A projekt cime: Tehetséggondozas és kutatoi utanpotlas fejlesztése autondom jarmiiranyitasi
technologiak teriiletén
Azonositészam: EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Palyazati felhivas

A Budapesti Miiszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem (BME) (1111 Budapest, Miiegyetem
rakpart 3.) 6sztondij palyazatot hirdet a BME Téritési és Juttatasi Szabalyzat (TJSZ) 37. § alapjan.

El6zmények: A Budapesti Miiszaki és Gazdasagtudomanyi Egyetem, az Eo6tvos Lorand
Tudomanyegyetem, valamint a Széchenyi Istvan Egyetem palyazatot nyert el ,, Tehetséggondozas
¢s kutatoi utanpotlas fejlesztése autondém jarmiiranyitasi technologidk teriiletén” cimmel. Az
Eurdpai Uni6 tamogatasaval, az Eurdpai Szocialis Alap tarsfinanszirozasaval megvalosulé6 EFOP-
3.6.3-VEKOP-16-2017-00001 projekt keretében.

A projekt keretében haromféle feladatkorben, ezeken beliil tobb témakorben hirdetiink

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

A vélaszthato témakorok ismertetését a dokumentum végén taldlhat6é melléklet tartalmazza.

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

A palyazas médja: Az Osztondijra  egyénileg, a webes palyazati  adatlap
(https://forms.gle/SDZkKhtbYR2heijRA) kitoltésével lehet palyazni. A palyazat benyujtasanak
hatéarideje 2022. februar 14. 12:00 6ra.

A palyazat benyujtasahoz a felsorolt témak témavezet6jétdl szakmai ajanlas sziikséges, melyet nem
kell kiilon csatolni, azt az értékelés soran a témavezetd adja meg.

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

Az osztondij idétartama: 2022, marcius 1. — 2022. majus 31. (odaitélt idétartam 3 honap)
Az 6sztondij 6sszege: 40.000 Ft/ho — 200.000 Ft/hé

A palyazok kore: BME-n alap-, mester- vagy PhD képzésben részvevd, a 2021/2022 11. félévben
aktiv jogviszonnyal rendelkezé hallgatok.
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A palyazé feladata:

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

- Tananyagfejlesztési illetve demonstratori feladat esetén: A valasztott témdban a
témavezeto ¢s a kijeldlt mesteroktatd (mentor) irdnyitasaval, a megjeldlt formaban oktatasi
anyag kidolgozasa, illetve az oktatds timogatasa. A palyazo vallalja, hogy havonta irasos
beszamolot készit az elérehaladésrol.

- Szakmai program szervezési feladat esetén: Eldadasok, lizemlatogatasok, szakmai
programok szervezése és tartasa hallgatok szamara. A tervezett konkrét programok rovid
ismertetését és a palyazo jelenlegi és korabbi kozosségi szerepvallalasait a palydzatnak
tartalmaznia kell. A palyazo vallalja, hogy a programok lebonyolitasat megfeleléen
dokumentalja.

Az értékelés menete: Az online feliileten benyujtott palyadzatokat a BME KJK dékanja altal kijelolt
birald bizottsag 2022. februar 17-ig értékeli. A biralo bizottsag értékelése €s javaslata alapjan, a
palyazaton nyertes hallgatok személyét, és az altaluk elnyert 6sztondij 6sszegét a dékan allapitja
meg a beérkezett palyazatok, és a rendelkezésre allo keret figyelembe vételével. Az eredményrol a
palyazé a megadott email cimére kap értesitést 2022. februar 18-ig.

A nyertes palyazokkal a KJK kar dékdnja 6sztondij szerzodést kot.
Részletes informaciok és kiegészito tajékoztatas:

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

A palyazati kiiras kozzétételi helye: KJIT honlap

2022. februar 2.

Dr. Varga Istvan
dékan
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Melléklet

Tananyagfejlesztési feladatok

Tananyagfejlesztés/Demonstrator

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

T-2 Jarm(ifedélzeti rendszerek II. Aradi Szilard | KJIT

T-3 Jarmfedélzeti rendszerek Ill. Bécsi Tamas | KIIT

T-4 ErzékelSk és beavatkozok I. Soumelidis KIT
Alexandros

T-5 ErzékelSk és beavatkozok II. Soumelidis KJIT
Alexandros

T-6 Logikai halézatok Bede KIT
Zsuzsanna

T-7 Iranyitastechnika Tettamanti KJIT
Tamas

T-8 Elektrotechika - elektronika Szabd Géza KIIT

T-9 Szamitogépes miszaki alkalmazas Bede KJIT
Zsuzsanna

T-10 Kommunikaciés rendszerek Szabd Géza KIT

T-11 Diszkrét iranyitasok tervezése Bécsi Tamas | KJIT

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

and system dynamics
T-13 Jarm{ipari kérnyezetérzékelés / Automotive Aradi Szilard | KJIT
environment sensors
T-14 Demonstrator jarmlmechatronika témaban Aradi Szilard | KJIT
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A projekt cime:

Azonositdészam:

technologiak teriiletén

Kutatasi Feladatok

Téma

K-1 2D lidar alapu lokalizacios
és SLAM alapu algoritmusok
kifejlesztése Turlebot3
modelljarmiire

Konzulens/
Tanszék
Aradi Szilard/
KJIT

Tehetséggondozas és kutatoi utanpotlas fejlesztése autondom jarmiiranyitasi

EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001

Leiras

A feladat soran az elsé cél aktudlis state-of-art 2D lidar alapu lokalizacids és SLAM
megoldasok 6sszegylijtése és a vonatkozd irodalom attekintése. A végsd cél egy 2D
lidarra megvaldsitott és a lehetGségek szerint IMU-val és/vagy odometridval kombinalt
rendszer kialakitasa és a szlikséges szoftverek kifejlesztése Python vagy C++ nyelven. A
megoldas tesztelését a tanszéki Turtlebot3 roboton kell kell elvégezni. A feladat
magaban foglalja a robot 6sszeépitését és tesztelését is.

