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1. Bevezető 

A Közlekedés- és Járműirányítási Tanszék az elmúlt évek során is aktívan hozzájárult a BME 
Közlekedésmérnöki és Járműmérnöki Kar oktatási, kutatási és innovációs tevékenységéhez. 
Komplex kompetenciával rendelkezünk a járműmechatronika, a közúti, vasúti és légi 
közlekedés területén, oktatásban, tudományos kutatásban és ipari kapcsolatokban egyaránt. 

Az oktatásban betöltött szerepünk kiemelkedő: a Kar mindhárom BSc szakján alaptárgyakat 
oktatunk, miközben szakterületi specializációkat építettünk ki és gondozunk. A 
járműmechatronika, közlekedésautomatizálás és járműautomatizálás specializációk mellett az 
utóbbi években társ tanszékekkel együttműködésben új tantárgyakat és műhelyeket hoztunk 
létre, reagálva a műszaki felsőoktatás és ipar gyors ütemű fejlődésére. 

A tanszék hallgatói tevékenysége kiemelkedő és példaértékű. Az elmúlt években karunk egyik 
legaktívabb tudományos műhelyeként számos tehetséges hallgatót támogattunk TDK 
dolgozatok, pályázatok és szakmai műhelymunkák keretében. E közös munka eredményeként 
rendszeresen születtek szakmai elismerések, publikációk, versenyeredmények és innovatív 
fejlesztések. A hallgatók bevonása a tanszéki szemlélet központi eleme, amely érdemben 
hozzájárul oktatási és kutatási sikereinkhez. 

Tudományos életünk szintén dinamikusan fejlődött az elmúlt években. A publikációs aktivitás 
stabilan nőtt, nemzetközi szintű folyóiratokban, elismert konferenciákon jelennek meg 
tanszéki szerzőink munkái. Az ipari kapcsolatok terén kiemelkedő partneri viszonyokat 
alakítottunk ki, és számos nagyvolumenű projektben vettünk részt, a Bosch, Prolan, Knorr-
Bremse, Google és mások megbízásával. Az Autonóm Rendszerek és Kooperatív Technológiák 
Nemzeti Laboratóriumok aktív szereplőiként nemcsak tudományos, hanem rendszertervezési 
és implementációs szinten is jelen vagyunk. 

A tanszék életében a közéleti szerepvállalás is fontos: munkatársaink számos tudományos 
szervezet, akadémiai bizottság, szakfolyóirat szerkesztőbizottság tagjai, rendszeresen 
szerveznek nemzetközi konferenciákat, workshopokat, lektorálnak és publikálnak. 

Célunk, hogy a tanszéki munkát továbbra is a kiválóságra való törekvés, a hallgatók iránti 
elhivatottság, a tudományos minőség és a gyakorlat-orientáltság határozza meg. 
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2. Tanszéki kompetencia területek 

Tanszékünk kompetenciái négy fő csoportra oszthatók, mely területek fő témáit az 
alábbiakban adjuk meg. Ezeket a témákat kutatjuk, oktatjuk, és ipari megbízásokban műveljük. 

 

2.1 Tanszéki kompetenciák a járműmechatronika területén: 

• Komponens szintű tervezés: járműmodellezés, minőségi specifikációk (trajektória 
követés, menetstabilitás, kényelem, üzemanyag, károsanyag kibocsátás), robusztus 
irányítástervezési módszerek és algoritmusok 

• Integrált irányítás tervezés: a dinamikát befolyásoló aktív beavatkozók összehangolt 
irányítása az előírt működési követelmények garantálása érdekében, valamint a biztonság 
és a megbízhatóság növelése érdekében. Prioritás: beavatkozók közötti hierarchia 
biztosítása. Rekonfigurálhatóság: a megváltozott minőségi feladatok garantálása. 
Hibatűrő irányítás: komponens meghibásodásának kezelése. 

• Kooperatív irányítások: járművek együttműködésének biztosítása közös célok elérése 
érdekében (üzemanyag fogyasztás és károsanyag kibocsátás csökkentése). 

• Kommunikáció: járműállapot-információk gyűjtése, biztonságos továbbítása és 
felhasználása, új funkciók kifejlesztéséhez. 

