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1. Bevezeto

A Kozlekedés- és Jarmlirdnyitasi Tanszék 2016-2020 kozotti id6szaka az oktatasi terliletek
bdvitése és a tudomdnyos tevékenység erGsitése jegyében telt.

Oktatasi terlileten nagy munkabefektetés és Tanszékiink szamara hatalmas siker az Autoném
Jarmdiranyitdsi Szak elinditdsa; ez az egész Kar, illetve a partner karok szamara nagy
eredmény. Az Autondm Jarm{Uiranyitasi Szak oktatdinktdl jelent6s el6készité tevékenységet
és az inditas utan jelentGs tobbletmunka befektetéseket igényelt, de a befektetett munka
megtérilni latszik, a Szak sikeres és magas szinvonall oktatasi teljesitményt nyujt.

Természetesen a Tanszék hagyomanyos BSc. és MSc. targyainak, tématerileteinek folyamatos
szinten tartasa, a hallgatdi érdekl6dés fenntartasa, a targyak naprakészen tartasa is zajlott az
elmult négy évben, csakugy, mint a kordbbi idészakokban.

Kutatasi teruleten jelentds eseményt képviseltek/képviselnek a nyertes kutatasfejlesztési és
hallgatdi kivaldsagképzési projektjeink, amelyek egyrészt a hallgatdok kutatasba vald
bevonasanak erdsitését, és ezen keresztil az oktatoi/kutatoi utanpoétlas kinevelését, masrészt
az oktatdi kutatomunka er@sitését (és megfelel6 honoralasat) tették lehetévé.

Ipari kapcsolataink dpoldasa is folyamatos, a nagy partnereinkkel valé kapcsolattartas aktiv.

A Tanszék 2020-as évére (csakugy, mint a Kar, illetve a teljes felsGoktatas 2020-as évére)
jelent6sen ranyomta a bélyegét a COVID jarvany miatti korldtozasok oktatasi vetliilete.
Tanszékink sikeresen oldotta meg a pandémias helyzetbdl keletkezé kotelezettségeit; a
Moodle, Teams, Stream atallasok sikeresen lezajlottak, a hallgatéi munka tdmogatasa, az
oktatds on-line formaban is sikeresen megvaldsult a Tanszéken. A 2020 6szi szemesztert mar
jelenléti és vele parhuzamosan az egyes hallgatoknal megjelené egyéni tavolléti oktatast is
lehetévé tév6 formaban tudtuk megkezdeni, és ennek megfeleléen a kotelezévé valo teljes
on-line oktatdsra vald visszaallas is zokkenémentesen zajlott.




2. Tanszéki kompetencia teriiletek

Tanszékink kompetencidi négy f6 csoportra oszthatdk, mely teriletek f6 témait az
aldbbiakban adjuk meg. Ezeket a témakat kutatjuk, oktatjuk, és ipari megbizasokban muveljik.

2.1 Tanszéki kompetencidk a jarmimechatronika teriiletén:

Komponens szintl tervezés: jarm(modellezés, minGségi specifikacidk (trajektoria
kovetés, menetstabilitdas, kényelem, Uzemanyag, karosanyag kibocsatas), robusztus
irdnyitastervezési modszerek és algoritmusok

Integralt iranyitds tervezés: a dinamikat befolyasold aktiv beavatkozdok 6sszehangolt
irdnyitasa az el6irt miikodési kovetelmények garantalasa érdekében, valamint a biztonsag
és a megbizhatdsag novelése érdekében. Prioritas: beavatkozdk kozotti hierarchia
biztositasa. Rekonfigurdlhatdsdg: a megvaltozott mindségi feladatok garantdlasa.
Hibatlrd irdnyitas: komponens meghibasodasanak kezelése.

Kooperativ iranyitasok: jarmdvek egytttmdikodésének biztositdsa kdzos célok elérése
érdekében (Uzemanyag fogyasztds és karosanyag kibocsatas csokkentése).
Kommunikacié: jarmuallapot-informacidk gyljtése, biztonsdgos tovabbitasa és
felhasznalasa, Uj funkciok kifejlesztéséhez.

JarmUfedélzeti halézatok: CAN, LIN, FlexRay, Vezeték nélkiili adattovabbitas.

Beagyazott rendszerek: jarmdipari  vezérlGegységek  jovSbeni  funkcidinak,
kovetelményeinek és architekturajanak, valamint autoném jarmi(ifunkcidk kidolgozasa,
kornyezetalldsagi tesztek, Software-in-the-Loop (SIL) és Hardware-in-the-Loop (HIL)
tesztelés és szimuldcid.

Gépi tanulds a jarmliranyitasban: meger@sitéses tanulas és heurisztikus keresd
algoritmusok alkalmazdsa a trajektériatervezés és a dontéshozas terliletén. Gépi tanulas
alapu jarmimandéver és trajektéria becslések.

Szenzorfuzié: multiszenzoros és  multiobjektumos objektum koveté algoritmusok
probablisztikus mddszerekkel.

2.2 Tanszéki kompetencidk a kozuti kozlekedés teriiletén:

Ko6zati méréstechnika, forgalmi paraméterek mérése és becslése

Kozuti forgalmi adatok adatfuzios feldolgozasi modszerei

Kozuti kozlekedés matematikai analizise és modellezése (autdpalya és varosi forgalom)
Kozuti forgalom mikro- és makroszkopikus szimulacids szoftverek altali modellezése
Emisszidmodellezés

Kozuti forgalomirdnyitasi algoritmusok: autdopalya és varosi haldzat

Koz6sségi kozlekedés el6nybiztositasa

A modern irdnyitdselmélet eredményeinek alkalmazasa gyakorlati problémakra a kozuti
kozlekedés teriletén (pl. LQ iranyitds, MPC, multikritériumos optimalizalds, robusztus
irdnyitas)

Kozuti kozlekedésautomatikai szakértGi feladatok ellatdsa: kozuti irdnyitd rendszerek
(forgalomiranyité berendezések, forgalomiranyité koézpont, tavfellgyelet,
jarmddetektorok), C-ITS alkalmazasok.

»Mixed-reality” szimulacids keretrendszer autondm jarmttechnolégiak teszteléséhez.




2.3 Tanszéki kompetencidk a vasuti kozlekedés teriiletén:

Kozponti forgalomirdnyitas: teljes haldzatra kiterjed6é kozponti forgalomiranyitds
koncepcionadlis kérdései (szervezeti felépités, munkaszervezés, forgalmi és mduszaki
szabdlyzatok, technoldgia). Konkrét javaslattétel a MAV Zrt. halézatara vonatkozdan.
Veszély és kockdazatelemzés: veszély- és kockazatelemzés a vasuti kozlekedésben,
biztonsagi célok kockazati alapu meghatarozasa.

Vasuti iranyitérendszerek, komponensek: vasuti iranyitérendszerek rendszertechnikaja,
vasuti iranyitorendszerekkel es komponensekkel szemben tamasztott kovetelmények
meghatarozasa, biztositdberendezési funkciok specifikacidja, feltétfiizetek osszeallitasa,
mUszaki és biztonsagi specifikacidk elemzése

Villamos vontatds energetikdja: felsGvezetéki haldzat elemzése, jarmd szintl
optimalizalas (beavatkozasi lehetlségek, vezetési jellemz6k vizsgalata, vezetéstdmogato
algoritmusok, optimalizdlas sebességkorlatozasokra, illetve lejt6kre, modell validacio
szimuldciéval, valés adatok alapjan, implementacids lehetGségek mozdonyfedélzeti
rendszeren), forgalmi szempontok (vasuti szimulator programmal, energiafogyasztas és
menetidé kapcsolata, valds jarmivekkel és hdldzatrészen szimuldlt eredmények
vizsgalata.

Fedélzeti rendszerek: mozdonyfedélzeti berendezések fejlesztése, fedélzeti
berendezések biztonsagi vizsgalata

Biztonsagkritikus rendszerek fejlesztése: tanacsadas biztonsagkritikus rendszerek
fejlesztésében, szakértési, elemzési és tesztelési feladatok elvégzése, fliggetlen
biztonsagértékelés

Varosi vasutak: veszély- és kockazatelemzés, biztonsagi funkcidk, biztonsagi rendszerek
jovahagyasi folyamatai

2.4 Tanszéki kompetencidk a légi kozlekedés teriiletén:

A polgari légikozlekedés ember-eszkdz-eljaras harmasanak, belsé folyamatainak integralt
megbizhatdsagi modellezése, formalizaldsa. Valdszinlségi alapu veszélyelemz6 eszkozok
alkalmazasa az egyes rendszerek, alrendszerek optimalis redundancia-fokanak
meghatarozasa céljabdl.

Modellalkotas és elemzés megtortént események kivizsgalasanak tdmogatdasara.

A légiforgalmi iranyitas front-line személyzetét, valamint a légiforgalmi iranyitoi
hattérmunkat illet6 dontéstamogatd eszkozok fejlesztése, radarinformacié-alapu
elklilonitések eljarasainak vizsgalata.

RepiilStereket, légtereket, CNS rendszereket érintG6 valtoztatasok szakértdi vizsgalata.
Replilésbiztonsag-iranyitas: kockazatterjedés-vizsgalat, fuzzy implementacid, prediktiv
repillésbiztonsagi modell-szimulacids, kornyezet kialakitas

Biztonsdagmenedzsment rendszerek (SMS): biztonsagmenedzsment rendszerek
szisztematikus fejlesztése, folyamatmodellezés és emberi hibamodellek alkalmazasa.
Jogszabalyi kornyezet, nemzetkozi elSirdsok, véllalati szabalyozasok és képzés/mfiszaki
kultdra 6sszhangja.

Légtérkapacitas, szektorkapacitds: légtérkapacitas / szektorkapacitasi modellek
vizsgalata, optimalis paraméterkészlet meghatdrozasa, szektorkapacitasi szimuldciok,
emberi viselkedésmodellek, terheléses és hibamodellek alkalmazasa az ATC teriletén,
kapcsolat az SMS-el.




3. Személyi allomany

Egyetemi tanar:
Dr. Gaspar Péter

Professor Emeritus:
Dr. Bokor Jozsef
Dr. Tarnai Géza

Egyetemi docensek:
Dr. Aradi Szilard

Dr. Bartha Tamas

Dr. Bécsi Tamas

Dr. Szabd Géza

Dr. Tettamanti Tamas
Dr. Varga Istvan

Egyetemi adjunktusok:
Dr. Baranyi Edit

Dr. Bede Zsuzsanna

Dr. Hrivndk Istvan

Dr. Meyer Déra Zséfia

Tud.segédmunkatarsak/munkatarsak:

Bauer Péter

Doba Daniel Karoly
Fazekas Zoltan
Kardos Gabor
Lovétei Istvan Ferenc
Luspay Tamas Gabor
Németh Balazs

Péni Tamas Gabor
Szabd Zoltan
Takarics Béla

Toré Olivér

Vanek Balint

Varga Balazs

Tanszéki munkatarsak:
Ballok Boglarka

Doktor Zsuzsanna
Emdd Eszter

Sepler Agnes

Doktoranduszok:
Farkas Balazs
Fabian Zsofia
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Fazekas Maté
Fehér Arpad
Fényes Daniel
Heged(s Tamas
Kolat Maté
Kévari Balint
Lindenmaier LaszIo
Rakos Olivér
Szab6 Adam
Szilassy Péter
Sz6ke LaszIo

Tiszteleti oktatok:

Jovér Balazs mesteroktat6

Mudra Istvan c. egy. docens

Dr. Soumelidis Alexandros c. egy. docens
Szab0 Krisztian cimzetes mesteroktaté
Dr. Szaszi Istvan c. egy. docens

Nyugdijba vonult munkatarsaink:
Dr. Gyenes Karoly egy. docens

Dr. Kelemen Tibor egy. tanar

Dr. Kohut Matyas adjunktus

Dr. Komdcsin Zoltan adjunktus

Dr. Péter Tamas egy. docens

Dr. Racz Gabor adjunktus

Sasvary Sandor tiszteletbeli adjunktus
Dr. Varlaki Péter egy. tanar

Paczona Erzsébet féel6add

Kiss Gy6z0 technikus

Szalay Nandor technikus

Elhunyt munkatarsaink (a beszamolasi id6szakban):

Dr. H6gye Sandor c. egy. docens
Dr. Kurutz Karoly (Professor Emeritus)
Dr. Saghi Balazs egy. docens
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4. Oktatasi tevékenység

4.1 BSc és MSc oktatas

A Kozlekedés- és Jarmdiranyitasi Tanszék oktatasi tevékenysége sokréti: tanszékiink oktat BSc
szakon nagylétszamu alaptargyakat (ilyenek példaul a Programozas és az Elektrotechnika,
elektronika tantargyak), amelyek a Kar mindharom alapszakja tantervének részét képezik,
ugyanakkor feladatunk a specializaciokhoz k6t6d6, a tanszék kompetenciakéreibe tartozé
tantargyak oktatdsa is (ilyenek példaul a Kozuti forgalomiranyitas, a Vasuti automatika, illetve
a Légi iranyitd és kommunikacios rendszerek targyak).