K-2 Nagy sebességi
savkovetés megvalositasa
modelljarmiivel informacidk
alapjan, klasszikus és gépi
tanuldson alapulé
maddszerekkel.

Aradi Szilard/
KJIT

A feladat sordn sordn a cél egy atalakitott modelljarmdvel, a hardveres és jarmddimaikai
korlatoknak megfelel& - minél nagyob sebesség(i sdvkovetést megvaldsitasa. Ehhez
rendelkezésre all egy atalakitott modelljarm(, amely rendelkezik egy Nvidia Jetson Nano
hardverrel és kamerdval. Ennek segitségével kell a savkovetd algoritmust kifejleszteni
Python vagy C++ nyelven. A téma kidolgozasa soran akar klasszikus képfeldolgozasi és
irdnyitasi eljarasokat, akar gépi tanulasi modszereket is lehet alkalmazni.

K-3 Parkoldéhelyi manéverezés
megvalésitasa modelljarmdivel

Aradi Szilard/
KJIT

A feladat elsé Iépésében szimuldcio segitségével egy ismert foglaltsagi térképpel
rendelkezd terileten kell két pont kozott Gtkdzésmentes Utvonalat tervezni. A kovetkezd
lIépésben az Utvonalat kévetd iranyitast kell megvaldsitani. Az igy kifejlesztett rendszert
Lego EV3 készletbdl épitett jarmdivel kell implementalni, ahol megoldandé a jarmu
lokalizacidja is.

K-4 Specialis jarm{imanéver
szabalyozasanak

megvalésitasa mesterséges
intelligencia alkalmazasaval

Bécsi Tamas/
KJIT

A feladat egy specidlis jarmUiszabalyozasi feladat (pld. parkolas, parkolohelykeresés,
home zone assist, stb.) megvaldsitasa jarmiimodellen, mesterséges intelligencia
alkalmazasaval. A feladat sordn modellépités, és szimulacids kdrnyezetben vald
megvalositas a feladat.

K-5 Autépalya haladas
megvalésitasa megerdsitéses
tanulas és neuralis halé6zatok
alkalmazasaval

Aradi Szilard/
KJIT

A cél egy autdpalydn m(ikodé un. "highway pilot" rendszer iranyité algoitmusanak
kifejlesztése. A feladat sordn az autdpalyan haladé jarmd hossz- és keresztiirdnyu
beavatkozé jeleit kell elGallitani a kornyezeti informaciok és a sajat allapota alapjan. A
megerdsitéses tanulassal kell megkozeliteni. A szimulaciés kdrnyeztre egy sajat modell
implementalasa sziikséges. A programozasi feladatokat Matlabban és Pythonban kell
megvalositani.

K-6 Jarm{iranyitas varosi
kérnyezetben lévé kozlekedési
helyzetekben, mesterséges
intelligencia alkalmazasaval.

Aradi Szilard/
KIT

A feladat egy specidlis kézuti szituacidban valé autondm jarm(iranyitas tervezése és
megvalositdsa gépi tanulds segitségével. A szituacidk lehetnek keresztez6désen vald
athaladas, s(irl forgalomban valé haladas, vagy barmely egyéb specialis helyzet.

K-7 Trajektoriatervezés
neuralis halézat segitségével

Aradi Szilard/
KJIT

A feladat célja egy megfelel6 neuralis hal6zat megalkotdsa, és a rendelkezésre allo
optimalizacios algoritmus altal offline kiszamolt adatkészlet segitségével a
trajektoriatervezési feladat megtanitasa a halézatnak. Vizsgalandé a betanitott neuralis
halé m(ikodése és teljesitménye (f6ként trajektoria minéség és szamitasi er6forras igény
tekintetében). A neuralis hald éltal szolgaltatott eredmények 6sszehasonlitandok az
eredeti, optimalizacion alapuléd mdédszer eredményeivel.

K-8 Jarm(i allapotanak és
mozgasi modelljének
meghatarozasa

Bécsi Tamas/
KIT

Kozuti forgalomban egy el6ttiink haladd vagy szembe jové jarmi mozgasallapotanak és
az aktualis mozgdsi modellnek becslése. Az mozgasi modellek egy el6re definialt
halmazbdl szarmaznak, pl: egyenes vonali mozgas, kanyarodas, koveti a savot, savvaltas,
letér az utrdl stb. Megvaldsitas valamilyen multiple model algoritmus segitségével.

K-9 Viselkedés elGrebecslés a
kozuti forgalomban

Aradi Szilard/
KJIT

A megfelel viselkedés tervezéshez a jarmiveknek sziikségik van a kérnyezetiikben
észlelt mas résztvevik viselkedésének el6rebecslésére. A vizsgdlat ennek a feladatnak a
koriljarasat jelenti.

K-10 Kiilonboz6 planning
agent lehet6ségek vizsgalata
megerdgsitéses tanulas
tamogatasara.

Bécsi Tamas/
KIT

A megerdsitéses tanulas soran a trial-and-error metddus hatékonysagat nagyban noveli
a kilénboz6 eléretekinté heurisztikak beépitése a folyamatba. A kutatas soran cél, hogy
ezen megoldasok gyakorlati implementaciéja megvaldsuljon kisérleti szinten.

K-11 Klasszikus
trajektoriatervezési
madszerek megvalositasa
jarm{idinamikai szimulaciéban

Bécsi Tamas/
KJIT

A feladat célja, a szakirodalomban fellelhetd trajektoriatervezési megoldasok
Osszegy(jtése, kritikai elemzése, és implementdcidja valamelyik vezetd jarm{idinamikai
szimuldcids kérnyezetben.
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K-12 RTK GPS konfiguraciés Fehér Arpad/ | Atanszéken fejlesztés alatt all egy jarmidinamikai mérésekhez hasznalhaté nagy
szoftverének kifejlesztése KIT pontossagu GNSS rendszer. A preciz mikodéséhez elengedhetetlen, hogy egy kiilsé

bazisallomas korrekcids adatait megkapja mobilhadlézaton egy korrekcids hardver
segitségével. A feladat a korrekcids modul PC oldali konfiguracids szoftverének és a
hozza tartozé mikrokontrolleres szoftverkdnyvtarak fejlesztése. A feladathoz magabiztos
mikrokontrolleres, C, C# és MATLAB ismeretek szlikségesek.