• Járműfedélzeti hálózatok: CAN, LIN, FlexRay, Vezeték nélküli adattovábbítás. 
• Beágyazott rendszerek: járműipari vezérlőegységek jövőbeni funkcióinak, 

követelményeinek és architektúrájának, valamint autonóm járműfunkciók kidolgozása, 
környezetállósági tesztek, Software-in-the-Loop (SIL) és Hardware-in-the-Loop (HIL) 
tesztelés és szimuláció. 

• Gépi tanulás a járműirányításban: megerősítéses tanulás és heurisztikus kereső 
algoritmusok alkalmazása a trajektóriatervezés és a döntéshozás területén. Gépi tanulás 
alapú járműmanőver és trajektória becslések. 

• Szenzorfúzió: multiszenzoros és multiobjektumos objektum követő algoritmusok 
probablisztikus módszerekkel. 

2.2 Tanszéki kompetenciák a közúti közlekedés területén: 

• Közúti méréstechnika, forgalmi paraméterek mérése és becslése 
• Közúti forgalmi adatok adatfúziós feldolgozási módszerei 
• Közúti közlekedés matematikai analízise és modellezése (autópálya és városi forgalom) 
• Közúti forgalom mikro- és makroszkopikus szimulációs szoftverek általi modellezése 
• Emissziómodellezés 
• Közúti forgalomirányítási algoritmusok: autópálya és városi hálózat 
• Közösségi közlekedés előnybiztosítása 
• A modern irányításelmélet eredményeinek alkalmazása gyakorlati problémákra a közúti 

közlekedés területén (pl. LQ irányítás, MPC, multikritériumos optimalizálás, robusztus 
irányítás) 

• Közúti közlekedésautomatikai szakértői feladatok ellátása: közúti irányító rendszerek 
(forgalomirányító berendezések, forgalomirányító központ, távfelügyelet, 
járműdetektorok), C-ITS alkalmazások. 

•  „Mixed-reality” szimulációs keretrendszer autonóm járműtechnológiák teszteléséhez. 
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2.3 Tanszéki kompetenciák a vasúti közlekedés területén: 

• Központi forgalomirányítás: teljes hálózatra kiterjedő központi forgalomirányítás 
koncepcionális kérdései (szervezeti felépítés, munkaszervezés, forgalmi és műszaki 
szabályzatok, technológia). Konkrét javaslattétel a MÁV Zrt. hálózatára vonatkozóan. 

• Veszély és kockázatelemzés: veszély- és kockázatelemzés a vasúti közlekedésben, 
biztonsági célok kockázati alapú meghatározása. 

• Vasúti irányítórendszerek, komponensek: vasúti irányítórendszerek rendszertechnikája, 
vasúti irányítórendszerekkel es komponensekkel szemben támasztott követelmények 
meghatározása, biztosítóberendezési funkciók specifikációja, feltétfüzetek összeállítása, 
műszaki és biztonsági specifikációk elemzése 

• Villamos vontatás energetikája: felsővezetéki hálózat elemzése, jármű szintű 
optimalizálás (beavatkozási lehetőségek, vezetési jellemzők vizsgálata, vezetéstámogató 
algoritmusok, optimalizálás sebességkorlátozásokra, illetve lejtőkre, modell validáció 
szimulációval, valós adatok alapján, implementációs lehetőségek mozdonyfedélzeti 
rendszeren), forgalmi szempontok (vasúti szimulátor programmal, energiafogyasztás és 
menetidő kapcsolata, valós járművekkel és hálózatrészen szimulált eredmények 
vizsgálata. 

• Fedélzeti rendszerek: mozdonyfedélzeti berendezések fejlesztése, fedélzeti 
berendezések biztonsági vizsgálata 

• Biztonságkritikus rendszerek fejlesztése: tanácsadás biztonságkritikus rendszerek 
fejlesztésében, szakértési, elemzési és tesztelési feladatok elvégzése, független 
biztonságértékelés 

• Városi vasutak: veszély- és kockázatelemzés, biztonsági funkciók, biztonsági rendszerek 
jóváhagyási folyamatai 

2.4 Tanszéki kompetenciák a légi közlekedés területén: 

• A polgári légiközlekedés ember-eszköz-eljárás hármasának, belső folyamatainak integrált 
megbízhatósági modellezése, formalizálása. Valószínűségi alapú veszélyelemző eszközök 
alkalmazása az egyes rendszerek, alrendszerek optimális redundancia-fokának 
meghatározása céljából.  