A mesterképzésben hasonlé mddon oktatunk olyan targyakat, amelyek mindharom
mesterszak hallgatéi szamara kotelez6ek (ilyen példaul az Irdnyitaselmélet), mikdzben
kislétszamban is oktatunk specializacids targyakat a Kozlekedésautomatizalasi, illetve a
Jarmlautomatizaldsi specializaciékon.

Az BSc és MSc szakokon oktatott targyak Osszefoglalasat az 1. tablazat és a 2. tablazat
tartalmazza. A tablazatok tartalmazzak a 2016 el6tti és a 2016 utani tantervekhez kot6dé
oktatasi feladatokat is.

Tanszékiink harom specializaciéért felelGs:

e JarmUmechatronika specializacié (Jarm({mérnoki alapszak),
o Kozlekedésautomatizaldsi specializacié (Kozlekedésmérnodki mesterszak) és
e JarmUautomatizalasi specializacio (Jarm{mérnoki mesterszak)

1. tablazat. A KJIT BSc szakokon oktatott tantdrgyai

1. 2. 3. 4, 5. 6. 7.
Jarmi{imérnoki BSc félév |félév |félév |félév |félév |félév |félév
Programozas 2047
Elektrotechnika, elektronika 320v6
Logikai halozatok 210f3
Iranyitastechnika 210v3
Jarmiimechatronika
specializdcio
Jarmiifedélzeti rendszerek | 1204
Jarm(ifedélzeti rendszerek Il 221v5
Jarmiifedélzeti rendszerek IlI 202v5
Erzékel6k és beavatkozdk | 202f4
Erzékel6k és beavatkozdk Il 202v4
Jarmdiranyitas | 2104
Jarmdiranyitas Il 220v4
Jarm(ifedélzeti kommunikacio 2104
Megbizhatdsag és biztonsag* 210f3
* Vasuti jarm(vek specializacién

is.
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1 2. 3. 4, 5. 6. 7.

Kozlekedésmérnoki BSc félév |félév |félév |félév |félév |félév |félév

Programozas 2047

Elektrotechnika, elektronika 320v6

Kozlekedési automatika A 220v4

Szamitogépes mUiszaki

alkalmazas 020f3

Logikai halozatok 210f3

Iranyitastechnika 210v3

Kommunikacids rendszerek 202f5

Koézlekedési folyamatok specializdcio

Kozuti forgalomiranyitas |. 210f3

Kozuti forgalomiranyitas Il 211v4

Vasuti automatika I. 210f3

Vasuti automatika Il. 210v4

Légi ir. komm. rendszerek | 210f3

Légi ir. komm. rendszerek I 211v4

1 2. 3. 4, 5. 6. 7.

Logisztikai mérnok BSc félév |félév |félév |félév |félév |félév |félév

Programozas 2047

Elektrotechnika, elektronika 320v6

Iranyitastechnika 210v3

2. tablazat. A KJIT MSc szakokon oktatott tantdrgyai (tavaszi inditdsu mesterszakok)

Jarmi{imérnoki MSc

1. félév

2. félév

3. félév

4. félév

Iranyitaselmélet

210v3

Programozas C és Matlab nyelven

2024

Elektronika, elektronikus mérérendszerek

210f4

Mechatronika és mikroszamitogépek

2024

Jarmiiautomatizalds specializdcio

Jarmdipari kornyezetérzékelés

202v4

Diszkrét irdnyitasok tervezése

202v4

Biztonsag és megbizhatdsag a jarmiparban

200v3

Jarm{automatizalasi rendszerek tervezése

204v7

Kozlekedésmérnoki MSc

1. félév

2. félév

3. félév

4. félév

Iranyitaselmélet

210v3

Elektronika, elektronikus mérérendszerek

210f4

I+K technolégiak

210f3

Kozlekedési automatika

210v4

Koézl. automatizaldsi specializdcio

Szakmai gyakorlat

4 hét

Jelfeldolgozas a kozlekedésben

220v5

Jarm-palya informacids kapcsolat

200f3

Jarmi(iforg. rendszerek modellezése és ir.

230v6
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‘ Kozl. aut. rendsz. tervezése ‘ ‘ ‘ 203v6 ‘

Koézl. automatizaldsi specializdcio

Jarm-palya informacids kapcsolat 200f3

Jarmiiforg. rendszerek modellezése és ir. 230v6

Jelfeldolgozas a kozlekedésben 220v5

Kozl. aut. rendsz. tervezése 203v6

Kozlaut. projektfeladat 020f3

Air Traffic Management specializdcio

Communic., Navigation and Surveillance (CNS) 200f3

Safety in Air Traffic Control 200f3

Logisztikai mérndki MSc (-2016) 1. félév | 2. félév | 3. félév | 4. félév

Iranyitaselmélet 200v3

I+K technolégiak 210f3

Elektronika, elektronikus mérérendszerek 210f4

Logisztikai mérndki MSc (2016-) 1. félév | 2. félév | 3. félév | 4. félév

Iranyitaselmélet ML 211v5

Algoritmusok tervezése 202f5

AVCE MSc (2016-) 1. félév | 2. félév | 3. félév | 4. félév

Programozds C- és Matlab nyelven 201f4

Jarmdipari kornyezetérzékelés 202v5

Iranyitaselmélet és rendszerdinamika 202v4

Biztonsag és megbizhatdsag a jarmUiparban 200f3

Jarmiforgalom modellezése, szimuldcidja és iranyitasa 202f4

4.2 Szabadon valaszthato targyak

Tanszékink b&séges kindlatot nyudjt szabadon vdlaszthaté tantargyakbdl a
kompetenciateriileteinkhez tartozé témakorokben. A beszamolé éltal feldlelt idGszakban a 3.
tablazatban lathaté szabadon valaszthato targyak keriiltek meghirdetésre, témakorok szerinti
bontasban.

3. tablazat. Szabadon vdlaszthato tdrgyak a 2016-2020 idészakban

Informatika, kézlekedés

Intelligens megolddsok a kozlekedésben (angol nyelven, Erasmus
hallgatoknak)

Algoritmuskészités alapjai

Informatikai rendszerek lizemeltetése

Szamitastechnika lll.

Jarm(elektronika

Elektronikus jarm(iranyitasi rendszerek

KorszerU autdipari termékek és fejlesztési modszerek
Villamosgépek elmélete és alkalmazasa a kozlekedésben
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Légikozlekedés

Automatika a légiforgalmi irdnyitasban

Automatikus fedélzeti iranyitérendszerek a légikozlekedésben
Biztonsagigazolas a légikozlekedésben
Légikozlekedés-iranyitasi alapismeretek

Vasuti kozlekedés

Vasuti biztositoberendezések Il

Vasuti jarmdvek és kitérék kapcsolata
Allomasi biztositoberendezések

Térkozi biztositoberendezések

Metro kozlekedés biztonsaga

Az ETCS vonatbefolyasold rendszer
Bevezetés a biztositoberendezési technikaba
Vasuti biztositoberendezések szerkesztése I.
Mechanikus biztositoberendezések

4.3 PhD targyak

A 2016 és 2020 kozott tartd idGszakban az alabbi tantargyakbol hirdettiink meg kurzusokat
PhD hallgaték szamara (4. tablazat)

4. tablazat. PhD tdargyak a 2016-2016 id6északban

Targy neve

Targy angol neve

TargyfelelGs

Matematikai modszerek I.

Mathematical methods I.

Dr. Péter Tamas

Matematikai modszerek I1.

Mathematical methods II.

Dr. Péter Tamas

Modern iranyitaselmélet Il

Modern control theory .

Dr. Bokor Jozsef

Kutatasi alapismeretek

Research techniques

Dr. Tettamanti Tamas
- Dr. Torok Adam

Kockazat és biztonsagintegritas a
kozlekedésben

Risk and safety integrity in
traffic

Jarmiforgalom modellezése,
szimulacidja és iranyitasa

Traffic modelling, simulation
and control

Dr. Tettamanti Tamas

Intelligens és autondom
jarmdiranyitasi rendszerek

Intelligent and autonomous
vehicle control system

Dr. Németh Balazs

MegerGsitéses tanulas a
jarmdiranyitasban

Reinforcement Learning for
vehicle control

Dr. Bécsi Tamas

Nemlinearis irdnyitasok

Nonlinear control

Dr. Szabd Zoltan

Diszkrét eseményl rendszerek és
kozlekedési alkalmazasaik

Discrete event systems with
traffic applications

Dr. Hangos Katalin

4.4 Laboratoriumok

Tanszékink harom oktatasi célu laborral és egy hallgaté projektekre fenntartott laborral
rendelkezik. Ez utébbiban érarend szerinti oktatasi tevékenység nem folyik, itt kizardlag TDK-
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z0 vagy egyéb szakmai tevékenységet folytatd hallgatok részére biztositunk helyet és
eszkozoket.

A Kozuti Kozlekedésiranyitasi Laboratérium a kozuti forgalom modellezésével és iranyitasaval
kapcsolatos oktatasi, kutatasi és ipari tevékenységben tolt be szerepet. Ehhez nyujtanak
segitséget az olyan mikro- és makroszkopikus forgalomszimulaciés szoftverek, mint a PTV
Vissim/VISUM és a SUMO, valamint az altalonos matematikai modellezésre alkalmas Matlab.
A labornak kozvetlen, optikai kabeles elérése van a budapesti forgalomiranyitdé kézponthoz és
a Siemens Scala forgalomiranyitd szoftverhez. A labor hardveres felszereltségének kdzponti
elemei a 2 db Swarco Actros VTC 3000 és Siemens C800XS forgalomiranyitd berendezések,
valamint a Swarco Futurit 64x64 LEDs és 96x64 LEDs valtoztathato jelzésképd tablak. A labor
tobb PLC-vel is rendelkezik, valamint PLC-vel vezérelheté Siemens LED jelz6fejekkel. A
szamitogépparkot 7 db asztali szamitogép alkotja.