K-13 Lidar-alapu adaptiv Aradi Szildrd/ | A cél elészor egy kisérleti modelljarm lidar szenzoranak felhasznélasaval detektélni a
sebességtarto szabalyozas KIT kovetendd célobjektumot. A kovetkezd Iépésben ki kell fejleszteni egy adapitv
kifejlesztése elektromos sebességszabalyozé algoritmust az objektum kovetéséhez. Végul a modelljarmdvon
gokartra torténd tesztelést kovetben az elektromos gokartra is adaptalni kell a megoldast.
Mindkét kisérleti jarm( ROS-alapu rendszerekkel van felszerelve.
K-14 Hardware-in-the-Loop Fehér Arpad/ | Avégsé cél egy olyan hardware-in-the-loop architektura kifejlesztése, amely képes egy
rendszer kidolgozasa autoném | KIIT ROS alapu szamitdgép, egy Speedgoat real-time target machine, valamint egy kornyezeti
jarmuifunkciok teszteléséhez és jarmUdinamikai szimuldtor integralasra. Ehhez kapcsolédodan kell elvégezni bizonyos

részfeladatokat. Az elsé rész a kiilonb6z8 3D szimulatorok vizsgalata (kilonos tekintettel
a CARLA és IPG CarMaker szoftverekre) az integracios lehetGségek szempontjabdl. A
feladat mésodik része az architektira megtervezése és az egyik szoftver interfész
fejlesztésének megkezdése.

K-15 Lokalizacio és térképezés | Tor6 Olivér/ A feladat a lokalizacio, a térképezés illetve a SLAM probléma megolddsa Daum-Huang

részecskesz(irGs eljarasokkal KIT tipusu részecskesz(ir6s eljarasokkal. A cél aj, hatékony eljarasok kidolgozasa és
Osszehasonlitdsa a klasszikus megoldasokkal.

K-16 GPS-IMU szenzorfuzié Tor6 Olivér/ A cél tesztautéval felvett GPS és inercialis szenzor jeleinek feldolgozésa és fuzionaldsa. A

KIT feladat elvégzéséhez sziikséges a szenzorok zajparamétereinek mérése illetve becslése, a

koordinatarendszerek 6sszehangoldsa és a jelek id6beli illesztése.

K-17 Multi-agens rendszerek Szab6 Adam/ | A feladat célja egy tetsz6leges jarmi-, vagy kozlekedésiranyitasi feladat megvaldsitasa

alkalmazasanak lehetdségei KIT szimuldcids kérnyezetben, multi-dgens felhasznaldsaval, valamint a rendszer

autondém jarmdiranyitasi viselkedésének vizsgélata.

feladatok megoldasara

K-18 Experience priorizalasi Kévari Balint/ | Az experience priorizalds egy régota fenallé probléma a Megerdésitéses Tanulas

megoldasok megerdsitéses KIT teriletén, az eddigiekben kizardlag olyan metrikdkkal foglalkoztak a kutaték amelyek a

tanulas esetére meglévé informacidkat sulyozzak, mig arrél nem sok munka szuletett, hogy mi alapjan

donthetd el, hogy egy interakcidbdl tanitominta legyen vagy sem.
K-19 Multi-agens algoritmusok | Kévari Balint/ | A téma célja, hogy megvizsgdljuk az agensek kozotti kommunikacio esetleges hatésait a

kommunikacios és KIT teljesitményre, illetve a tanulas konvergenciajara nézve kezdetben alap MARL
"negotiation" lehet6ségeinek problémdkon, majd jarmdiranyitasi feladatokon.

vizsgalata jarm{iiranyitasi
feladatok esetére

K-20 Multiszenzoros Tor6 Olivér/ A feladat kézuti forgalomban alkalmazhaté multiszenzoros allapotbecslé eljaras

allapotbecslés kozuti KIT fejlesztése. Az érzékelés kooperativ mddon torténik. A cél egy adott jlirm( kdvetéséhez

forgalomban az optimalis szenzorok kivalasztasa és azok jeleinek feldolgozasa. A feladat kiegészithetd
a megfigyeld jarm(ivek irdnyitdsi stratégiajanak kidolgozasaval.

K-21 Multiobjektumos Tor6 Olivér/ A feladat tobb jarm( allapotanak becslése valtozé lathatdsagi korilmények kézott. A

allapotbecslés kozuti KIT jarmivek manévereznek, ami miatt a becslés multimodelles struktiraban torténik (IMM,

forgalomban VSIMM). A feladathoz forgalmi szituaciok modellezése szimulacids kérnyezetben
torténik.

K-22 Grafhaldk alkalmazasa Sz6ke Laszlé/ | Az autondm jarm(vek piacan elengedhetetlen, hogy a készitett megoldasok megfeleld

allapotreprezentaciéhoz KIT biztonsagi elGirdsoknak megfeleljenek, Ehhez azonban meghatérozott tesztkdrnyezetre

is sziikség van. A téma keretében egy autondm jarmdiranyitasi algoritmus kilonb6z6
tesztesetekben vald kiértékeléséhez keretrendszer kifejlesztése a cél.
K-23 Fejlesztési infrastruktira Sz6ke Laszlé/ | A téma keretein belill egységes infrastruktdrat kell megtervezni és létrehozni

kailakitdsa modern KIT jarmdiranyitasi fejlesztési feladatok tdamogatasara. A létezé lehetEségeket felkutatni és
jarmdiranyitasi megoldasok optimalizalni az igényeknek megfelelGen. Az elvart eredmény egy infrastrukuralis
fejlesztéséhez javaslat és szoftverkornyezet kialakitasa.