• Modellalkotás és elemzés megtörtént események kivizsgálásának támogatására. 
• A légiforgalmi irányítás front-line személyzetét, valamint a légiforgalmi irányítói 

háttérmunkát illető döntéstámogató eszközök fejlesztése, radarinformáció-alapú 
elkülönítések eljárásainak vizsgálata. 

• Repülőtereket, légtereket, CNS rendszereket érintő változtatások szakértői vizsgálata. 
• Repülésbiztonság-irányítás: kockázatterjedés-vizsgálat, fuzzy implementáció, prediktív 

repülésbiztonsági modell-szimulációs, környezet kialakítás 
• Biztonságmenedzsment rendszerek (SMS): biztonságmenedzsment rendszerek 

szisztematikus fejlesztése, folyamatmodellezés és emberi hibamodellek alkalmazása. 
Jogszabályi környezet, nemzetközi előírások, vállalati szabályozások és képzés/műszaki 
kultúra összhangja. 

• Légtérkapacitás, szektorkapacitás: légtérkapacitás / szektorkapacitási modellek 
vizsgálata, optimális paraméterkészlet meghatározása, szektorkapacitási szimulációk, 
emberi viselkedésmodellek, terheléses és hibamodellek alkalmazása az ATC területén, 
kapcsolat az SMS-el. 
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3. Személyi állomány 

Dr. Gáspár Péter Egyetemi tanár 

Dr. Tettamanti Tamás Egyetemi tanár 

Dr. Bokor József Professor Emeritus 

Dr. Tarnai Géza Professor Emeritus 

Dr. Aradi Szilárd Egyetemi docens 

Dr. Bartha Tamás Egyetemi docens 

Dr. Bécsi Tamás Egyetemi docens 

Dr. Szabó Géza Egyetemi docens 

Dr. Meyer Dóra Zsófia Egyetemi adjunktus 

Dr. Baranyi Edit Mesteroktató 

Dr. Hrivnák István Mesteroktató 

Dr. Fehér Árpád Tudományos munkatárs  

Dr. Szabó Ádám Tudományos munkatárs 

Dr. Varga Balázs Tudományos munkatárs 

Németh Balázs Tudományos munkatárs 

Törő Olivér Tudományos munkatárs 

Doba Dániel Károly Tudományos segédmunkatárs 

Farkas Balázs Tudományos segédmunkatárs 

Kolat Máté Tudományos segédmunkatárs 

Kővári Bálint Tudományos segédmunkatárs 

Lindenmaier László Tudományos segédmunkatárs 

Lövétei István Ferenc Tudományos segédmunkatárs 

Szőke László Tudományos segédmunkatárs 

Sepler Ágnes Gazdasági ügyintéző 

Deutsch Zalán Sámuel Tanszéki mérnök 

Balogh Zsófia Ügyvivő-szakértő 

Emőd Eszter Ügyvivő-szakértő 

Doktoranduszok 

Doktorandusz neve Témavezető 

Balogh Csanád Levente Dr. Bécsi Tamás 

Csuzdi Domonkos Dr. Bécsi Tamás 

Farkas Péter Dr. Aradi Szilárd 

Jáger Rebeka Anna Dr. Szabó Géza 

Lelkó Attila Dr. Németh Balázs 

Ormándi Tamás Dr. Varga Balázs 

Tompos Dénes Dr. Németh Balázs 

Wágner Tamás Dr. Varga István 
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Doktorandusz neve Témavezető 

Widner Attila Dr. Tettamanti Tamás 

Gregosits Tamás Dr. Péni Tamás (SZTAKI) 

Péter István Dr. Bécsi Tamás 

Szatmári Csaba Ferenc Dr. Aradi Szilárd 

 
 
Tiszteleti oktatók: 
Jóvér Balázs mesteroktató 
Mudra István c. egy. docens 
Dr. Soumelidis Alexandros c. egy. docens 
Szabó Krisztián címzetes mesteroktató 
Dr. Szászi István c. egy. docens 
 
Nyugdíjba vonult munkatársaink: 
Dr. Gyenes Károly egy. docens 
Dr. Kelemen Tibor egy. tanár 
Dr. Kohut Mátyás adjunktus 
Dr. Komócsin Zoltán adjunktus 
Dr. Péter Tamás egy. docens 
Dr. Rácz Gábor adjunktus 
Sasváry Sándor tiszteletbeli adjunktus 
Dr. Várlaki Péter egy. tanár 
Paczona Erzsébet főelőadó  
Kiss Győző technikus 
Szalay Nándor technikus 
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4. Oktatási tevékenység 

