hogy a vizsgalt jarm( forgalomban halad. A forgalomban kozlekedd

vizsgdlata szimulacids eszkozokkel Gdéspar autondm jarm( mozgasanak hatasa van az 6t korulvevd jarmlivek mozgésara is.
Péter/KJIT

K-40 GPS mérési adatsorok Németh A GPS adatok direkt felhasznaldsa a jarm(itrajektéridban rengeteg kérdést vet fel, a
trajektoriaba valo konvertalasi és Baldzs, szenzor pontossaganak fényében, ezek szlirése és feldolgozasa a kutatasi feladat.
sz(irési kérdései Gdéspar

Péter/KJIT

K-42 Mesterséges intelligencia és Németh Az 4tfogd téma a mesterséges intelligencia kiilonb6z6 alkalmazasi lehetGségeit célozza
tanulasi algoritmusok alkalmazasa Balazs, meg az autoném jarmdlvek teruletén.
az autondm rendszerek teriletén Gdéspar

Péter/KIIT

K-44 Jarm(ivezet6k automatizalt Németh A kutatasi feldat célja olyan gépi tanulasra épuld klasszifikacios eljaras kidolgozasa és
klasszifikacidja Balazs, tesztelése, aminek segitségével ez emberi jarmivezetdi stilusok egymastol
Gaspar elktlonithetSk. A kutatas soran szakirodalomra épuil6 vezet6i modelleket sziikséges
Péter/KJIT alapul venni.

K-46 Klasszikus oldaliranyu Németh A kutatas célja olyan klaaszikus irdnyitasi struktdran alapulé oldalirany irdnyitas
autondm iranyitas tanitasi Balazs, tervezése, aminke sulyozdsa a gépi tanulassal tanithatd. Alkalmazasok: palyakovetés,
lehetGségei Gaspar akadalyelkerulés, savvaltas stb.

Péter/KJIT
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K-48 VezetSi kormanyzasi Németh A kutatasi feladat egy idedlis jarmiivezeté normal jarmitzem melletti kormanyzasi
helyettesitése gépi tanulas alapu Baldzs, viselkedésének helyettesitése gép tanulasra épuld technoldgidkkal. A tervezendd
technologiakkal Gaspar iranyitds bemenete az ut képi informacidja, mig a kimenete a kormanybeavatkozas.

Péter/KJIT

K-50 Autondm jarmuvek Németh A feladat célja kilonb6z6 forgalmi szituacidkban, els6sorban keresztez6désekben az
keresztez6désben valo Balazs, autonom jarm(ivek viselkedésének vizsgélata, kiilonos tekintettel a nem autoném
interakcidjanak kezelése Gdéspar jarmuvekkel valé egytttmikodésre.

Péter/KJIT

K-52 Keresztez6dési interakcidk Németh A mesterséges intelligencidra épuld, keresztez6désben haladé jarmdvek iranyitasanak
robusztussagi kérdéseinek Baldzs, vizsgalata robusztussagi szempontbdl. A robusztussagi paraméterek figyelembe
vizsgdlata Gdéspar vételének lehet&ségei a tervezési feladatban.

Péter/KJIT

K-54 Nagyméret(i adathalmazok Németh A kutatas a jov6ben, az autoném és "connected" jarmivekbdl

feldolgozdsanak kérdései Balazs, szarmazo "Big Data" feldolgozdsanak kérdéseit vizsgalja.GNSS adatokbdl kilonb6z6
intelligens jarma és kozlekedési Gdéspar sz(irési eljarasokon keresztll becstilni az autoném jarmdivek és a gyalogosok helyzetét.
rendszerekben Péter/KJIT

K-56 Automatizalt jarmdiranyitdsi Németh Az autondm jarmliranyitasi rendszerek tertletén szamos jelentds kutatdintézet és
trendek elemzése autopalyds és Balazs, ipari szerepld fejt ki innovacids tevékenységet. A feladat célja irodalomkutatast
varosi kornyezetben Gaspar végezni a terlileten, megvizsgalva a jelenlegi és a varhatd jov6beli fejlesztési iranyokat,

Péter/KJIT és egyben a kihivasokat — kilonds tekintettel a meg nem oldott problémakat.