K-24 Elektromos gokart Fehér Arpad/ | A feldat célja a mar meglévé elektromos gokartra kifejlesztett vezérlGegység tesztelése
kommunikaciés kdzponti KIT és a meglévd szoftverek integracidja. Az eszkoz képes a kiilonb6zE vezetékes (CAN, LIN,
vezérlGegységének tesztelése USB) és vezetéknélkili (4G, Bluetooth, RC) kommunikaciés technoldgiak kezelésére,

és szoftverintegracidja valamint szervomotorok vezérlésére. A feladat magdban foglalja a nyomtatott aramkor

belltetését, hardvertesztelését és a meglévé szoftverek integracidjat valamint
funkciondlis tesztelését.
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K-25 Alapszint(i jarmd-
infrastuktura kommunikacio
megvalésitasa IEEE 802.11p
szabvany szerint miikodé V2X
rendszerrel

Aradi Szilard/
KJIT

A feladat célja a meglévé Cohda MKS tipust V2X rendszer programozasa és tesztelése
egy egyszer( kozuti jelz6lampa kommunikacié megvaldsitasara. A rendszernek képesnek
kell lennie a kétiranyd kommunikaciéra a jelz6lampa és a tanszéki leketromos gokart
kozott, ahol egyik irdnyba a jelz6lampa jelzésképét, mig a masik irdnyba egy sebesség
parancsot kell kiildeni a gokart felé. A feladat része (kezdeti |épései) a Cohda rendszerek
megismerése, dokumentécidk attekintése és a rendszer programozasanak elsajatitasa.

K-26 Duckietown robotikai
rendszer Osszeallitasa,
tesztelése és demonstracidk
kifejlesztése

Aradi Szilard/
KIT

A feladat a célja a meglév6 Duckietown robotikai rendszer egy varosi tesztpdlyajanak és
robotjainak 6sszeallitasa. A feladat magaban foglalja a mechanikia és elektronikai
Osszeszerelést, szoftvertelepitést és tesztelést. Tovabbi cél az alapfunkcidkat bemutatd

keresztul.

K-27 Objektumkovetd
algoritmusok és szenzorfuzid

Bécsi Tamas/
KJIT

Az objektumkovet6 algoritmusok fontos részét képezik a jarmdipari
kornyezetérzékelésnek. A kutatas célja, hogy a hagyomanyos, nagy szamitasigény(
algoritmusok alternativdjaként olyan megoldasokat taldljunk, amelyek lehet6vé teszik a
valés-ideji alkalmazasat, megkozelitve a hagyomanyos megoldasok teljesitményét.
Ennek alapjat képezi a kiilonb6z6 szenzorok adatainak a fuzionaldsa.

K-28 Innovativ
forgalomiranyito logika
fejlesztése és szimulacidja
VISSIM-ben

Bede
Zsuzsanna/
KIT

Innovativ forgalomirdnyitd logika fejlesztése jarmiiszamlalas és gépi tanulas segitségével.
Forgalomiranyitd logika 6sszekotése a VISSIM szoftverrel kiils kozlekedési lampa
vezérlG logikan keresztul (IP kommunikacio) és Gvegszalas jarmii detektalds
szimuldlasaval VISSIM-ben. A kapott eredmények 6sszehasonlitasa a szimulator
modelljében talalhaté hagyomanyos vezérléssel.

K-29 Decentralizalt,
vezetéknélkuli iranyitas
szimulacidja (Omnet++)
és/vagy implementalasa V2X
eszkozok segitségével.

Varga Balazs/
KJIT

A hallgaté feladata Omnet++, Veins, SUMO és Matlab szoftverek felhasznaldsaval olyan
szimuldcidk dsszeallitdsa, melyben jarmd-jarmd, jarm-infrastruktira kommunikacidval
kapcsolatos tesztek megvaldsithatok. Tovabbi feladat irdnyitdsi példak megvaldsitasa a
vezeték nélkili kommunikacié modelljének figyelembevételével és a példak
demonstraldsa.

K-30 ZalaZONE tesztpalya Tettamanti ZalaZONE tesztpalya jelz6lampa-irdnyito rendszer fejlesztésében valé részvétel. WAGO
jelz6-lampairanyité rendszer Tamas/ KJIT PLC programozas a jelz6lampak lokalis és haldzaton keresztli irdnyitasara. A kiilonb6z6
fejlesztés jelz6lampa irdnyitasi szintek realizacidja virtudlis kornyezetben.

K-31 Autoném jarmdiranyitas Németh Az autondm jarmdirdnyitas szamos olyan tarsadalmi kérdést vet fel, ami nem mdszaki

egyes tarsadalmi és etikai
kérdéseinek feldolgozasa

Baldzs/ KJIT

tertleteket is érint, mint példdul az etika, az adatvédelem és a humaneréforras
gazdalkodas kérdését. A kutatas célja az egyes kapcsolddo kérdések irodalmanak
feldolgozasa, a jarmUiranyitasi formalizmus szamara valé alkalmazhatésag
szempontjabol.

K-32 Autondém jarmiivek Németh Feladat egy autondm jarmi viselkedésének vizsgalata. A vizsgalat sordn figyelembe kell
forgalomra valé hatasanak Balazs/ KJIT venni, hogy a vizsgélt jarm( forgalomban halad. A forgalomban kézleked& autoném
vizsgalata szimulaciés jarm( mozgasanak hatdsa van az 6t korulvevéd jarmivek mozgasara is.
eszkozokkel
K-33 Autoném jarmiivek Németh A feladat célja kiilonb6z6 forgalmi szituacidkban, elsésorban keresztez6désekben az
interakcidjanak kezelése a Baldzs, autonom jarmivek viselkedésének vizsgdlata, kiilonos tekintettel a nem autoném
kiterjesztett valésagban Heged(is jarmivekkel valé egyuttmiikodésre.