4.1 BSc és MSc oktatás 

A Közlekedés- és Járműirányítási Tanszék oktatási tevékenysége sokrétű: tanszékünk oktat BSc 
szakon nagylétszámú alaptárgyakat (ilyenek például a Programozás és az Elektrotechnika, 
elektronika tantárgyak), amelyek a Kar mindhárom alapszakja tantervének részét képezik, 
ugyanakkor feladatunk a specializációkhoz kötődő, a tanszék kompetenciaköreibe tartozó 
tantárgyak oktatása is (ilyenek például a Közúti forgalomirányítás, a Vasúti automatika, illetve 
a Légi irányító és kommunikációs rendszerek tárgyak).  

A mesterképzésben hasonló módon oktatunk olyan tárgyakat, amelyek mindhárom 
mesterszak hallgatói számára kötelezőek (ilyen például az Irányításelmélet), miközben 
kislétszámban is oktatunk specializációs tárgyakat a Közlekedésautomatizálási, illetve a 
Járműautomatizálási specializációkon. 

Az BSc és MSc szakokon oktatott tárgyak összefoglalását az 1. táblázat és a 2. táblázat 
tartalmazza. 

Tanszékünk három specializációért felelős: 

• Járműmechatronika specializáció (Járműmérnöki alapszak), 
• Közlekedésautomatizálási specializáció (Közlekedésmérnöki mesterszak) és 
• Járműautomatizálási specializáció (Járműmérnöki mesterszak) 

1. táblázat. A KJIT BSc szakokon oktatott tantárgyai 

Járműmérnöki BSc  
1. 
félév 

2. 
félév 

3. 
félév 

4. 
félév 

5. 
félév 

6. 
félév 

7. 
félév 

 Programozás 204f7             

 Elektrotechnika, elektronika   320v6           

 Logikai hálózatok         210f3     

 Irányítástechnika         210v3     

 

Járműmechatronika 
specializáció        

 Járműfedélzeti rendszerek I       120f4       

 Járműfedélzeti rendszerek II         221v5     

 Járműfedélzeti rendszerek III           202v5   

 Érzékelők és beavatkozók I         202f4     

 Érzékelők és beavatkozók II           202v4   

 Járműirányítás I         210f4     

 Járműirányítás II           220v4   

 Járműfedélzeti kommunikáció           210f4   

 Megbízhatóság és biztonság*             210f3 

 

* Vasúti járművek specializáción 
is.        

Közlekedésmérnöki BSc  
1. 
félév 

2. 
félév 

3. 
félév 

4. 
félév 

5. 
félév 

6. 
félév 

7. 
félév 

 Programozás 204f7             
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 Elektrotechnika, elektronika   320v6           

 Közlekedési automatika A       220v4       

 

Számítógépes műszaki 
alkalmazás       020f3       

 Logikai hálózatok         210f3     

 Irányítástechnika         210v3     

 Kommunikációs rendszerek             202f5 

 Közlekedési folyamatok specializáció       

 Közúti forgalomirányítás I.         210f3     

 Közúti forgalomirányítás II.           211v4   

 Vasúti automatika I.         210f3     

 Vasúti automatika II.           210v4   

 Légi ir. komm. rendszerek I         210f3     

 Légi ir. komm. rendszerek II           211v4   

Logisztikai mérnök BSc  
1. 
félév 

2. 
félév 

3. 
félév 

4. 
félév 

5. 
félév 

6. 
félév 

7. 
félév 

 Programozás 204f7             

 Elektrotechnika, elektronika   320v6           

 Irányítástechnika         210v3     

 

2. táblázat. A KJIT MSc szakokon oktatott tantárgyai (tavaszi indítású mesterszakok) 