A JarmUlmechatronika Laboratérium az alapképzés Logikai haldzatok és Irdnyitastechnika
oktatdsa mellett, a jArmlmechatronika szakirany kozponti oktatasi laboratdriuma is. A labor
kapacitasa 30 f6. A labor rendelkezik az iranyitastechnikai feladatokhoz sziikséges Matlab
szoftverrel, emellett a programozasi feladatokhoz sziikséges Atmel Studioval és Microsoft
Visual Studioval is. Tobb egyedi dramkor is taldlhaté a laborban, amellyel az alapveté logikai
kapcsoldsoktdl kezdve, az egyszerl frekvenciatartomanyi méréseken at egészen a BLDC
motorok szabdlyozasaig nagyon sok gyakorlati feladat megvaldsithatd. Ezen tulmendéen a 10
db Siemens S7 PLC segiti az ipari irdanytastechnikai alapok elsajatitasat. A jdrmimechatronika
oktatds harom f6 eszkdzigényes részere oszlik: bedgyazott rendszerek, LabView programozas,
valamint érzékel6k és beavatkozdk. Ezeket tamogatjak a 2012-ben beszerzett és tavaly
bdvitett és frissitett (0sszesen 25 db) MikroElektronika BIGAVR6 fejlesztbi készletek a hozzajuk
tartozd6 Atmel debuggerekkel, amelyek a bedgyazott rendszerek programozdsara adnak
lehet6séget, és minden ma hasznalt altaldnos és autdipari periféria tesztelésére alkalmasak.
A LabView programozas elsajatitdasahoz a 10 db National Instruments MyDAQ eszkdz nyujt
segitséget, melyek hatékonyan haszndlhatdk az Iranyitastechnika Il. laborokhoz is. Emellett
2014-ben kialakitasra keriilt a laborban egy belsé CAN haldzat, melyek segitségével a hallgatok
egymassal is ki tudjak probalni az oran kifejlesztett, CAN kommunikaciét alkalmazé
programokat. A szamitégépparkot az igényeknek és forrasok adta lehet6ségeknek
megfelel6en folyamatosan préobaljuk naprakészen tartani.

A Vasuti Laboratdrium a vasuti szak targyain tul helye a tavkozlési és kommunikacids témakkal
foglalkozo targyaknak is. A biztositéberendezések gyakorlati oktatasat elsédlegesen a D55
vasuti iranyitopult tdmogatja, a hozza kifejlesztett elektronikus szimuldciéval. Emellett a
laborban a hallgaték megismerkedhetnek a vasuti fGjelz6kkel és alakjelz6kkel, tovabba a
laborhoz tartozd, de a kertben elhelyezett valtdallitdmuvel. Mindezek mellett a labor fel van
szerelve egy vezérl6 f6déra haldzattal, amely a vezérl6 f6érabdl és 3 db mellékdrabdl all. A
biztonsagkritikus szamitdgépes iranyitérendszer architektira tervezését és szoftvereinek
fejlesztését a gyakorlatban is elsajatithatjak a 10 db Siemens Simatic S7-200 és a 12 db S7-
1200 PLC fejleszt6készlettel, valamint a hozzajuk tartozé Simatic STEP-7 és Simatic TIA portal
fejleszt6szoftverek segitségével. A labor 10 db asztali szamitégéppel rendelkezik.

A Hallgatdi Laboratdériumunk f6 célja a hallgatok tamogatdsa az 6rarenden kivili szakmai és
tudomdnyos tevékenységek elvégzésében. Ennek érdekében a labor 5 db notebookkal,
labortapokkal, 5 db Lego Mindstorms EV3 készlettel, valamint kisebb mikroelektronikai
eszkdzok megépitéséhez sziikséges szerszamokkal van ellatva. A Lego készletekhez Raspberry
Pi miniszamitogépek is rendelkezésre allnak, tovabb 5 db kisméretli 360 fokos 2D lidarszenzor
is. A készletek segitségével két alkalommal robotversenyeket is szerveztiink. Ezek mellett a
labor f6 kisérleti eszkdze egy elektromos go-kart, amely a Robert Bosch Kft. tdmogatasaval
készlilt 2013 és 2016 kozott, és minden olyan autdipari szenzort tartalmaz, ami manapsag egy
modern gépjarmliben el6fordul. Ennek megfelel6en fel van szerelve kamerdval,
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kozéphatdtavolsadgu radarral, 12 db ultrahang szenzorral és egy 270 fokos 2D lidarral. A jarmu
elektromos aktuatorokkal rendelkezik, igy CAN haldzaton keresztiil vezérelhet6 a hajtas és a
kormdnyzas. Az elmult években hallgatéi projekteken keresztiil tovabbfejlesztésre keriilt. igy
jelenleg a kozponti egységét egy Robot Operating System alapu ipari szamitogép és egy
SpeedGoat Real-Time Target Machine alkotjak. Az el6bbiben elsGsorban a kdrnyezetérzékelés,
utvonaltervezés és gépi tanulds algoritmusai futhatnak, mig az utébbiban a
Matlab/Simulinkben elkészitett szabalyozé algoritmusok. A laborban megtalalhaté tovabb 2
db Hamster robot Raspberry Pi miniszamitégépekkel, kameraval és lidarral felszerelve,
valamint egy RC modellautd, melyet hallgatdk alakitottak at autonédm funkcidk fejlesztéséhez.

4.5 Beszerzések

Az elmult id6szakban tobb részletben, két jelentésebb forrasbdl (EFOP 3.6.3 és FIKP/TKP)
hajtottunk végre beszerzéseket. Ennek soran beszerzésre keriilt 21 darab laborszamitogép
monitrokkal, 5 db Lego Mindstorms EV3 készlet, kiegészits lidarszenzorokkal és Raspberry Pi
miniszamitoégépekkel, 3 db nagyteljesitményl asztali szamitégép gépi tanuldshoz, Nvidia
videkartyakkal, 5 db notebook. Sikeriilt megujitani a jarm({imechatronika oktatdshoz hasznalt
CAN-USB interfészeinket. Beszerzésre keriilt az autdiparban ,kvazi-szabvany” Vector
termékekbdl 15 db VN1611 CAN/LIN haldzati interfész. Emellett a bedgyazott rendszer
fejleszt6i készlet és programozé eszkdzeink is bdévitésre keriltek 8-8 darabbal. Az elektromos
go-kart projekthez beszerzésre kerilt tobb darab nagyteljesitmény( ublox RTK GPS modul,
amelyek jelenleg mar egy sajat fejlesztés(i hardver alapjat képezik.

A jarmlmechatronika labor részére beszerzésre kerilt egy RC modell autd, valamint az
atalakitasahoz szikséges Raspberry Pi, kamera, lidarszenzor és egyéb segédanyagok.
Beszerzésre kerlilt tovabba 2 db Hamster V6 robotjarm(i, amellyel Robot Operating System
platformon lehet kisérleteket végezni. A gépi tanulds alapu jarmuives tesztekhez vasaroltunk
2 db Nvidia Jetson AGX Xavier kisméretli szamitdgépet, jelentGs szamitasi teljesitményt
biztosité GPU-val.
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5., TDK/BSc/MSc dolgozatok

5.1 TDK dolgozatok:

2017

(1]

(2]
(3]
(4]
(5]
(6]
(7]
(8]
(9]

Béres Orsolya Katalin : A MOL Bubi ,kozbringa” rendszer forgalmi adatainak adatbdnyaszati és
térinformatikai elemzése lizemeltetési és fejlesztési szempontbdl, Konzulens: Tettamanti
Tamas Dr. ( KIT), lll. helyezett

Fazekas Maté: ABS fékrendszer vizsgalata hidraulikus és elektromos fékezés kombinalt
felhasznalasaval, Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT), I. helyezett

Téth Bertalan: Autondm gépjarm(ivek akadalyelkerilé iranyitdsanak tervezése potencidlmezé
felirdsa alapjan, Konzulens: Bede Zsuzsanna Dr. ( KIT), Németh Balazs Dr. ( KJT), Jutalom
Szabd Zoltan: Autondm jarm( tervezése és megvaldsitdsa LEGO NXT platformon, Konzulens:
Bécsi Tamas Dr. ( KIT), lll. helyezett

Sz6cs D4vid: Autonédm jarmlvek mozgasoptimalizaldsa keresztez6désekben, Konzulens:
Németh Balazs Dr. ( KJT), Jutalom

Fehér Arpad: Gépi tanulas alapu savtarté funkcié megvaldsitasa HilL kérnyezetben, Konzulens:
Aradi Szilard Dr. ( KIT), lll. helyezett

Asszonyi Maté: JarmUdinamikai paraméterek folytonos idejl becslése INS és GPS mérésesek
integralasasaval, Konzulens: Bede Zsuzsanna Dr. ( KJT) , Németh Baldzs Dr. ( KIT), Jutalom
Heged(is Tamds: Ja&rml{mozgas-predikcidon alapuld dontési és iranyitasi algoritmus tervezése,
Konzulens: Gaspar Péter Dr. ( KIT), Németh Balazs Dr. ( KIT), Il. helyezett

Fényes Daniel: Rekonfigurdlasi stratégia kidolgozdsa valtoztathaté geometriaju futémdvon
alapuld kormanyrendszerre, Konzulens: Gaspar Péter Dr. ( KIT) , Németh Balazs Dr. ( KIT), II.
helyezett

[10]Dalvari Maté: Valtoztathatdé geometridju futdmd linedris aktudtordnak modell-prediktiv

2018
(1]
(2]
(3]
(4]
(5]
(6]
(7]

(8]

szabalyozasa, Konzulens: Gaspar Péter Dr. ( KIT), Németh Balazs Dr. ( KIT), Jutalom

Pesti Dorottya Luca: A légiforgalmi irdnyitdi pdros munkaterhelési tényez8inek kutatdsa,
Konzulens: Szabd Géza Dr. ( KIT), Szamel Bence Domonkos, Ill. helyezett

K&vari Balint: Allapotgép alapu Highway Pilot rendszer tervezése. Konzulens: Bécsi Tamds Dr.
( KIT), II. helyezett

Artner Daniel: Autonédm jarmdlvek tesztelési lehetSségei hagyomanyos és Uj modszerekkel,
Konzulens: Aradi Szilard Dr. ( KIT)

Heged(is Tamds: Dontési és iranyitasi algoritmus tervezése dinamikus forgalmi szituacidk
kiértékelésére, Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT), I. helyezett

Kolat Maté: Jarmdiranyitds vdrosi kornyezetben mesterséges intelligencia alkalmazasaval,
Konzulens: Aradi Szilard Dr. ( KIT), lll. helyezett

Szalai Matyds: Kommunikacios interfész fejlesztése autondm jarmu virtudlis forgalmi (Vil)
teszteléséhez, Konzulens: Tettamanti Tamas Dr. ( KIT), Il. helyezett

Sz6cs David , Kovacs Balazs , Somogyvari Gergely: Komplex akadalyelkerilé és feltérképezd
algoritmus tervezése LEGO Mindstorms eszk6zok alkalmazasdval, Konzulens: Németh Balazs
Dr. ( KIT), Jutalom

Gressai Manuel: Kilonb6z6 kialakitdsu korforgalmak és jelz6lampds csomépontok
teljesitményviszonyainak 0Osszehasonlitdsa a forgalmi és infrastrukturdlis paraméterek
fliggvényében, Konzulens: Tettamanti Tamas Dr. ( KIT), Jutalom
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[9] Péta Bence: Légiforgalmi irdnyitdsi funkcidk automatizaldsi szempontd mindsité eljarasa,
Konzulens: Lovétei Istvan ( KIT), Szabd Géza Dr. ( KIT), Jutalom

[10]Orgovan Laszlé: Objektumelkerilési algoritmus megvaldsitdsa mesterséges intelligencia
alkalmazasaval, Konzulens: Aradi Szilard Dr. ( KIT), Jutalom

[11]Sz6cs David: Okos keresztez6dések optimalizalasi és kamera alapu jarmdpozicid becslési
kérdései, Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT), lll. helyezett

[12]Istenes-Németh Roland: Pildta nélkili replilégép folytonos gorbiletld palyatervezése,
Konzulens: Bauer Péter Dr. ( KIT), lll. helyezett

[13]Dabasi Otté: Specialis jdrmlimandver megvaldsitasa mesterséges intelligencia alkalmazasdval,
Konzulens: Aradi Szilard Dr. ( KIT), lll. helyezett