Tamas/ KIIT
K-34 Szenzorfuzion és Németh A kutatdsi feladat célja egy olyan algoritmus alapjainak kidolgozasa, ami képes
jarmiivek k6z6tti adatfuzion Balazs, videdkamera LiDar és inercialis szenzor adatokbdl kiilonb6z6 sz(irési eljarasokon
alapulé automatizalt Heged(is keresztul becsiilni az autondm jarmlivek el6tt 1évé akadalyokat. Tovabb3, ezt az
megoldasok Tamas/ KIT informaciot képes megosztani a kdrnyezetében 1évé tovabbi autondm szereplSkkel,

javitva ezaltal a kozlekedés biztonsagossagat.

K-35 Kamera alapu SLAM Németh Onvezetd jarm(vek érzékelési algoritmusaiban elterjedten alkalmaznak kamerakat. A
algoritmus fejlesztése Baldzs, szenzor alkalmas tovabba a jarm( helyzetének becslésére is detektalt markerek alapjan.
onvezet6 jarmiivekhez Fazekas Amennyiben a lokalizacids és a markerek érzékelése egyszerre torténik a jolismert SLAM

Maté/ KIT

(simultaneous localization and mapping) problémahoz jutunk. A kutatas soran kamera
alapu SLAM algoritmusok vizsgalata torténik valos 6nvezets autés mérésekre alapozva.

K-36 Objektum detekci6 deep
learning alkalmazasaval SLAM
algoritmusokhoz

Németh
Balazs,
Fazekas
Maté/ KIT

Onvezetd jarmlivek algoritmusaiban két kritikus probléma a jarm(i lokalizaciéja és a
kornyezet felderitése. Amennyiben e kettd egyszerre torténik a jélismert SLAM
(simultaneous localization and mapping) problémahoz jutunk. Ennek egyik
kulcsfontossagu lépése megfelel6 markerek detektalasa és kovetése. A kutatasi téma
soran objektum detekcios algoritmusok vizsgélata torténik deep learning mddszerekkel.
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K-37 Mérési és tesztelési Németh A feladat autondm jarm(ifunkciok validaldsahoz sziikséges hardver és szoftver kornyezet
kérnyezet fejlesztése autoném | Balazs, kialakitdsa. A téma magdban foglalja a kiilonb6z6 szenzorok jeleinek méréséhez
jarmUfunkciok validalasara Fazekas szikséges maddszer és autoném funkcidk implementdlasat lehet6vé tevé kornyezet
Maté/ KIT fejlesztését.
K-38 Tanul6 eljarasok Németh A nemrégiben robbandsszer fejlédésnek indult gépi tanuldsi eljarasok, pl. deep learning
alkalmazasanak vizsgalata Baldzs, segitségével szamtalan Uj eredmény szlletett nagy mennyiségl adatok alapjan tanulé
jarmdiranyitasi és modell Fazekas madszerek altali probléma megoldésra. A kutatas célja ezen eredmények
identifikacios feladatokban Maté/ KIT alkalmazhatdsagdanak vizsgalata jarmiranyitasi és modell identifikacids feladatokban.
K-39 Modell alapu Németh A modell alapu iranyitasi eljarasok pl. MPC széles korGen alkalmazottak jarmdiranyitdsi
jarmdiranyitasi algoritmus Balazs, témakorben. Hatdsossaguk azonban nagyban fligg az alkalmazott modell pontossagatol.
tovabbfejlesztése Fazekas A kutatds célja egy szimulacids kornyezet 6sszeallitdsa modell alapu iranyitas

paraméterbecslési eljarasok
integralasaval

Maté/ KIT

tovabbfejlesztésére paraméterbecslési eljarasok integralasaval.

K-40 Modell és tanulas alapu
iranyitastervezési eljarasok
integracios kérdései

Németh
Balazs,
Fényes
Daniel/ KJIT

Az automatizalt jarm(iranyitasok elkterjedésével egyre nagyobb szerepet kapnak a
tanulds alapu algoritmusok a jarmd irdnyitérendszereiben. A kutatas célja annak
vizsgalata, hogyan lehetséges performancia garantalt médon létrehozni irdnyitasokat
ugy, hogy a tanulasi modszerek elényei kihasznalasra kertinek, mikézben a garanciakkal
kapcsolatos hatranyos jellemzéi kikiiszobolhetSk. A feladat megoldasa sotdn a modell
alapu iranyitasokkal valé integracié megfelel kiindulasi alapot ad.

K-41 Vertikalis és hossziranyu
dinamika integralt analizise

Dr. Gaspar
Péter/ KIIT

Az Utpalya altali, jarmUire hato gerjesztések jelentsen befolyasoljak a vezets- és
utaskényelmet. A kutatdsi feladat a jarmU sebességprofiljanak tervezése az utazasi
kényelem szempontjabdl, figyelembe véve olyan befolyasolé tényezéket, mint az ut
egyenetlensége, a hossziranyu sebességtdl fliggben kialakulé az utgerjesztés
frekvenciaja és a félaktiv felfliggesztés karakterisztikdja.

K-42 Autoném jarmiivek Dr. Géaspar Az automatizalt jarm(ivek kozuti kozlekedésben valéd megjelenésével osszefliggésben
forgalmi szituacidinak Péter/ KIIT szamos jarmUiranyitasi feladat var megoldasra a hatékony kozlekedés biztositdsa
elemzése érdekében. A kutatasi feladat olyan kozlekedési szcenaridok meghatarozasa és a
felmerilé iranyitastervezési feladatok megoldésa, amelyek az autoném jarmdvek
egymassal és a hagyomanyos jarmivekkel valé vegyes kozlekedésében jellemzdek.
K-43 Autoném jarmiivek Dr. Gaspar Az autoném jarmuvek navigacids feladatdnak megoldasa tobb kritérium egyidejl

navigaciés modelljének
kalibralasa

Péter/ KIIT

figyelembe vételével torténik, hiszen pontos, robusztus és koltséghatékony megoldas
kritikus kérdés. A feladatban pontos és robusztus modell felépitése a cél, ami a széria
jarmUivokon alkalmazott szenzorokra épit ugyan, de a szenzorfuziés eljarasok
kihasznalasaval a pontossagot jelentdsen javitja.