Járműmérnöki MSc  1. félév 2. félév 3. félév 4. félév 

 Irányításelmélet 210v3       

 Programozás C és Matlab nyelven 202f4       

 Elektronika, elektronikus mérőrendszerek   210f4     

 Mechatronika és mikroszámítógépek   202f4     

 Járműautomatizálás specializáció     

 Járműipari környezetérzékelés 202v4       

 Diszkrét irányítások tervezése   202v4     

 Biztonság és megbízhatóság a járműiparban     200v3   

 Járműautomatizálási rendszerek tervezése     204v7   

      
Közlekedésmérnöki MSc  1. félév 2. félév 3. félév 4. félév 

 Irányításelmélet 210v3       

 Elektronika, elektronikus mérőrendszerek   210f4     

 I+K technológiák 210f3       

 Közlekedési automatika  210v4       

 Közl. automatizálási specializáció     

 Szakmai gyakorlat     4 hét   

 Jelfeldolgozás a közlekedésben     220v5   

 Jármű-pálya információs kapcsolat     200f3   

 Járműforg. rendszerek modellezése és ir.     230v6   

 Közl. aut. rendsz. tervezése     203v6   

 Közl. automatizálási specializáció     

 Jármű-pálya információs kapcsolat   200f3     
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 Járműforg. rendszerek modellezése és ir.   230v6     

 Jelfeldolgozás a közlekedésben     220v5   

 Közl. aut. rendsz. tervezése     203v6   

 Közlaut. projektfeladat     020f3   

 Air Traffic Management specializáció     

 Communic., Navigation and Surveillance (CNS)   200f3     

 Safety in Air Traffic Control     200f3   

      
Logisztikai mérnöki MSc  1. félév 2. félév 3. félév 4. félév 

 Irányításelmélet ML 211v5       

 Algoritmusok tervezése   202f5     

AVCE MSc  1. félév 2. félév 3. félév 4. félév 

 Programozás C- és Matlab nyelven 201f4       

 Járműipari környezetérzékelés  202v5      

 Irányításelmélet és rendszerdinamika 202v4    

 Biztonság és megbízhatóság a járműiparban   200f3  

 Járműforgalom modellezése, szimulációja és irányítása   202f4  

 

4.2 Szabadon választható tárgyak   

Tanszékünk bőséges kínálatot nyújt szabadon választható tantárgyakból a 
kompetenciaterületeinkhez tartozó témakörökben. A beszámoló által felölelt időszakban a 3. 
táblázatban látható szabadon választható tárgyak kerültek meghirdetésre, témakörök szerinti 
bontásban 

3. táblázat. Szabadon választható tárgyak a 2021-2024 időszakban 

Informatika, közlekedés 

Intelligens megoldások a közlekedésben (angol nyelven, Erasmus 
hallgatóknak) 

Algoritmuskészítés alapjai 

Informatikai rendszerek üzemeltetése 

Számítástechnika III.  

 
Járműelektronika 

Elektronikus járműirányítási rendszerek 

Korszerű autóipari termékek és fejlesztési módszerek 

Villamosgépek elmélete és alkalmazása a közlekedésben 

 
Légiközlekedés 

Automatika a légiforgalmi irányításban 

Automatikus fedélzeti irányítórendszerek a légiközlekedésben 

Biztonságigazolás a légiközlekedésben 

Légiközlekedés-irányítási alapismeretek 

 
Vasúti közlekedés 

Vasúti biztosítóberendezések III. 
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Vasúti járművek és kitérők kapcsolata 

Állomási biztosítóberendezések 

Térközi biztosítóberendezések 

Metró közlekedés biztonsága 

Az ETCS vonatbefolyásoló rendszer 

Bevezetés a biztosítóberendezési technikába 

Vasúti biztosítóberendezések szerkesztése I. 

Mechanikus biztosítóberendezések 

 

4.3 PhD tárgyak   

A 2021 és 2024 között tartó időszakban az alábbi tantárgyakból hirdettünk meg kurzusokat 
PhD hallgatók számára (4. táblázat) 

4. táblázat. PhD tárgyak a 2021-2024 időszakban 

Tárgy neve Tárgy angol neve Tárgyfelelős 

Matematikai módszerek I. Mathematical methods I. Dr. Péter Tamás 

Matematikai módszerek II. Mathematical methods II. Dr. Péter Tamás 

Modern irányitáselmélet II Modern control theory II. Dr. Bokor József 

Kutatási alapismeretek Research techniques 
Dr. Tettamanti Tamás 
- Dr. Török Ádám 

Kockázat és biztonságintegritás a 
közlekedésben 

Risk and safety integrity in 
traffic  

Járműforgalom modellezése, 
szimulációja és irányítása 

Traffic modelling, simulation 
and control Dr. Tettamanti Tamás 

Intelligens és autonóm 
járműirányítási rendszerek 

Intelligent and autonomous 
vehicle control system Dr. Németh Balázs 

Megerősítéses tanulás a 
járműirányításban 

Reinforcement Learning for 
vehicle control Dr. Bécsi Tamás 

Nemlineáris irányítások Nonlinear control Dr. Szabó Zoltán 

Diszkrét eseményű rendszerek és 
közlekedési alkalmazásaik 

Discrete event systems with 
traffic applications Dr. Hangos Katalin  

 

4.4 Laboratóriumok 

Tanszékünk három oktatási célú laborral és egy hallgató projektekre fenntartott laborral 
rendelkezik. Ez utóbbiban órarend szerinti oktatási tevékenység nem folyik, itt kizárólag TDK-
zó vagy egyéb szakmai tevékenységet folytató hallgatók részére biztosítunk helyet és 
eszközöket. 