K-58 Mobil robotok és Németh Mobil robotok irdnyitasa kapcsan szamos olyan megoldasi mddszer ismert, ami

automatizalt jarmdvek irdnyitasi Balazs, bizonyos keretek kozott alkalmas automatizalt jarm(vek irdanyitasanak tervezésére is.

mddszereinek kapcsolata Gaspar A kutatas célja a két terilet kozotti egyes kapcsolddasi pontok feltarasa, illetvea mobil
Péter/KJIT robotok tertletén elért eredmények alkalmazhatdsagénak vizsgalata a

jarmlautomatizalasban.

K-60 Objektum detekcié deep Németh Onvezet6 jarmivek algoritmusaiban két kritikus probléma a jarmdi lokalizaciésja és a

learning alkalmazasaval SLAM Balazs, kornyezet felderitése. Amennyiben e kettd egyszerre torténik a jolismert SLAM

algoritmusokhoz Gdéspar (simultan localization and mapping) problémahoz jutunk. Ennek egyik kulcsfontossagu
Péter/KJIT lIépése megfelel6 markerek detektdlasa és kovetése. A kutatasi téma soran objektum

detekcids algoritmusok vizsgélata torténik deep learning modszerekkel.
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K-62 Mért adatok alapjan torténd Szabo Mostansag az érdekl6dés homlokterébe kerliltek azok az eljarasok, amelyek
referenciatrajektoria generaldsa Zoltan/KJIT kozvetleniil a mért adatokbdl akarnak valamilyen irdnyitdsi célt elérni. A kutatasi téma

jarmUiranyitasi feladatok kapcsan szeretné megvizsgalni, hogy milyen kontextusban
és hogyan lenne ez lehetséges.Konkrét kérdés: a mért adatok alapjan (segitségével)
lehetséges-e jo referenciat generdlni palyakovetd irdnyitasokhoz.

K-64 Beltéri poziciondl6 rendszer Luspay Poziciondlé rendszer fejlesztése kvadkopterek és autondm jarm(vek beltéri
fejlesztése Tamas/KJIT helymeghatarozasara. A jelenlegi prototipus rendszer kalibralasa és pontositasa,

valamint szoftveres és hardveres tovabbfejlesztése. Ultra széles savu radiéfrekvencids
rendszer kiépitése.

K-66 Allapotbecslési eljarasok Luspay Négyrotoros légi jarmiivek (kvadkopterek) dllapotbecslésének kidolgozasa és
kvadkopterekhez Tamas/KJIT implementalasa. A rendelkezésre &ll6 szenzorok pontossaganak szoftveres javitdsa,

pozicid és orientacio becslés. A kidolgozott eljarasok implementélhatdak és
kiprobélhatoak.

K-68 Az elektromobilitdsi Csiszar A Smart Grid informacios rendszer szerkezetét és a miikodését leird osszefliggések,
rendszerhez kapcsol6do Csaba/KUKG  modellek kidolgozasa. Az otthoni toltés/visszataplalas elhelyezése a ’smart home’
toltinfrastruktira és Smart Grid kapcsolatrendszerben. Toltésmenedzsment modszerek és a kapcsolddd informacios
rendszerek vizsgélata, szolgaltatasok koncepcidjanak kidolgozasa.

modellezése, fejlesztése

K-70 Parcel Delivery Service Csiszar The research objective is to elaborate the service concept and the planning methods.
embedded into Maa$ based on Csaba/KUKG  The system architecture and operation are modelled (physical model). Additionally,
Autonomous Vehicles the information management system and processes are elaborated.

K-72 Comparison of heuristic Esztergar- In urban environment growing interest is present related to the realization of flexible

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

results in case of different transportation modes.

K-74 Analysis of the Esztergar- The growth of new mobility services and requirements of users poses challenges for

interconnection opportunities of Kiss traditional operators. A main challenge of these newly developed services is the

multimodal transport networks Domokos/K interconnection of different transportation services using a unified methodology
UKG providing a single user interface towards the user. Therefore, the aim of this research
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is to assess the potential of linking travel information services considering user
requirements and journey planning features.

K-76 Sensitivity analysis of Esztergar- In order to provide optimal choice of activity locations and travel time reduction, a

optimization parameters Kiss daily activity chain optimization method has been elaborated. The optimization
Domokos/K includes temporal and spatial flexibility of the activities providing suitable alternatives
UKG for specific activity types. The main goal of this task is to run the optimization with

several types of inputs and parameters, so that the effects of different settings on the
optimization performance can be assessed.