K-44 Development of the test
environments to analyse
methodological improvements
of cost-benefit analysis in a
smart city

Dr. Matrai
Tamas/ KTKG

Participate in the development of three different sample model to analyse some
improvements of the CBA methodology. These 3 gradually complex model are the
following: bypass model, rail model and urban model.

K-45 Activity chain
optimization with mass data
analysis

Esztergar-Kiss
Domokos/
KTKG

In urban environment growing interest is present related to the realization of flexible
activities and the potential decrease of travel time. Utilizing the spatial and temporal
flexibility of activities the daily activity chains can be optimized. The aim of the task is to
analyze the usability of heuristic optimization methods. In order to do that the relevant
parameters have to be collected and a suitable framework has to defined, where the
structured parameters enable the comparison of the heuristic optimization algorithms.

K-46 A systematic review of
Mobility as a Service related
factors

Esztergar-Kiss
Domokos/
KTKG

Mobility as a Service (MaaS) has been gaining popularity in the transport sector, but
several factors are not explored yet. There are methods to examine user preferences
toward Maas, but in general mobility packages should be more explored. The aim of the
task is to provide a systematic review focusing on the socio-technical factors to adopt
Maas and the creation of mobility packages. Issues regarding data collection and
transport modes should be also examined.

K-47 Advanced methods to
analyze transport research
projects

Esztergar-Kiss
Domokos/
KTKG

In this research an analysis of transport related research project has to be realized. Using
transport research databases, the most relevant and up-to-date projects have to be
assessed and categorized according to identified topics. In order to provide a good
understanding of the trending topics, clustering methods have to be applied to identify
the main and most current keywords in the field. The aim of the task is to find and apply
suitable clustering methods to extract the keywords and based on that provide an
analysis of the transport research project.
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K-48 An extended method for

Esztergar-Kiss

An extended method for the analysis of workplace mobility planning measures

the analysis of workplace Domokos/

mobility planning measures KTKG

K-49 Preference analysis to Esztergar-Kiss | The optimization opportunities of urban mobility and commuting has been of interest in

support optimization Domokos/ transportation research. In order to apply advanced methods, data have to be collected

processes KTKG through specific surveys, which usually focus on features of daily activity chains and
work related trips. Based on the data, the main preferences of the users can be
extracted. The aim of this task is to analyze the results of mobility surveys and support
the optimization process of activities.

K-50 Impacts of autonomous Téth Janos/ Analyzing the range of potential impacts on traffic performance for various types of AV

vehicle driving logics on KTKG driving logics and physical interventions in heterogenous motorways using microscopic

heterogenous motorways and traffic simulation considering several hypothetical scenarios. The simulations clearly

evaluating transport portrayed how network performance changes with physical modifications on the

interventions with network elements and behavioral modifica-tions with AV driving logics in PTV Vissim.

microsimulation experiments

K-51 Optimalizalt déntéshozas | Duleba Szakért6i vélemény-szintézis vizsgdlata az 6nvezet6 jarmivek tesztpalyaja, a ZalaZone

az onvezet6 tesztpalya Szabolcs/ egyes elemeinek fejlesztési sziikségességérdl optimalizacids dontéstamogatasi

elemeinek fejlesztésére KTKG modszerekkel. A tdmogatasi idGszak végére egy diplomamunka elkészitése a témaban.

K-52 Autoném jarmiivek
alkalmazasi teriileteinek
azonositasa és szolgaltatasok
tervezése

Foldes David/
KTKG

Az autondm jarmUvek alkalmazasi terilileteinek meghatarozasa a jelenlegi mobilitasi
szolgdltatasok attekintésével és széleskorl irodalomkutatds elvégzésével a fejl6dési
irdnyok azonositasa érdekében. A varosi, kozuti személyszallitas mellett, a kistérségek
igényvezérelt személy és aruszallitasi alkalmazasi lehet&ségei is vizsgalandd. Konkrét
mobilitasi szolgaltatdsok modelljének kidolgozasa.

K-53 Autoném jarmiives
mobilitasi szolgaltatasok
tervezési modszere

Foldes David/
KTKG

Igényalapu megosztott autoném jarm(ives mobilitdsi szolgaltatas tervezési modszerének
fejlesztése kiilonos tekintettel a jarmészam és megalldhely kijelolésre. Altalanos
modszer kidolgozasa a sziikséges jarm(iszam vagy megalldhely helyszinének kijelclésére
figyelembe véve az utazéi elvarasokat, terileti és technolégiai adottsagokat. A modszer
alkalmazasa egy kivalasztott tertleten.

K-54 Gyalogos mozgas
el6rebecslése az 6nvezetd
jarm(ivek dontéstamogatasa
érdekében

Foldes David/
KTKG

Az autondm jarmivek megjelenésével a biztonsagosabb kozlekedés eléréséhez a
gyalogos ellitéses balesetek megel&zésére megoldasi mddszer kidolgozasa. A jellegzetes
csomdponti gyalogos mozgdsok, mintazatok, viselkedési formdk azonositasa, a gyalogos
reakcidk és érzelmek feltarasa. A gyalogos lelépések elére becslési mddszerének
meghatarozasa, amelyet az autondm jarm{vek szoftveres programozasahoz hasznalhaté
fel.

K-55 Kerékparos
mozgasmintazatok
azonositasa informaciés
szolgaltatasok fejlesztése
érdekében

Foéldes David/
KTKG

Kulonbozd személyes és utazasi szokasjellemzékkel bird kerékparosok
mozgasmintazatanak azonositasa eltérd infrastruktura tipusokon, forgalmi és kornyezeti
jellemz8k mellett. Osszefiiggések feltarasa; az eredmények hasznosithatésaganak
azonositdsa és felhasznaldsa infrastruktura tervezés és informacids szolgaltatas
fejlesztése soran.