[14]Sklanitz Péter Antal: Staciondrius akadaly elkerilése biztonsagos trajektéria tervezésén
keresztlil Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT) lll. helyezett

[15]Flores Victor: Videdkamerara épul6 jarmiipozicid becslés Al alapon Konzulens: Fényes Daniel (
KIT), Németh Balazs Dr. ( KJT) Jutalom

[16]Sz6ke Laszld: ViL szimuldcids kornyezet fejlesztése autondm jarmdfunkcidk teszteléséhez
Konzulens: Fehér Arpad ( KIT) , Aradi Szilard Dr. ( KIT) I. helyezett

2019

[1] Orgovan L3aszlé: 2D Lidar objektumdetektalds ROS kornyezetben gépi tanulds segitségével
Konzulens: Bécsi Tamas Dr. ( KIT) lll. helyezett

[2] Mocsdnyi Réka Déra: Aeroelasztikus pildta nélkiili repllégép grid alapu és politdpikus LPV
modellezése parametrikus kormanyfelilet tervezéssel Konzulens: Takarics Béla Dr. ( KIT) Il
helyezett

[3] Asszonyi Maté: Autondm jarm(ivek navigdcidja vizudlis odometrian alapuldé SLAM algoritmus
segitségével Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT) I. helyezett

[4] Sz6ke Laszlo: Autdpdlya haladds megvaldsitdsa megerGsitéses tanulds alkalmazasdaval
Konzulens: Aradi Szilard Dr. ( KIT) Il. helyezett

[5] Farkas Péter, Barta Olivér: Cél megkozelités és akaddlyelkerilés lidar szenzor informacidk
alapjan Konzulens: Aradi Szilard Dr. ( KIT) Il. helyezett

[6] Gal Kristof: Ejszakai latasi viszonyok karakterizaldsa kernel médszer segitségével Konzulens:
Kovdacs Edith Alice Dr. ( DiffEgy) Il. helyezett

[7] Mudra Otté: Elektromos gokart fékszabalyozdsanak megvaldsitasa Konzulens: Fehér Arpad (
KIT)

[8] Acsai Imre: Elektromos gokart hajtasszabélyozasanak megvaldsitdsa Konzulens: Fehér Arpad (
KIT) lll. helyezett

[9] Komécsin Kont Janos: Jarmdirdnyitas gépi tanulds alkalmazasaval CARLA szimuldtorban
Konzulens: Aradi Szilard Dr. ( KIT)

[10]Elekes Balazs: Lateralis jarmidinamikai szabdlyzé optimalizadldsanak lehetGségei gépi
tanulassal Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT) Ill. helyezett

[11]P6ta Bence, Vigh Benjamin: Légiforgalmi iranyitasi funkcié kockdzatelemzése technoldgiai
transzfer alkalmazasaval Konzulens: Szab6 Géza Dr. ( KJT) Jutalom

[12]K6vari Balint: MegerGsitéses tanulas és MCTS integrdlasa trajektéria kovetés esetére
Konzulens: Bécsi Tamas Dr. ( KIT) I. helyezett

[13]Sklanitz Péter Antal: Nyugalmi helyzetben 1év6 objektum kikerilési mandverének
meghatdrozasa biztonsagos trajektdria tervezésén keresztil Konzulens: Fényes Daniel ( KIT),
Németh Balazs Dr. ( KIT) Ill. helyezett

[14]Grof Tamds: Replldgépek palya relativ navigdcidjanak Error-state Kalman Filter alapu
megvaldsitdsa IMU-kamera-barometrikus szenzorok felhasznaldsdval Konzulens: Bauer Péter
Dr. ( KIT) ll. helyezett
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[15]Nyeste P4l Laszlé: RTK GPS kit integraldsa ROS-os kornyezetbe Konzulens: Aradi Szilard Dr. (
KJT) Jutalom

[16]Kun Szabolcs: Tengeralattjaré utvonalkovet6 szabalyozdsa tengeraramlat és meérési
pontatlansagok figyelembe vételével Konzulens: Bauer Péter Dr. ( KIT) Jutalom

[17]Simon Patrik, Szalai David: Vezetékes és vezeték nélkili interfészek fejlesztése kisérleti
autoném jarm( platformra ROS alapokon Konzulens: Fehér Arpad ( KIT) , Aradi Szilard Dr. (
KIJT) Jutalom

2020

[1] Antal Zoltan: Automatizalt jarm( akadalyelkertlési algoritmusanak szimulaciéjara alkalmas AR
alapu tesztplatform fejlesztése Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT) Jutalom

[2] Orgovan Laszl6: Autondm driftelés megvaldsitdsa megerGsitéses tanulds segitségével
Konzulens: Aradi Szilard Dr. ( KIT), Bécsi Tamas Dr. ( KIT) Il. helyezett

[3] Farkas Péter: Cél megkozelités lidar szenzor informdcidk alapjan gépi tanulassal Konzulens:
Aradi Szilard Dr. ( KIT) Il. helyezett

[4] Uveges Bence: El6zési mandver tervezése jarm(idinamikai korlatok figyelembevételével
Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIJT), Heged(is Tamas ( KJT) Jutalom

[5] Gressai Manuel: Fordulasi ratak becslése korforgalmakban, kiilénb6z6 becslési mddszerekkel
Konzulens: Tettamanti Tamas Dr. ( KIT) Il. helyezett

[6] Frei Tamds Tibor: Jarm{ kerék-odometria modell vizsgalata gépi tanulas segitségével
Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT), Fazekas Maté ( KIT) lll. helyezett

[7] Fuisz Bator: arm(ivek savvaltdsi manbverének tervezése autdpdlya felhajté kornyezetében
prediktiv irdnyitassal Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT) , Heged(is Tamas ( KIT) I. helyezett

[8] Varga Balint Jozsef: Jarmivezetési jellemz&k kutatdsa klaszteranalizisre épiil6 mddszerekkel
Konzulens: Németh Balazs ( KIT), Fényes Daniel ( KJT) Jutalom

[9] Tari Baldzs: Kozuti keresztez6désen athaladd jarmlivek iranyitasa gépi tanuldssal Konzulens:
Aradi Szilard Dr. ( KJT), Bécsi Tamas Dr. ( KIT) lll. helyezett

[10]Lelké Attila: Neurdlis hdlézat alapd irdnyitdsok modellezése és analizise linearis
rendszerelméleti megkozelitésben Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT) Il. helyezett

[11]Puskas Levente , Demeter Zaldn: Objektum alapu lokalizacié kérdéseinek vizsgdlata autoném
jarmdlveknél Konzulens: Németh Balazs Dr. ( KIT), Fazekas Maté ( KJT) Jutalom

[12]Acsai Imre: ROS alkalmazas fejlesztése kisérleti jarmUiplatformmal végzett kikerl6 manéver
megvaldsitasara Konzulens: Fehér Arpad ( KIT) IIl. helyezett

[13]Grof Tamds: Statisztikai hipotézisvizsgalaton alapuld replil6gép pozicid szenzor hibadetektdlas
valds repulési adatok felhasznalasaval Konzulens: Bauer Péter Dr. ( KJT) I. helyezett

[14]Barsi Mark: Szoftver fejlesztése nagyfelbontasi OpenDRIVE utmodellek |étrehozdsahoz
onvezetd autdk szamara Konzulens: Barsi Arpad Dr. ( FMT), Varga Balazs ( KIT) lll. helyezett

[15]Mocsdnyi Réka Doéra: Valtoztathaté szarnyd UAV irdnyitdsa elosztott propulziés rendszerrel
Konzulens: Takarics Béla Dr. ( KIT) Ill. helyezett

5.2 BSc/MSc szakdolgozatok/diplomatervek:

2017 januar

[1] Kerek Tamas: Az autondm jarmlvek modellezhetGsége SUMO mikroszkopikus
forgalomszimuldtorban Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[2] D6moOtori Zoltan: A budapesti kozuti-vasuti kozlekedés automatizalhatésaganak vizsgalata
Tanszéki konzulens: Dr. Bede Zsuzsanna




[3] Palffy Orsolya: Balizzal fedezett vonali sorompdkkal kapcsolatos kockazatok elemzése
automatikus térkozbiztositdssal és ETCS L2 vonatbefolydsolassal kiépitett vasutvonalakon
Tanszéki konzulens: Dr. Saghi Balazs

[4] Szaplonczai Fanni Eszter: Utatjarok zarvatartasi idejének optimalizaldsa ETCS rendszerben
Tanszéki konzulens: Dr. Saghi Balazs

[5] Boldis Balint: HEV-Utatjarok zarva tartasi idejének csokkentési lehetségei Tanszéki konzulens:
Dr. Tarnai Géza

[6] Sinka Domonkos: A Milleneumi Foéldalatti Vasut feldjitdsanak lehetSségei Tanszéki konzulens:
Dr. Tarnai Géza

[7] Kaldy Baldzs: Specifikus mérGrendszer kialakitasa a flatter hatds kioltasdra fejlesztett kisérleti
légijarm(ire. Tanszéki konzulens: Dr. Bede Zsuzsanna

[8] Terjék Tamas Istvan: M(ihold alapu megkozelitési eljarasok alkalmazdsanak vizsgdlata Gyér-
Pér replil6tér szdmara Tanszéki konzulens: Dr. Meyer Déra

[9] Csikdés Géabor Zoltan: A Liszt Ferenc Nemzetkdzi Repll6tér légikozlekedését befolydsold
fejlesztések elemzése Tanszéki konzulens: Dr. Meyer Déra

[10]Melczer Mark Tamds: 4D trajectory design for Sense & Avoid tests. Tanszéki konzulens: Dr.
Bauer Péter

[11]Kulcsar Gergely Levente: Jarm( trajektdria rogzitése szenzorfuzidval . Tanszéki konzulens: Dr.
Aradi Szilard

[12]Réfy Csaba: Kormdanyrendszer vezérl6szoftverének tesztautomatizaldsa HIL kornyezetben
Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[13]Varadi Csongor: Jarm{ személyre szabhatdsdganak tesztelése autdipari kornyezetben.
Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[14]Bozsik Baldzs: Hatasvizsgdlat altalanos céld vontatéjarm(ivek hajtasrendszereinek elektromos
meghajtasuva alakitasara. Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[15]Hegedls Tamas: ElGzési trajektdria tervezése dinamikus forgalmi kérnyezetben. Tanszéki
konzulens: Dr. Gaspar Péter

[16]Szalay Jdnos: Main ECU tervezése a BME Formula Racing Team elektromos Formula Student
versenyautéjdhoz Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[17]Szlics Benedek: Vezetéstdmogatd rendszer funkcidk modellezése Matlab kdrnyezetben
Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[18]Kirdly Tamds: Id&alapu elkiilonités alkalmazhatdsaganak vizsgalata a futdpdlya végsé
egyenesén Tanszéki konzulens: Dr. Meyer Déra

[19]Varga Arpad: A repiilStéri infrastrukturalis adatok eurdpai unids mindségi kovetelmények
szerinti felmérésének folyamatvizsgdlata Tanszéki konzulens: Dr. Meyer Déra

[20]Lindenmaier Laszld: Trajektéria kovets szabalyozas tervezése, elektromos hajtdslanccal
rendelkez6 gépjarmd modellre Tanszéki konzulens: Dr. Gaspar Péter

[21]Vonderviszt Fllop Baldzs: Vészhelyzetet okozd kozuti forgalmi szituacidk felismerése radar
alapu gyalogosgazolast megel6z6 rendszerekben Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[22]Gal Andras: Kapacitasnovelés Boba és Zalalovs kozott Tanszéki konzulens: Dr. Komdcsin Zoltan

[23]Gugi Bence Istvan: MEFI és MERAFI vonalak a MAV Zrt. Halézatan Tanszéki konzulens: Dr.
Komdcsin Zoltan