K-78 Economic assessment of bike Matrai Urban transport systems have been under high pressure due to the great number of
sharing systems in a smart city Tamas/KUK users that have been growing steadily over the years transforming transportation in a
G real challenge for those who need to spend hours in traffic jams and for those who do

not but are affected by the emission of gases, noise and accidents. The main objective
of bicycle-sharing is to grow as coordinated cycling into transportation frameworks, so
that it can become an everyday transportation mode. A public bike sharing
development in Budapest is analysed financially and economicaly to determine the
profitability of the investment.

K-80 Autondm jarmives mobilitdsi ~ Foldes Igényalapu megosztott autoném jarmdves mobilitasi szolgaltatas tervezési

szolgaltatasok tervezési médszere David/KUKG  mddszerének fejlesztése kiilonos tekintettel a jarmliszam és megallohely kijel6lésre.
Altalanos médszer kidolgozasa a sziikséges jarmiszam vagy megalléhely helyszinének
kijelolésére figyelembe véve az utazdi elvardsokat, terileti és technoldgiai
adottsagokat. A mddszer alkalmazasa egy kivélasztott teriileten.

K-82 Helyszinértékel6 modszer Foldes Konkrét helyszineket és tertleti egységeket a mobilitasi szolgaltatasok
fejlesztése (mobilitasi és egyéb Déavid/KUKG  hozzaférhetdsége szerint értékeld eljaras fejlesztése; azaz valamennyi szolgéltatas
szolgaltatasok) hozzaférhet6ségének vizsgalata, amihez a mobilitasi szolgaltatas egy kozvetit6 eszkoz.

Figyelembe veend6 az Ujszer(, igényalapu és megosztott kozlekedési médok okozta
utazdi szokas valtozasok, valamint az autoném jarmivek megjelenésével bekovetkezd
lehetséges valtozasok.

K-84 Vasuti automatizélas Foldes A vasut automatizalasi lehetGségeinek azonositasa (jarmuiranyitds, forgalomszervezés,
tarsadalmi hatdsainak feltarasa David/KUKG  utaskezelés). A vasutvonalakat, azok automatizalasi fejlettsége alapjan, mingsit6é

értékel6 modszer fejlesztése (automatizalasi index). Az automatizalasi fejlesztések
tarsadalmi hatdsainak feltarasa, szdmszer(i 6sszefuiggések felallitasa.
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K-86 Varosi légi személyszallitas Csonka Autoném drénokra éplil6 varosi légi személyszallitasi médok megvaldsithatdsaganak
autondm drénokkal Bélint/KUKG  vizsgalata, izemeltetési modell kidolgozasa. A szolgéltatast tamogatd informacids

rendszer szerkezeti és miikodési modelljének kidolgozasa és értékelése.

K-88 Hibrid vasuti jarm(ivek Csonka Energiaszempontu értékelés.
tUzemeltetési modszereinek Balint/KUKG  Szolgaltatés fejlesztési megoldasok kidolgozasa kiilonds tekintettel a varosi és
fejlesztése el6vérosi kozlekedés intelligens integralasara.

Nemzetkozi gyakorlat multikritériumos elemzése és értékelése.

K-90 Valds idejii adatok alapjan Kézel Az alkalmazas célja a napi szint( utazasok tdmogatasa, valds idejli varosi kozlekedési
mUikodd személyre szabott Miklds/KUK informaciokat felhasznalva. Az elérhet6 utazastervezékkel ellentétben f6 funkcidja a
utazdstamogatd kozlekedési G dontéstdamogatas, nem pedig az Utvonaltervezés. A fejlesztés a felhasznaldi élményt

applikacio fejlesztése helyezi a kbzéppontba, ezaltal is hozzajarulva az ingzazas komfortjanak néveléséhez.

K-92 Korforgalmi szitudcid Dr Zoldy Korforgalmi szitudcid szimuldcidja és validalasa RC jarm( segitségével, az RC jarmivek
szimulacidja és validdlasa RC jarmi  M&té/GJT tesztelésben valo alkalmzahatésaganak izsgalata

segitségével

K-94 Torque vectoring elektromos Dr. Harth Torque vectoring bemutato jarm elektromos hajtaslancanak tervezése és

design Péter/GIT megépitése, tesztelés, tapasztalatok visszacsatolasa a fejlesztési folyamatba.

K-96 Elektromos hajtaslanc Nyerges A téma célja egy Simulink modell fejlesztése elektromos hajtaslanci személygépjarmu

Matlab/Simulink szimulaciéja Adam/GIT és haszonjarm(i részére részletes akkumulator és inverter modellel.