K-56 Helyszinértékel6 modszer
fejlesztése (mobilitasi és
egyéb szolgaltatasok)

Féldes David/
KTKG

Konkrét helyszineket és teriileti egységeket a mobilitasi szolgaltatasok hozzaférhet6sége
szerint értékeld eljaras fejlesztése; azaz valamennyi szolgéltatds hozzaférhetGségének
vizsgalata, amihez a mobilitasi szolgéltatas egy kozvetitd eszkoz. Figyelembe veendd az
Ujszer(, igényalapu és megosztott kozlekedési modok okozta utazoi szokas valtozasok,
valamint az autoném jarm(ivek megjelenésével bekovetkez6 lehetséges véltozasok.

K-57 Innovativ kozlekedési
rendszerek kidolgozasa kis- és
kozepes varosi kornyezetben

Foéldes David/
KTKG

Kis és kozepes varosok utazasi mintainak vizsgalata, az igények jellegének és
mennyiségének figyelembevételével. Kilonbozd, eltérs igényekre épulé mobilitasi
szolgéltatasok bevezethetGségének vizsgalata; utaselégedettség, felhasznaldi elvarasok
és valtasi hajlanddsag - valtasi és igénybevételi rugalmassag felmérése; a kereslet
hatékony kielégitése, a kilonb6z6 kozlekedési mddok és szolgaltatasok integracids
lehet6ségeinek feltérképezése; intelligens varos és kompakt varos implementalasi
lehetGségeinek vizsgalata; az automatizalas lehet6ségeinek és hatasainak azonositasa.

K-58 Vasuti automatizalas
tarsadalmi hatasainak
feltarasa

Féldes Dévid/
KTKG

A vasut automatizaldsi lehetGségeinek azonositasa (jarm(iranyitas, forgalomszervezés,
utaskezelés). A vasutvonalakat, azok automatizalasi fejlettsége alapjan, mingsité
értékel6 modszer fejlesztése (automatizaldsi index). Az automatizalasi fejlesztések
tarsadalmi hatasainak feltarasa, szamszer( 6sszefliggések feldllitasa.

K-59 Innovativ kozlekedési
rendszerek és technolégiak

Féldes David/
KTKG

Az alapvetd kozlekedési ismeretek és Ujszerli megoldasok (mikromobilitas, megosztot
mobilitas, elektromobilitds, automatizalas, integracid, multimodalitas) oktatasi
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oktatasanak fejlesztése a
k6zépfoku oktatasban

helyzetének felmérése az kozépfoku oktatasban (tantdrgyak, tantervek, specidlis oktatasi
intézmények). "Okos utazok" nevelésének, tudatos mobilitasi dontések meghozatalanak
tdmogatasi lehet6ségei (tantervmaddositas, tantargyak létrehozasa). Gyakorlati és
elméleti tananyagfejlesztési javaslataok altalanos és kozépiskoldsok szamara.

K-60 FelhGalapu adatraktar CSISZAR A kutatds célja a varosi kozlekedés adat-vezérelt integracidjanak biztositdsara szolgdld
architektura kidolgozasa a Csaba/ KTKG felhGalapu adatraktar architektura fejlesztése. A kidolgozandé médszertan az adatraktar
varosi kézlekedés dontéseinek tervezési és bevezetési folyamatait alapozza meg a szervezetek 6sszekapcsoldsa,
tamogatasara valamint a fejlesztési és Gzemeltetési dontések tdmogatasa érdekében.

K-61 Integration of Road CSISZAR The joint operation of smart parking, smart charging, and smart grid services could be

Vehicle Public Charging into
Mobility as a Service

Csaba/ KTKG

expected, as vehicle charging and energy management is a supplementary task during
parking. The research objective is to elaborate an information system concept to provide
parking-based charging services in Maa$S framework. The expected results are
elaborated information system and functional models, as well as the energy
management function.

K-62 Pick-up Points for Shared | CSISZAR Elaboration of a demand calculation and locating method of pick-up points applied to

Autonomous Vehicle-based Csaba/ KTKG mobility services based on shared autonomous vehicles. Identification and analysis of

Mobility Services current methods applied to shared mobility services (cars, scooters, bicycles).
Performing a study case in Budapest after investigation of temporal characteristics and
multicriteria evaluation.

K-63 A kézlekeddk Csonka Kozati autondm jarmdlvek és a kozlekedési rendszer tobbi szerepl6je kozotti kapcsolatok

mozgasmintdinak elemzése és
a kozuati autoném jarmivek
szandék el6rejelzés
lehetdségeinek vizsgalata

Balint/ KTKG

vizsgalata. Kiilonos tekintettel a gyalogosok és az ember vezette jarmivek mozgasanak
vizsgalatdra és azonositdsara eltéré kortilmények kozott. Az autondm jarm(ivek szandék
el6re jelzési lehet6ségeinek multikritériumos elemzése és értékelése.

K-64 Villamosvonalak Csonka A szolgiéltatdsi minéséget befolydsold jellemz&k feltarasa, kiilonods tekintettel az utazasi
szolgaltatasi mindségének Bélint/ KTKG idGre. Expressz jaratok alkalmazhatésaganak vizsgalata szervezési, kozlekedésbiztonsagi,
fokozasat tamogaté terllethasznalati és gazdasagi szempontok figyelembevételével. Varhaté hatasok
koézlekedésszervezési modszer értékelése egy esettanulmanyon keresztul.

kidolgozasa

K-65 Utaspreferencia alapu, Csonka RepllStéri utaselégedettsége befolyasold tényezdk feltarasa.Komplex repulétér értékels

multikritériumos repulétér
értékel6 modszer fejlesztése

Balint/ KTKG

modszer megalkotasa. Repiil6téri elemek fejlesztési lehetséginek bemutatdsa

K-66 Nagykapacitasu Csonka Kozlekedési igények vizsgélata, utazoi preferenciak feltarasa. Kiilonos tekintettel azokra,
hagyomanyos k6z6ségi Bélint/ KTKG akik jelenleg az utazasi lancuk soran hasznalnak. Altaldnos tizemeltetési médszer
kozlekedésre rahordd, kidolgozdsa és a szolgaltatas bevezetésének vizsgalata szimuldcidval. Az Uj szolgaltatas és
autondém jarmiivekre épilé a meglévé modszerek dsszehasonlitdsa gazdasagi és kornyezeti szempontok alapjan.
mobilitasi szolgaltatas

tervezése

K-67 Elektromos varosi Csonka Az elektromos varosi autobusz toltésének, és a toltéberendezések jellemzGinek
autdbusz toltSinfrastruktira Bélint/ KTKG vizsgalata. A kozlekedési halézat modellezése az elektromos lizemeltetés

optimalizalasa

sajatossagainak figyelembevételével. Tolt6allomas helyszinek kijelolése.