[24]Balogh Bence Boldizsar: Vasuti mellékvonalak koltséghatékony fejlesztéseinek vizsgalata
biztositéberendezési és vonatbefolyasoldsi szempontbdél Tanszéki konzulens: Dr. Sdghi Baldzs

[25]Farkas Baldzs: Formadlis modellezés alkalmazasdnak lehet&ségei a vasuti biztositéberendezések
Terlletén Tanszéki konzulens: Dr. Bartha Tamas

[26]Szabd Péter: Android alapu okostelefonos alkalmazds fejlesztése car sharing rendszerhez
Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas
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2017 jinius

[1] Balint Akos: Gateway tervezése 2D lézerszkenner adatainak feldolgozasahoz és CAN halézaton
torténd tovabbitasdhoz Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[2] Erd6ssy Gabor: Gépjarmlvek Steer-by-Wire rendszerének veszélyelemzése Tanszéki
konzulens: Dr. Sdghi Baldzs

[3] Hartmann David: Kormanyrendszer vezérlGszoftverének UDS alapu flashelése HIL
kornyezetben. Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[4] Bodrogi Akos Viktor: LIDAR szenzor és jarm(itelemetriai adatok fogadadsa és megjelenitése
Android alapu Eszk6z6n Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[5] Barath David: Bluetooth kommunikacids alkalmazas fejlesztése jarmUipari komfortelektronikai
VezérlGegységre Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[6] Bényei Adam: Versenyauté diagnosztika adatkiértékels szoftver Tanszéki konzulens: Dr. Aradi
Szilard

[7] Kocsis Bence: Autdipari Ethernet megfelel6ségi tesztek fejlesztése Tanszéki konzulens: Dr.
Aradi Szilard

[8] Szabd Péter: Android alapu okostelefonos alkalmazds fejlesztése car sharing rendszerhez
Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[9] Szabé Adam: Uszédugattyls pneumatikus munkahenger modellezése és szabalyozéasa
Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[10]Barta Tamas: Uzemanyag fogyasztas becsld rendszer fejlesztése mobilapplikacioval Tanszéki
konzulens: Varga Balazs

[11]Karai Rébert Arpad: A metrévonalakon torténd visszataplald fékezés hatékonysagat noveld
megolddsok vizsgdlata szimulaciéval Tanszéki konzulens: Lovétei Istvan Ferenc

[12]Sods dbor: ETCS palyamenti alrendszerének funkciondlis vizsgalata Tanszéki konzulens: Dr.
Saghi Balazs

[13]Tarnai-Mergl Réka Agnes: Szimulacids rendszerek alkalmazdsa a forgalmi szolgalattevék
oktatdsaban Tanszéki konzulens: Dr. Sdghi Baldzs

[14]Bokros Péter: Visual Docking Guidance System megvaldsitdsa mikrokontrolleres kornyezetben
Tanszéki konzulens: Dr. Szab6 Géza

[15]Janosi Ferenc Richard: Szélzavarasok, &llds- és cslszdsi szog becslése IMU, GPS és

[16]Kosko Peter: Smart Airport koncepcid alkalmazdsdnak vizsgalata a Budapest Airport Zrt.
Repuilétérforgalmi Uzemeltetés teriiletén Tanszéki konzulens: Dr. Meyer Déra Zs6fia

[17]Pesti Dorottya Luca: Budapest Liszt Ferenc Nemzetk6zi Replil6tér tervezett vasuti
kapcsolatanak replilésbiztonsagi szempontu vizsgalata Tanszéki konzulens: Dr. Meyer Déra
Zséfia

[18]Bencze Tamds: Autonédm jarmlvek forgalmi modellezése VISSIM szoftver segitségével és
hatasainak Vizsgdlata Tanszéki konzulens: Dr. Bede Zsuzsanna

[19]Turchanyi Miklés: A kozuti kdzlekedés I6késhullamai és korszer(i szabalyozasi lehetGségei
Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[20]Pintér Addm: Autondm - és hagyomanyos kozuti jarm(ivek alkotta kozlekedési rendszerek
0sszehasonlitd elemzése Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[21]Maximcsuk Balazs: Varosi uthalézat makroszkopikus fundamentalis diagram alapu
modellezése, forgalomszimuldcios eljarasok segitségével Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti
Tamas

[22]Németh Akos Zoltan: Forgalmi szituaciok elemzése és kategorizaldsa autondm jarmdiranyitasi
rendszerhez Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas
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2018 januar

[1] Kaldz Viktéria: Vezérl6 rendszerek hatdsai a pildtakra. Tanszéki konzulens: Dr. Bede Zsuzsanna

[2] Somogyi Evelin: Pilota nélkuli légijarmdvek altal okozott (itk6zési kockdzat novekedés a magyar
légtérben Tanszéki konzulens: Dr. Bauer Péter

[3] Vigh Benjamin: Elemzési moédszerek  alkalmazhatésaga a repllésbiztonsagi
kockazatértékelésben Tanszéki konzulens: Dr. Sdghi Balazs

[4] Ecker Baldzs: A veszteségek transzparencidjanak novelése Bosch XDK szenzor segitségével
Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[5] Terjéki Gergely Attila: Aramszabalyzé fejlesztése szinkronmotor hajtdsdhoz Tanszéki
konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[6] Téth Bertalan: Akadalyelkeriilést megvaldsité autondm jarmd{ irdnyitdsanak tervezése
potencidlmez6 mddszerrel Tanszéki konzulens: Dr. Németh Baldzs

[7] Schreiber Daniel: GNSS szimuldtor fejlesztése hibamodellek elemzéséhez Tanszéki konzulens:
Dr. Bécsi Tamas

[8] Andras Marton: Kilonleges forgalmi szitudcidk kezelése autondém jarm(iveknél Tanszéki
konzulens: Tor6 Olivér

[9] Asszonyi Maté: Jarmldinamikai paraméterek folytonos idejd becslése szenzorfuzid
segitségével Tanszéki konzulens: Dr. Németh Baldzs

[10]Juhdsz Balint: Félaktiv futdmi szabdlyozds hatasdnak vizsgdlata a gépjarm{ oldalirdnyud
dinamikajara Tanszéki konzulens: Dr. Németh Balazs

[11]Baranyos Gergely: Az ETCS L1 és L2 pdlyamenti elemeinek tervezése el6tervi szinten, valamint
beléptetési és hatdratmenetek kialakitdsa a magyarorszagi halézaton. Tanszéki konzulens: Dr.
Komécsin Zoltan

[12]Hegyi Adam: ETCS adatbank tervezés, projektalas Tanszéki konzulens: Dr. Baranyi Edit

[13]Zentai Zséfia: Autondm jarmlvek kozosségi kozlekedésben vald felhaszndlhatdésaganak
vizsgdlata Vissim kornyezetben Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[14]Hambuch Bertold Tamas: Eco-Driving algoritmus kidolgozdsa valds jarmdves mérések alapjan
Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[15]Sandor Krisztidn: Kerékagymotoros student versenyautd jarmiimodelljének fejlesztése
Tanszéki konzulens: Dr. Soumelidis Alexandros

[16]Somogyvari Gergely: Mechanikai vezet6képes szennyez&dés eltavolitd automata berendezés
telepitése és Uzembehelyezése Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[17]Sz6cs David: Autondm jarmlvek mozgdsoptimalizdlasa forgalmi csomdpontokban Tanszéki
konzulens: Dr. Németh Baldzs

[18]Babay Laszlé: Sztered kamera kalibracids algoritmus fejlesztése és kiértékelése C++
kornyezetben Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[19]Fehér Arpad: Savtarté funkcié megvaldsitasa neurdlis haldzattal Tanszéki konzulens: Dr. Aradi
Szilard

[20]Fényes Daniel: Valtoztathaté geometridju futdmdre épils integralt jarmdirdnyitds tervezése
Tanszéki konzulens: Dr. Németh Balazs

[21]Nagy Daniel Domokos: Autdipari szenzor szoftverének tesztelését tdmogatd keretrendszer
fejlesztése Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[22]Csapd Tamas: Vonalkddos rendszerek hasznalata a légi arufuvarozdsban Tanszéki konzulens:
Szabo Krisztian

[23]GOrbicz Soma: Autonédm kormdanyzas megvaldsitdsa PMS motor alkalmazdsaval Tanszéki
konzulens: Fehér Arpad

[24]lvancsik Viktor: Automatikus mérGpadi leoldd tervezése Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[25]Méricz Maté: Mobil eszkdzok portai elektronikus regisztracidja NFC és iOT alapokon Tanszéki
konzulens: Dr. Bécsi Tamas
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[26]Béres Orsolya Katalin: A MOL Bubi , kdzbringa” rendszer forgalmi adatainak adatbanyaszati és
térinformatikai elemzése lizemeltetési és fejlesztési szempontbdl Tanszéki konzulens: Dr.
Tettamanti Tamas

[27]1Gy6ri Teodor: Kiilonb6z6 forgalomiranyitasi médok vizsgalata Kaposvaron Tanszéki konzulens:
Dr. Bede Zsuzsanna

[28]Péasztor Petronella Ildikd: Kozlekedési raterhelési modellek vizsgalata Tanszéki konzulens: Dr.
Bede Zsuzsanna

2018 jlnius

[1] Ivicsics Borbala: Remote Tower technoldgia alkalmazdsa MagyarorszagoTanszéki konzulens:
Dr. Bede Zsuzsanna

[2] Szilak Maté: Fékpad tervezése és iranyitdsa 1kW-nal kisebb teljesitmény(i elektromos motorok
szdmara, és ennek vezérlése és irdnyitdsa MATLAB Real-Time Simulink kdérnyezetben Tanszéki
konzulens: Hegedis Ferenc

[3] Péta Bence: A légiforgalmi iranyitas jelenlegi irdnyitasi struktirdn alapuldé automatizalasi
lehetGségeinek vizsgalata Tanszéki konzulens: Dr. Szabd Géza

[4] Szilvasi Agota: Madariitkozés megel6z6 fedélzeti rendszer tervezése és integralasa a repiiltéri
telepitésl rendszerekkel Tanszéki konzulens: Szamel Bence Domonkos

[5] Baldzs Gabor: Development of a smart HIL test system and application towards an automotive
embedded gateway prototype Tanszéki konzulens: Dr. Gaspdr Péter

[6] Molnar Laszlo: Automatizalt tesztgeneralas rendszerkovetelmények alapjan
modulteszteléshez Tanszéki konzulens: Dr. Bartha Tamas

[7] Tamaskovics Gergely: A kozuti forgalomiranyitd berendezés biztonsdgelemzése Tanszéki
konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[8] Vellai Addm: Jarm( mozgdsi modelljének meghatarozasa Tanszéki konzulens: TorS Olivér

[9] Daniel Marcell Gabor: CAN buszos adatfeldolgozé szoftver fejlesztése Tanszéki konzulens: Dr.
Aradi Szilard

[10]Doba Daniel Karoly: Radar alapu autonédm jarm{irdnyitds tervezése és megvaldsitasa Tanszéki
konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[11]Dobiasz David: Utnyilvantarté alkalmazas Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[12]GOrbicz Soma: Autonédm kormdnyzas megvaldsitdsa PMS motor alkalmazdsaval Tanszéki
konzulens: Fehér Arpad

[13]Gyongydsi Gyula: Kozlekedési helyzetek felismerése neurdlis hdlok segitségével Tanszéki
konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[14]Haraszti Sandor: String stability analysis and simulation of vehicle platoons Tanszéki konzulens:
Dr. Bécsi Tamas

[15]Horvath Bence: Tetsz6leges jarmdtrajektoria értékelése dinamikai megvaldsithatdsag
szempontjabdl Tanszéki konzulens: Hegedis Ferenc

[16]Toth-Bejkhard Attila: Kulcskezelés ETCS L2/L3 rendszerekben Tanszéki konzulens: Dr. Saghi
Balazs