K-98 Drénok alkalmazasa a varosi Dr. B6na A city logisztikai kutatasokban egy fontos tertilet az Un. varosi koncentralt igénypont-
koncentralt igénypont-halmazok Krisztian/AL  halmazok logisztikai rendszereinek vizsgélata, amelyek esetén rendkiviil kis terileten,
city logisztikai rendszerében RT nagyszamu igénypont helyezkedik el, nagy aruforgalmi igényeket generdlva. Ezeken a

rendszereken belll szdmos kisebb méretd, akar drénokkal is szallithatd szallitasi
egység fordul el. Fontos kérdés, hogy ezen igénypont-halmazok gateway-koncepcid
alapu yj city logisztikai rendszereibe hogyan illeszkedhetnének az aruszallité drénok,
milyen feladatokat lathatnanak el, valamint milyen mddon valtoztatna a korabban a
kozuti, illetve kotott palyas szallitdsi médokra kidolgozott modelleken a drénok
rendszerbe torténd integralasa. Tovabbi fontos probléma az autoném miikodés
lehetGségének vizsgalata, amely szabdlyozasi és jogszabalyi oldalrdl is szamos kérdést
vet fel, azonban a munkaerd és a mikodtetési koltségek szempontjabdl is komoly
hatdsa lehetne.
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K-100 Intralogisztikai rendszereken  Dr. Béna Az anyagaramlasi rendszerekben az anyagmozgatési feladatok megvalositdsaban
belili anyagmozgatasi Krisztian/AL  kdzrem(ik6d6 anyagmozgato gépek, eszkdzdk, human eréforrasok telephelyen beliili
tevékenységek megfigyelési és RT helyzetének automatikus detektalasdban szamos lehet6ség latott napvilagot. Ezek
elemzési lehetGségeinek intralogisztikai rendszerekbe val6 integraciodja az 14.0 keretei kozott elindult, de még
fejlesztése adatgydijtést tamogatd szamos lehet8ség adddik az ezekbdl kinyerhetd osszetett adatok anyagmozgato
intelligens eszk6z6k rendszerek folyamatainak megfigyelésben valé felhasznélasara.

alkalmazasaval A kutatas keretei kozott feladat a beltéri helymeghatarozé rendszerek elemzése és az

integracids nehézségek feltardsa, a problémak csoportositasa, a jelenlegi elemzési
modszerek dtdolgozasa az Uj technoldgiai eszk6z6khoz alkalmazkodva, tovabba a
kapott eredmények felhasznalasa az ipari automatizaldsban.

K-102 Jarm(iszimulacié szamara Barsi A BME campusan elkészitett OpenDRIVE modell elsé véltozata nem bizonyult
hasznélhatd térképi modell Arpad/FMT/  elegendden pontosnak a szimulacidk szamara, ezért a modell finomitasara van
kidolgozasa EMK szlikség. A Jelolt ennek a modellnek a fellilvizsgélatat és helyenként az igény szerinti

pontositasat végzi el. A munka végén keletkez6 modellt néhdny elérhet6
szimulatorban is ki kell prébalni.

K-104 Gyalogosok kozlekedésének Korondi Barmiféle gyalogosokkal kzésen hasznalt tertleten vald biztonsagos kozlekedés
modellezése és predikcidja Péter/MOGI  alapja a gyalogosok mozgdsanak pontos ismerete. A jarokelSk helyzetét a jelenlegi
/GPK rendszerek nagy pontossaggal képesek meghatdrozni, ezen adatok felhasznalasaval és

korabbi megfigyelések alapjan képesek lehetlink a mozgas varhatdé iranyat
meghatarozni, ami a dontéshozatalban fontos lehet.
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Szakmai program szervezési feladatok

Felligyel6 oktato
Sz-1 Szakmai programok el6addsok és Gizemlatogatds szervezése a | Dr. Téth Janos
kozlekedéstechnika teriletén

Sz-2 Szakmai programok el6addsok és lizemlatogatas szervezése a | Harth Péter
jarmtechnika teriletén
Sz-3 Szakmai programok el6adasok és Gizemlatogatas szervezésea | Dr. Bona Krisztidn
logisztika teriletén
Sz-4 Szakmai programok elGadasok és Gzemlatogatas szervezése az | Bécsi Tamas
autoném jarmiuvek teriletén
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