K-68 Ipar 4.0 hatasa az
autondm aruszallitas
elterjedésében, mikro- és
makro6konémiai
megkozelitésben

Dr. Mészaros
Ferenc/ KTKG

A jov6 aruszallitasi céljainak elérésében nem csak a kozuti autonom jarmf(ivek altal
képviselt jelentés fejlédési potenciallal kell szamolni, hanem mas kozlekedési agak, mint
a vasuti, vizi vagy akar légi druszallitasban (UAV-k, dronok) is. Mindehhez célként tliztiink
ki egy olyan mikro- és makrookondmiai szempontrendszer kidolgozasat, amely az

aruszallitasbdl kiinduld - adaptacidjat tdmogatja, vallalati szempontokat kdvetve.

K-69 Nagyvarosias Aba Attila/ Nagyvarosias lakokorzetek s(ri beépitésiiek, tehat 6nallé forgalomvonzé és

lakokorzetek KTKG forgalomkeltd hatdsuk jelentds, tovabba jellemz&en forgalmas féutak és gydjtSutak

forgalomcsillapitasa innovativ hatdroljak, amelyeken a modern navigacids rendszerek vagy haldzati adottsagok miatt

eszkozokkel jelent8s dtmen6 forgalom is megjelenhet. Ugyanakkor ezen korzetek élhetGsége végsé
soron az egész varos élhetGségét befolyasolja, igy az itteni forgalomcsillapitas kiemelten
fontos. A kutatas olyan okos megoldasokat keres, amellyel a nem kivanatos forgalmat
lehet csokkenti.

K-70 Madvalté utazasok Aba Attila/ A peremkeriiletekben és agglomerdcidéban induld és érkezd utazasi igények egy

tamogatasa innovativ KTKG fenntarthatd lebonyolddasi mddja, ha mddvaltassal valosul meg. A modvalté utak

eszkozokkel a

belvaroshoz kbzelebb esd elemei k6z6sségi kozlekedéssel, tavolabb esd elemei pedig
egyéni eszkozzel valdsulnak meg, ide értve a kerékparozast, egyéni személygépjarmiivet
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peremkeriiletekben és az vagy akdr elektromos rollert. A médvalté utazdsokhoz ugyanakkor kevésbé elérhet&ek
agglomeraciéban utvonaltervezd, vagy utazast tamogato alkalmazasok. A kutatds ezen hidnyra reagélva
kivén javaslatokat kidolgozni.
K-71 Elektromos jarm{ivek Nyerges Elektromos jarm(ivek fejlesztéséhez erdatviteli prébapad tervezése. Méretezés
rezgéspad Adam/ GIT
K-72 Elektromos jarm{ Harth Péter/ Elektromos jarmuvek hajtdslancanak vizsgalatahoz szimulacid és probapad tervezés.
hajtaslanc vizsgalat GIT
K-73 Villamos gép szimulacié Nyerges Elektromos jarmUvekben alkalmazott villamos gépek FEMM és Matlab modellezése és
Addm/ GIT validéldsa.
K-74 Tiizel6anyagcellas jarmi Nyerges TlzelGanyag cellas elektromos jarm(ivek energetikai modellezése Matlab kérnyezetben.
szimulacié Adam/ GIT
K-75 Er6atvitel demonstrator Virt Mérton/ ErGatvitel tantargy oktatdsaban részvétel, oktatdsi anaygaok fejlesztése, labortartas.
GJT Kapcsolédd kutatasokban részvétel.
K-76 Rezgéstani modellezés D&motor Rezgés és zaj szerepe az elektromos hajtaslancokndl. Hajtaslancok felépitése.
Ferenc/ GIT Rezgésmérési és modellezési alapok. Mérési modszerek adoptalhatésaga a
hajtaslancokra.
K-77 Drontechnoldgiai Dr. Béna A kozelmultban végzett kutatasok alapjan szdmos probléma rajzolédott ki, ami
integracio kihivasai a Krisztian/ megoldasra var. Ezek k6zott mind technoldgiai (miszaki, rendszertechnikai), mind
logisztikai rendszerekben ALRT szervezési oldalrdl definialtunk feladatokat, amelyek tovabbi kutatasi feladatokat
generalnak. Mindezt a kdzelmultban megjelent szabdlyzasok is tovabb bonyolitjak,
melyekethez harmonizélni sziikséges a drontechnoldgiai integracids torekvéseket és
otleteket. A tervezett kutatast tehat ezek a kihivasok rajzoljak korbe.

Szakmai program szervezési feladatok

Sorszam Téma Felligyel6 oktato

Sz-1 Szakmai programok el6addsok és (izemlatogatas szervezése a | Dr. Téth Janos
kozlekedéstechnika teriiletén
Sz-2 Szakmai programok el6addsok és lizemlatogatas szervezése a | Harth Péter
jarmtechnika teriletén
Sz-3 Szakmai programok el6addsok és lizemlatogatas szervezése a | Dr. Bona Krisztian
logisztika teriiletén
Sz-4 Szakmai programok el6addsok és (izemlatogatas szervezése az | Bécsi Tamas
autoném jarmdivek teriiletén
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