[17]Torok Andrds: Mellékvonalak fejlesztési lehet6ségeinek vizsgalata biztositoberendezési és
forgalomirdnyitasi szempontok alapjan Tanszéki konzulens: Lovétei Istvan Ferenc

[18]Baldi Barnabds Gyorgy: Hibrid biztositéberendezés néhany lehetséges funkciondlis
megoszldsanak vizsgdlata és osszehasonlitdsa a hagyomadnyos jelfogds
biztositoberendezésével Tanszéki konzulens: Farkas Balazs

[19]P6ra-Simon Tamds: Komponens generdlasa szoftveres vasuti fékvezérléshez Tanszéki
konzulens: Dr. Sdghi Baldzs

[20]Pdkozdi Tamds: Vasuti vonali biztositéberendezések diagnosztikdja Tanszéki konzulens: Dr.
Tarnai Géza

[21]Somléi Tamas: Akadaly észlelése vasuti Utdtjardoban Tanszéki konzulens: Dr. Komdcsin Zoltdn
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[22]Varhelyi Mdarton: Biztonsdgi stratégidk a biztositdberendezés-torténelemben Tanszéki
konzulens: Dr. Sdghi Baldzs

2019 januar

[1] Albini Valentin: Inercidlis szenzor vizsgdlata mechanikai sokk teszt hatdsara Tanszéki
konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[2] K6rosi Péter Janos: Jarm({ mozgasjellemz8inek failsafe becslése harmas szintli autoném
funkciékhoz Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[3] Orgovan Laszlé: Objektumelkeriilési algoritmus megvaldsitdsa mesterséges intelligencia
alkalmazasaval Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[4] Sklanitz Péter Antal: Staciondrius akadaly elkeriilése biztonsagos trajektéria tervezésén
keresztiil Tanszéki konzulens: Dr. Németh Balazs

[5] Katona Rebeka Fanni: Verifikaciés és validdcidos technikdk az ElpultD55 specifikus
alkalmazasaban Tanszéki konzulens: Dr. Tarnai Géza

[6] Gressai Manuel: Kiilonb6z6 kialakitasu korforgalmak és jelz6lampds csomépontok
teljesitményviszonyainak 0Osszehasonlitdsa a forgalmi és infrastrukturdlis paraméterek
figgvényében Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[7] Ignath Balint: El6zést segité rendszer tervezése autdpalyan Tanszéki konzulens: Dr. Bede
Zsuzsanna

[8] Jasdi Miklés Kristof: Kisérleti légijarm({ diagnosztikai szoftverének fejlesztése Tanszéki
konzulens: Dr. Bauer Péter

[9] Nagy Péter Vince: D70 tipusu jelfogds biztositoberendezés és az ETCS rendszer k6zotti illesztés
vizsgdlata kockdzatelemzési szempontbdl Tanszéki konzulens: Lovétei Istvdn Ferenc

[10]Nagy Vivien: Vasuti kdzpontositds fejl6édése, GYSEV tavvezérl6 rendszerének ismertetése
Tanszéki konzulens: Dr. Tarnai Géza

[11]Benda Adém: A ProSigma-B-vel kialakitott ElpultD55 biztositoberendezés illesztés egy
lehetséges megvaldsitasdnak koncepcidja Tanszéki konzulens: Lovétei Istvan Ferenc

[12]Boldis Balint: Optimalizalasi feladatok megolddsa vasuti biztositdberendezések tervezése
soran Tanszéki konzulens: Farkas Balazs

[13]Madsz Rébert: Gyalogos-atkelShelyek biztonsaganak fokozdsa automatikus gyalogos-érzékeld

[14]rendszer segitségével Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[15]Terjék Tamas Istvan: Navigdcids rendszerek RP3-as id&szakra torténd fejlesztési
lehetGségeinek elemzése Tanszéki konzulens: Dr. Meyer Déra Zséfia

[16]Sinka Domonkos: Hibrid elektronikus biztositoberendezés jelfogds magjanak tesztelése
Tanszéki konzulens: Dr. Saghi Balazs

[17]Kenyeres Rébert Ferenc: Radar objektum injektalds vezet6t tamogatd rendszer szimuldcid
céljabdl Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[18]Dalvari Maté: Kamera alapu lateralis jarmlvezet6 modell tervezése jarmdirdnyitasi
feladatokhoz Tanszéki konzulens: Mihaly Andrés

[19]Hegedls Tamds: Valtozd forgalmi helyzeteket kiértékel6 dontési és iranyitasi algoritmus
tervezése autondm jarmivek szdmara Tanszéki konzulens: Dr. Németh Baldzs

[20]Nadas Laszlé Déniel: Kozuti jarm( trajektéria-tervezése RRT mddszerrel Tanszéki konzulens:
Dr. Bécsi Tamas

[21]Szalay Janos: CAN Node platform létrehozdsa a BME Formula Racing Team elektromos Formula
Student versenyautdjdhoz Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[22]Dalvari Maté: Kamera alapu lateralis jarmlvezet6 modell tervezése jarmdirdnyitasi
feladatokhoz Tanszéki konzulens: Mihaly Andrés

[23]Kenyeres Rébert Ferenc: Radar objektum injektalds vezet6t tamogatd rendszer szimuldcio
céljabdl Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[24]Heged(ls Tamds: Valtozd forgalmi helyzeteket kiértékel6 dontési és iranyitasi algoritmus
tervezése autondm jarmivek szdmara Tanszéki konzulens: Dr. Németh Baldzs
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[25]Nadas Laszlé Déniel: Kozuti jarmU trajektéria-tervezése RRT mddszerrel Tanszéki konzulens:
Dr. Bécsi Tamas

[26]Szalay Janos: CAN Node platform létrehozdsa a BME Formula Racing Team elektromos Formula
Student versenyautdjdhoz Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

2019 jlnius

[1] Gabora Matyas: Szinkronizdlt adatrogzités és feldolgozads kornyezetérzékel§ szenzorok
teszteléséhez Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[2] Horvath Patrik: Elektromos, automatizdlt gokart kormanyaktudtorainak tovabbfejlesztése
Tanszéki konzulens: Fehér Arpad

[3] Maté Kristéf: Mély konvollcids neurdlis haldézattal megvaldsitott kamera alapu objektum
felismerés jarmUkornyezetben Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[4] Somlyddy Lordnd: Automatizalt gokart fékrendszerének tervezése Tanszéki konzulens: Fehér
Arpad

[5] Szabd Zsolt Ddavid: Prescan vezérlése forgalomszimuldtor segitségével Tanszéki konzulens:
Varga Balazs

[6] Varga Zoltdn: Torlési mez6 szdmitdsanak automatizaldsa szdmitdgépes tervezéstamogatod
rendszerekben Tanszéki konzulens: Fehér Arpad

[7] Fang Xuan: Online Calibration of Microscopic Road Traffic Simulators Tanszéki konzulens: Dr.
Tettamanti Tamas

[8] Bényei Adam: Utgorbiilet szamitadsa DGPS koordinatdk alapjan Tanszéki konzulens: Dr. Aradi
Szilard

[9] Dabasi Otto: Specialis jarm(iimandver megvaldsitdsa mesterséges intelligencia alkalmazasdval
Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[10]Galdi Gyorgy: Neurdlis hdldzat tamogatta hibrid trajektériatervezés Tanszéki konzulens: Dr.
Bécsi Tamas

[11]K4ldy Baldzs: Asztali 3D nyomtato tervezése Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[12]Kocsis Bence: Autdipari vezérlGegység biztonsagtechnikai vizsgdlata Tanszéki konzulens:
Hegedis Ferenc

[13]0rbdan Gergely: Jarm{iranyitds performancia értékelése automata parkolasi funkcidk esetében
Tanszéki konzulens: Hegedis Ferenc

[14]Pesti Dorottya Luca: A légiforgalmi iranyitéi paros munkaterhelés-megoszldsa és annak
befolydsoldsa automatizmusok bevezetésével. Tanszéki konzulens: Dr. Szabd Géza

[15]Maximcsuk Baldzs: Autondm jarmdvekkel elérhet6 legnagyobb jarm(ifolyamok megallapitasa
makroszkopikus fundamentdlis diagramok révén Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[16]Borbély Daniel: Valté végallas ellen6rzésének vizsgdlata Tanszéki konzulens: Dr. Tarnai Géza

[17]Fodor Tamds: Forgalomiranyité berendezés tervezése Tanszéki konzulens: Dr. Bede Zsuzsanna

[18]Mogyordsi Adam: Légi jarm(ivek féldi mozgdsanak automatizalasi lehetésége a Budapest Liszt
Ferenc Nemzetkozi Repul6tér példajan keresztil bemutatva Tanszéki konzulens: Dr. Bede
Zsuzsanna

[19]P4arkanyi Tamas Attila: A hagyomanyos- és varosi vasutak jelz6 és biztositéberendezéseinek
osszehasonlitdsa és egy ,tram-train” projekt elemzése Tanszéki konzulens: Dr. Komdcsin
Zoltan

[20]Péter Gabor: A RadioDirectionFinder bevezetésének lehetfsége és replilésbiztonsdgi hatasai a
HungaroControl Zrt.-nél Tanszéki konzulens: Dr. Szabd Géza

[21]Téth Rébert Péter: Jelz6ldmpas forgalomirdnyitasi stratégidk teljesitményvizsgalatanak
madszertana Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas
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2020 januar

[1] Csurai Kornél Egon: Matlab/Simulink rendszerben programozhaté valds idejd iranyitd egység
STM32 platformon. Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[2] Kacskovics Tamas: Valtoztathatd csillapitdsu felfliggesztés modellezése és irdnyitdsa Tanszéki
konzulens: Mihaly Andras

[3] Krakkai Addm: Formula Student versenyauté jarm(dinamikai adatelemzése Tanszéki
konzulens: Fényes Déniel

[4] Mikldés Laszlé Janos: A Kelenfold-Hegyeshalom vasutvonal ETCS megujitdsahoz kapcsolddé
munkak bemutatdsa Tanszéki konzulens: Dr. Tarnai Géza

[5] Ormandi Tamas: Jarm(idinamikai modellek alkalmazdsa Unity 3D motorral Vehicle in the Loop
tesztekhez Tanszéki konzulens: Varga Baldzs

[6] Sukupcak Marian: Savcserélds gyémant csomopontok (DDI) alkalmazéasa varosi kornyezetben
Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[7] Tari Balazs: Gyalogoselkeriilés mesterséges intelligencia segitségével, szimuldlt kornyezetben
Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas, Dr. Aradi Szilard

[8] Vizi Istvan Patrik: Utvonalajanlé rendszerek autépalya forgalomiranyitas céljabdl Tanszéki
konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[9] Vigh Benjamin: A légiforgalmi irdnyitdsi funkcidok kockazatelemzési eljarasainak fejlesztése
Tanszéki konzulens: Dr. Szabé Géza

[10]Andras Mdarton: Videdkamera alapu vezetéstdmogatd funkcid fejlesztése — PMW Tanszéki
konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[11]Asszonyi Maté: Vizudlis és inercidlis odometria alapi SLAM algoritmus fejlesztése és
implementaldsa tesztjdrm{ivon Tanszéki konzulens: Dr. Németh Balazs

[12]Bodrogi Akos Viktor: Bedgyazott vezérl§ szoftver biztonsagkritikus teszt eseteinek
automatizalasa és CI/CT folyamatba vald beépitése HIL kérnyezetben Tanszéki konzulens: Dr.
Aradi Szilard

[13]JHambuch Bertold Tamds: Menetstabilizator vezérlGelektronika termo-elektronikai
modellezése Matlab Simscape kérnyezetben Tanszéki konzulens: Szabé Addam

[14]Juhdsz Balint: Valté aktuator koncepcionalds haszongépjarmlivekhez Tanszéki konzulens:

Szabé Adam
[15]Nagy Mihaly: Mobilis tesztbabu-platform tervezése ADAS jarm(tesztekhez Tanszéki konzulens:
Szabé Adam

[16]Sz6cs David: Kamera alapu jarmd pozicid becslés és jarmilmozgas predikcié Tanszéki
konzulens: Dr. Németh Balazs

[17]Terjéki Gergely Attila: Autondm jarm(ifunkcid fejlesztése megerdsitéses tanuldssal Tanszéki
konzulens: Hegediis Ferenc

[18]Téth Bertalan: Speed Limit Traffic Sign Detection with Neural Networks for Commercial
Vehicles’ Adaptive Cruise Control Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[19]Jarosi Viktor: 2D Lidar modell tanitdsi célid modellezése Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamds

2020 jinius

[1] Horozoglu Aydin: Image Based Lane Keeping by End-to-End Machine Learning within Simulated
Environment Tanszéki konzulens: Simonyi Erné

[2] De Macedo, Emerson Raniere: Optimization of Machine Learning Code for Fixed-point
Arithmetic Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[3] Lenin Bladimir Toaza Pomboza: Speed adaptive robust control of semi-active suspensions
using Linear Parameter Varying - Hee approach Tanszéki konzulens: Mihdly Andras

[4] Hargitai Baldzs: Fejlett vezetéstamogatd rendszerek tesztelése szimuldciés kornyezetben
Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard




[5] K6rosi Péter Janos: Autdipari Radar szenzor pontossdganak validaldsara szolgalé mddszer
kidolgozasa Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[6] Méricz Maté: Onvezetd autd szervokormany rendszerének tesztelése kiilsé kormany konzol
segitségével Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[7] Németh Adam Csaba: Gyartdsor fejlesztése robotok alkalmazasaval Tanszéki konzulens: Dr.
Bécsi Tamas

[8] Szalai Matyas: Szenzormodellezés virtudlis autdipari tesztkérnyezethez Tanszéki konzulens:
Varga Balazs

[9] Antal Andras: Kisérleti RTK GPS hardver vezetékes kommunikaciés megoldasainak szoftveres
fejlesztése Tanszéki konzulens: Fehér Arpad

[10]Barta Olivér: Kisérleti modelljarmd 2D lidar alapu navigaciéja ROS kornyezetben Tanszéki
konzulens: Dr. Aradi Szilard

[11]Nagy Norbert: Kétfrekvencids RTK GPS helymeghatdrozdé eszkéz tesztelése varosi
kornyezetben Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[12]Szabd Maérk: Kozuti jarmlvek iranyitdsa megerdsitéses tanitds modszerével Tanszéki
konzulens: Hegedis Ferenc

[13]Szappanos Bence: Uj termék bevezetése a Harman/Becker Automotive Systems Kft.- nél
Quality szempontbdl Tanszéki konzulens: Dr. Bede Zsuzsanna

[14]Timdr Bence: Klasszikus trajektériatervezési maddszerek megvaldsitdsa jarmddinamikai
szimuldcidéban Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[15]Doba Daniel Karoly: Examination of SLAM and route planner algorithms for automatic parking
in simulation environment Tanszéki konzulens: Dr. Aradi Szilard

[16]Kardos Gdbor: Software development of wireless communication solutions for an
experimental RTK GPS hardware Tanszéki konzulens: Fehér Arpad

[17]Kolat Maté: Multimodell Maneuver Classification for Road Vehicles Tanszéki konzulens: Toré
Olivér

[18]K&vari Balint: Meger6sitéses tanulds és MCTS integrdlasa trajektéria kovetés
esetére/Integration of reinforcement learning and MCTS for trajectory following Tanszéki
konzulens: Dr. Bécsi Tamas

[19]Palotds Bence: Behaviour prediction in road traffic Tanszéki konzulens: Dr. Szabé Géza

[20]Stahorszki Péter Bence: Forgalmi paraméterek becslése mesterséges intelligencia segitségével
Tanszéki konzulens: Dr. Tettamanti Tamas

[21]Szabd Andrds: Vehicle dynamics modelling based on artificial neural networks Tanszéki
konzulens: Hegedis Ferenc

[22]Sz6ke Laszlé: Application of Reinforcement Learning Agents in Highway Scenarios Tanszéki
konzulens: Dr. Aradi Szilard

[23]Vonderviszt Flilop Balazs: Road course estimation based on radar locations using convolutional
neural network Tanszéki konzulens: Dr. Bécsi Tamas

5.3 DSc védések

[1] Varga, Istvan (2019) A kozuati jarmUforgalom becslése és iranyitasa. Akadémiai nagydoktori
thesis, BME.
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6. Szakmai hazai és nemzetkozi kapcsolatok

6.1 Hazai ipari és egyetemi kapcsolatok

Az elmult években — csakugy, mint a korabbi periédusokban is - tanszékiink legfontosabb ipari
partnere a Robert Bosch Kft. volt, melynek budapesti autdipari kozpontjaval szoros
egylttmuUkodést sikerilt kialakitanunk. Az egylttm(ikodés jelenlegi legaktivabb formaja a
dudlis képzés, amelyben MSc. jarmimérnok és autondm jarmdiranyitasi mérnok hallgaték
ipari képzését végzi a Robert Bosch Kft.

A légikozlekedési szakterlleten tanszékiink az egyik legmeghatdrozobb magyarorszagi
vallalattal, a HungaroControl Magyar Légiforgalmi Szolgalat Zrt-vel (HC) tart fenn allandd
egylttmUkodést 2007 ota. A HC célja a tanszéki légikozlekedési oktatas, illetve kutatds
tdmogatasa, valamint az e terileten tevékenyked6 szervezetek egylittmikodésének
elémozditasa. Ennek jegyében tanszékiink tagja a HC Egylttm(ikodési Platformnak is. A HC
altal nyujtott oktatasfejlesztési és kutatdsi tdmogatas rendkiviili mértékben segitette a
beszamold id6szakaban is a tanszéki légikozlekedéssel kapcsolatos oktatdsi és kutatasi
tevékenységet. E tdmogatasnak koszonhet6en inditottuk be Légikozlekedési Hallgatoi
KutatdmUihely programunkat, amely keretében el6re meghirdetett kutatasi témakra
jelentkezé hallgatdk tanszékunk oktatoival kozésen dolgoztak/dolgoznak az adott témakon, az
oktatdson tulmutatva kutatéi kompetencidkat is elérhetévé téva a kitlinGbb hallgatdink
szamara. A HC-vel valé kapcsolatunk fontos momentumaként tanszékiink minden évben részt
vesz a Safety Management Férumon, amelynek rangos nyitéel6addasat kilonboz6 években is
tanszékink munkatarsai tartottak (Dr. Saghi Balazs, Dr. Bartha Tamas, Dr. Szabd Géza). A
forumon vald aktiv részvétellel még inkdbb kodzelebb kerilhettiink a polgari légikozlekedés
szereplGihez.

A kozuti kozlekedési szakteriileten tanszékiink tobb évtizede folyamatos partneri viszonyt apol
minden jelentGsebb ,kozutas” szerepl6vel. Ezek kozé tartoznak egyrészt a kozuti
automatikaval foglalkozdé nagyobb piaci cégek (Siemens Zrt., Swarco Traffic Hungaria Kft.,
Signalterv Zrt-) és az allami vallalatok is (Budapest Kozut Zrt. (budapesti forgalomiranyitd
kozpont), Magyar Kozut Nonprofit Zrt.). E szerepl6k tamogatdsanak koszonhetben a kozutas
oktatdsi és kutatdsi profilunkat korszer(isége biztositott. A partneri kapcsolatot jellemzi az is,
hogy ezen szerepl6k nem csak szakmai tamogatéi a tanszéknek, hanem gyakran szakmai
munkak megbizdi is. Kiemelendd a tanszék jo kapcsolata a Fémterv ZRt.-vel, amely egy 2020-
ban indult piacvezérelt kutatas-fejlesztési és innovacios projektmunkaban (2019-1.1.1-PIACI
KFI) olt testet.

A tanszéki kollégak tobb kozos kutatasi projekten keresztiil is kapcsolédnak a zalaegerszegi
tesztpalya (Autdipari Prébapalya Zala Kft.) K+F tevékenységéhez, amely ennek is
koszonhetSen intenziven ndveli innovacids és szolgaltatasi potencidljat, pl. Scenario-in-the-
Loop tesztelési rendszer fejlesztésében vald részvétel, “mixed-reality” tesztelés,
forgalomszimulacid, lokalizacids fejlesztések, Smart City zona jelz6lampas irdnyitasa.
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Tanszékink a hazai egyetemi szféraban is széles kapcsolatrendszerrel bir. Ezek alapvetGen
kozos kutatasi és oktatasi célu egylttmikodések. A hazai egyetemi kapcsolatokat az alabbi
tablazat tartalmazza.

Tanszéki L, . b e 1 s e
., | Intézmény Kezdete | Egyiittm(ikodés targya
kapcsolattarto

o Széchenyi Egyetem, Kozuti és Vasuti | 2012- e e .
Dr. Gaspar P. L ) i Jarmdirdnyitasi kutatdsok
Jarmdvek Tanszék, Prof. Lakatos Istvan

Neumann Janos Egyetem, Innovativ

Dr. Gaspar P. o , ) 2014- Jarmdiranyitasi kutatasok,
P Jarmlivek Es Anyagok Tanszék, Dr. i y
i i oktatds
Lukacs Pal
A zalaegerszegi autondm
o Pannon Egyetem, Mérnoki Kar, Dr Fodor | 2016- jarmd tesztpalyaval
Dr. Gaspar P. i i
Dénes kapcsolatos kutatdsok

6.2 Nemzetkozi ipari és egyetemi kapcsolatok

Nemzetkozi vonatkozdsban tanszékink széleskor(i szakmai kapcsolatrendszerrel bir.
Egyuttmdikodési szerz6désiink van az University of Minnesota Aerospace and Mechanics
tanszékével a légi jarmlvek iranyitdsi rendszereinek kutatasa és tervezése témaban. A
kapcsolatok PhD tanulmanyok és vendégkutatoi megbizasok formaban valdsulnak meg a fenti
egyetemen.

A hazai kutatas elismerése volt a 2017-ben Budapesten megrendezett ,2017 Az EURO Working
Group on Transportation Meeting (EWGT)” konferencia, amelynek sikeréhez nagymértékben
hozzdjarultunk. Tanszékiink tobb oktatdja is fontos szerepet toltott be a konferencia
megszervezésében és lebonyolitdsdban szervezbbizottsagi, ill. szerkesztGi/biraldi tagként. A
tanszék szamos elGadassal vett részt a konferencian, amely kitlné alkalmat nyujtott
doktoranduszaink bemutatkozasara is:

A tanszék egyik munkatdrsa szerkeszt6 a Frontiers in Future Transportation c. Ujsagnal: a
vezetett ,Research Topic” a “Testing and proving of automated vehicles and related
simulation opportunities” c. témaban:

Tanszékink a nemzetkozi egyetemi szféraban is széles kapcsolatrendszerrel bir, amelyek
kutatasi és oktatasi célu egylittmUkodések. A nemzetkozi egyetemi kapcsolatokat az alabbi
tablazat foglalja Ossze.

A tanszék egyik munkatarsa iranyitobizottsagi tag Magyarorszagot képviselve a “European
Cooperation in Science and Technology COST Action CA162222 (Wider Impacts and Scenario
Evaluation of Autonomous and Connected Transport) EU-s szervezetben, amely révén a 2017-
2021 kozotti id6szakban folyamatosan kapcsolatban allunk szamos eurdpai egyetemmel
(rendszeres ,,COST Action” konferencidkon valo részvétel altal):
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Az “EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001: Tehetséggondozas és kutatdi utanpdtlas fejlesztése
autonédm jarmliranyitasi technoldgidk teriletén” c. projektnek kdszonhet6en a tanszék
szamos neves, kilfoldi professzor vendégel6adasat tudja megszervezni, amely sorozatbdl idén
eddig 3 zajlott le:

El6adé neve Téma

Dieter Schramm, Universitat Duisburg-
Essen

Automated driving on land and waterways. | would also
like to present our new laboratory VelABi during that
talk (www.velabi.de)

Traffic state reconstruction of vehicle trajectories in
complex motorway sections

Surrogate measures of traffic safety

Chris Tampere, KU Leuven

Prof. Tom V. Mathew, Department of

Civil Engineering, Indian Institute of
Technology Bombay
Tanszéki Orszag, Intézmén Kezde L,
, , & v Egyuttm(kodés targya
kapcsolattarté | varos te
University of Minnesota, L
. . . Robusztus iranyitas és
Dr. Bokor J. USA, Minnesota | Aerospace Engineering & | 1998- . .
hibadetektdlas
Mech.
Salovikia Zsol Zsolnai Egyetem Bizt o lasi
i iztonsagigazolasi
Dr. Tarnai G. ziovakia, £soina Villamosmérnoki Kar, | 1998- i &l
modszerek
Prof. Karol Rastocny
Dr. Tarnai G. Németorszag, TU Braunschweig o
. . 1999- | Formalis mddszerek a
Braunschweig Inst. fir Verkehrssich. . o
vasuti technikaban
Und Aut.
Dr. Peter T. Belgium, University of Ghent o i
. 1988- | Matematikai modellezés,
Gent Laboratorium voor e .
. jarmddinamika.
Vervoertechniek
Dipartimento di Sztochasztikus dinamikus
Dr. Gaspar P Olaszorszag, Ingegneria 2000 rendszerek
r. Gaspar P. -
P Salerno Industriale/DIIN,
Universita Degli Studi di Socrates/Erasmus
Salerno, Prof. Ivan Arsie agreement
’ Facolta di Ingegneria,
o Olaszorszag, . s . e .
Dr. Gaspar P. Universita del Sannio in | 2012- | Jarmdiranyitasi kutatasok
Benevento -
Benevento, Prof. Luigi
Glielmo
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Laboratoire MIPS, Ecole Matematikai modellezés.
Dr. Péter T. . ) ] Nationale Supérieure Nagyméreti
Mrarlmhuaorszag, d'Ingénieurs Sud Alsace | 2004- | sztochasztikus dinamikus
ulhouse .
(ENSISA), Université de rendszerek
Haute Alsace, Prof. Doktori Iskoldk
Michel Basset egylttm(ikodése
GIPSA-lab / Control Control és Matematikai
Dr. Gaspar P. , ) System department, modellezés. Sztoch.
Franciaorszag . . .
Grenoble Institute of | 2004- | dinamikus rendszerek
Grenoble . S
Technology, Prof. Olivier optimalasa.
Sename Doktori iskoldk
egylttm(ikodése
Chalmers University of o .
) i i PhD oktatdsi és kutatasi
Dr. Tettamanti | Svédorszag, Technology, Department L
B ) 2012- | (publikacids)
T. Goteborg of Signals and Systemes, . o
. . egyluttm(ikodés
Dr. Kulcsar Balazs
' Ciprian Alecsandru Kutatasi (publikacios)
Dr. Tettamanti | Kanada, . o 2020- et i
) Concordia University egyluttm(ikodés
T. Montréal

6.3 Kozéleti szereplés

Név

Hazai tagsagok

Dr. Gaspar Péter
egyetemi tanar,
tanszékvezet6

MTA levelezd tag,

BME Tudomanyos Tandcs,

MTA Koztestileti tag, Mszaki Tudomdanyok Osztélya,
MTA Automatizalasi és Szamitdstechnikai Bizottsag tagja
MTA Kozledés és Jarm({tudomanyi Bizottsag tagja

BME Kandé Kalman Doktori Iskola vezetGje

Dr. Bokor Jozsef
egyetemi tanar

2018 - MTA EInOkségi tag (matematika és természettudomanyok)

Dr. Varga Istvan
egyetemi docens

2016- az MTA Mdszaki Tudomanyok Osztalyanak nem akadémikus
kozgydilési képviselbje

2015- Magyar Mérndkakadémia tagja

2015- BME Szendatus tagja

2012- MTA Kozlekedéstudomanyi Bizottsag tagja

2008- MTA Fiatal Kutatdk Testilet tagja

2007- MTA Koztestlileti tag

2007- Kozlekedéstudomanyi Egyesiilet tagja

2005-2009 Paksi Atomerém altal Iétrehozott ,Iranyitastechnikai és
Folyamatinformatikai SzakértGi Testlilet” titkara

Dr. Bede Zsuzsanna
adjunktus

2014- MTA Koztestileti tag, Mdszaki
Kozlekedéstudomdnyi Bizottsag

Tudomanyok Osztaly,

32



2014- Magyar Mérnokakadémia tagja

Dr. Tettamanti Tamas
egyetemi docens

2007- A Kozlekedéstudomanyi Egyesulet (KTE) tagja
2014- a Magyar Tudomanyos Akadémia koztestlletének tagja (VI.
Mdszaki Tudomanyok Osztaly, K6zlekedéstudomanyi Bizottsag)

Dr. Hrivnak Istvan
adjunktus

Szerkeszt6bizottsdgi tag a Vasuti Vezetékvildag c. vasuti
szakfolydiratban

Dr. Gaspar Péter
egyetemi tanar,
tanszékvezet6

IFAC Nemzeti Szervezet elndke

IEEE Control Systems Society

IEEE Robotics and Automation Society

IFAC Technical Committee 7.1 on Automotive Control

IFAC Technical Committee 7.4 on Transportation Systems
Szerkeszt6bizottsdgi tag az International Journal of Vehicle Systems
Modelling and Testing (Inderscience Publishing) és a Journal of
Vehicle Design (Columbia International Publishing) folydiratoknal.
Folydirat killonszamok szervezése: Connected Automated Vehicles,
MDPI Applied Sciences, Control Design for Electric Vehicles, MDPI
Applied Sciences, Research results on Artificial Intelligence,
Periodica Polytechnica Transportation Engineering, 2020

Lektori, szerkesztG6i munka folydiratokban, nemzetkozi
konferencidknal: 2nd IFAC Workshop on Linear Parameter Varying
Systems, Florianopolis, Brazil, 2018. 15th IFAC Symposium on
Control in Transportation Systems, Savona, 2018. 3rd IFAC Workshop
on Linear Parameter-Varying Systems, Eindhoven, The Netherlands.

Dr. Bokor Jézsef egyetemi
tanar

2004 - IEEE Senior Member

2004 - NATO Research and Technology Board Hungarian
representative for civilian research tagja

1991 - IEEE Magyar Szekci6 tagja

1990 - IFAC TC on Theory tagja

1987 - IFAC Magyar Nemzeti Bizottsag tagja

1987 - IFAC TC on Fault Detection Supervision and Safety tagja

1987 - IFAC Robust Control TC, and System Identification TC tag
1987 - IEEE Control System Society Multivariable Systems Theory TC
tag

1999-2002 IFAC Technical Board Vice Chairman

1996-1998 IFAC Automatica folydirat Assoc. Editora

Dr. Varga Istvan
egyetemi docens

2008 6ta tagja az IEEE Intelligent Transportation System szekciénak
A tudomanyos bizottsag tagja a ,Challenges of Modern Technology”
(Warsaw University of Technology) folydiratnal.

2015 Local Organization Comitee Member of 4th International
Conference on Models and Technologies for Intelligent
Transportation Systems (MT-ITS 2015), 3-5. June 2015, Budapest
2012 14th International Conference on The Modern Information
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8. Projektek, palyazatok

EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001 palyazat

Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlas fejlesztése autondm jarmdiranyitasi technoldgiak
teriiletén

Hallgatdi 6sztondijprogramok, fiatal kutatdk tdmogatasa, infrastrukturalis fejlesztések
Projekt id6tartama: 2017 - 2021

Témateriileti Kivalésagi Program (kordbban FelsGoktatds Intézményi Kivaldsagi Program)
TKP/FIKP

Mesterséges Intelligencia — Future Mobility

Intelligens (Al alapu) dontések, Kooperativ szituacid értékelés Al moddszerekkel,
Forgalommodellezés Al médszerekkel

Projekt id6tartama: 2018 - 2021

2018-1.3.1-VKE-2018-00040 palyazat a Prolan Iranyitastechnikai Zrt-vel konzorciumban
Elosztott logikaju vasuti elektronikus biztositéberendezés fejlesztése

Biztositoberendezések meghibdsodasi statisztikai, utasitasok elGirdasok felilvizsgalata,
energiahatékony kozlekedés tdmogatasa

Projekt id6tartama: 2019 - 2021

2019-1.1.1-PIACI KFI palyazat a FOMTERV Mérnoki Tervezd Zrt-vel konzorciumban

Digitalisan Osszekapcsolt adatforrasokra alapozott, dinamikus, hangolt és adaptiv varosi
forgalomiranyitdsi rendszer szolgdltatasok és beavatkozdsi, értékelési kozlekedéspolitikai
eszkoztar kifejlesztése

Forgalommodellezés, forgalomszimulacid, forgalomiranyitas

Projekt id6tartama: 2020 - 2024

Autonom Rendszerek Nemzeti Laboratérium
Jarmdiranyitds, Gépi tanulas
Projekt id6tartama: 2020 — 2025

HungaroControl Magyar Légiforgalmi Szolgalat Zrt.
Légikozlekedés teriletén végzett kutatdsi és oktatasi tevékenység
Evenkénti megbizas

Projekt id6tartama: 2017 — 2020
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9. Fobb gazdasagi mutatok

koltségvetési tdmogatas egyéb bevételek személyi koltségek
2017. 77 140 681 Ft 248 500 883 Ft 127 633 716 Ft
2018. 75 864 062 Ft 345177 269 Ft 149 602 337 Ft
2019. 75 055530 Ft 283 551 162 Ft 155 629 800 Ft
2020. 84 195525 Ft 319 045 454 Ft 162 613 300 Ft

Az 'egyéb bevételek’ oszlopba megjelend szamok a pdalydzatokbdl és projektekbdl befolyd
bevételek Osszesitett értékei. A palyazatok természeténél fogva ezen 6sszegekbdl tobb tétel
finanszirozasat kell biztositani:

* mas egyetemi karon, illetve a KJK mas tanszékein kutatd és oktaté kollégak kutatasi és
oktatdsi tevékenységeinek tdmogatasa (konferecia regisztracidk, tanulmanyutak,
publikacids koltségek, tananyagfejlesztések)

¢ egyetemi hallgaték kutatdsi és demonstratori tevékenységeinek tdmogatasa
(6sztondijak, tanulmanyutak),

* beszerzések,

* laborépités.

A koltségvetési tdmogatas és a személyi koltségek oszlopok kizarélag a tanszékkel kapcsolatos
adatokat tartalmazza. A személyi koltségek valamennyi tételt, igy az egyéni tamogatdsokat is
tartalmazzak, pl. UNKP tdmogatasok, SH keretbdl jutd 6sszeg, stb.
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10. Osszefoglalas, jovékép

A jelen beszamoldban bemutatott adatok és informacidk alapjan batran kijelenthetd, hogy a
Kozlekedés- és Jarmliranyitasi Tanszék stabil, sikeres, novekvé palyan halad;
kompetenciateriiletein pozicidja stabil, s6t novelhet6, amit az oktatdi-kutatodi
utanpotlasnevelésiink is megalapoz.

A COVID kihivasokra megfelel6en tudtunk reagalni, és bar a pandémias helyzet ténye
szomoru, az on-line oktatds és ipari kapcsolattartas bizonyos Uj tavlatokat is nyit mind az

oktatdsban, mind a kutatasban, amit a 2021-t6l indulé ujabb négyéves ciklusban igyeksziink
kihasznalni.
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