A Közúti Közlekedésirányítási Laboratórium a közúti forgalom modellezésével és irányításával 
kapcsolatos oktatási, kutatási és ipari tevékenységben tölt be szerepet. Ehhez nyújtanak 
segítséget az olyan mikro- és makroszkopikus forgalomszimulációs szoftverek, mint a PTV 
Vissim/VISUM és a SUMO, valamint az általonos matematikai modellezésre alkalmas Matlab. 
A labornak közvetlen, optikai kábeles elérése van a budapesti forgalomirányító központhoz és 
a Siemens Scala forgalomirányító szoftverhez. A labor hardveres felszereltségének központi 
elemei a 2 db Swarco Actros VTC 3000 és Siemens C800XS forgalomirányító berendezések, 
valamint a Swarco Futurit 64x64 LEDs és 96x64 LEDs változtatható jelzésképű táblák. A labor 
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több PLC-vel is rendelkezik, valamint PLC-vel vezérelhető Siemens LED jelzőfejekkel. A 
számítógépparkot 7 db asztali számítógép alkotja. 

A Járműmechatronika Laboratórium az alapképzés Logikai hálózatok és Irányítástechnika 
oktatása mellett, a járműmechatronika szakirány központi oktatási laboratóriuma is. A labor 
kapacitása 30 fő. A labor rendelkezik az irányítástechnikai feladatokhoz szükséges Matlab 
szoftverrel, emellett a programozási feladatokhoz szükséges Atmel Studioval és Microsoft 
Visual Studioval is. Több egyedi áramkör is található a laborban, amellyel az alapvető logikai 
kapcsolásoktól kezdve, az egyszerű frekvenciatartományi méréseken át egészen a BLDC 
motorok szabályozásáig nagyon sok gyakorlati feladat megvalósítható. Ezen túlmenően a 10 
db Siemens S7 PLC segíti az ipari iránytástechnikai alapok elsajátítását. A járműmechatronika 
oktatás három fő eszközigényes részere oszlik: beágyazott rendszerek, LabView programozás, 
valamint érzékelők és beavatkozók. Ezeket támogatják a 2012-ben beszerzett és tavaly 
bővített és frissített (összesen 25 db) MikroElektronika BIGAVR6 fejlesztői készletek a hozzájuk 
tartozó Atmel debuggerekkel, amelyek a beágyazott rendszerek programozására adnak 
lehetőséget, és minden ma használt általános és autóipari periféria tesztelésére alkalmasak. 
A LabView programozás elsajátításához a 10 db National Instruments MyDAQ eszköz nyújt 
segítséget, melyek hatékonyan használhatók az Irányítástechnika II. laborokhoz is. Emellett 
2014-ben kialakításra került a laborban egy belső CAN hálózat, melyek segítségével a hallgatók 
egymással is ki tudják próbálni az órán kifejlesztett, CAN kommunikációt alkalmazó 
programokat. A számítógépparkot az igényeknek és források adta lehetőségeknek 
megfelelően folyamatosan próbáljuk naprakészen tartani. 

A Vasúti Laboratórium a vasúti szak tárgyain túl helye a távközlési és kommunikációs témákkal 
foglalkozó tárgyaknak is. A biztosítóberendezések gyakorlati oktatását elsődlegesen a D55 
vasúti irányítópult támogatja, a hozzá kifejlesztett elektronikus szimulációval. Emellett a 
laborban a hallgatók megismerkedhetnek a vasúti főjelzőkkel és alakjelzőkkel, továbbá a 
laborhoz tartozó, de a kertben elhelyezett váltóállítóművel. Mindezek mellett a labor fel van 
szerelve egy vezérlő főóra hálózattal, amely a vezérlő főórából és 3 db mellékórából áll. A 
biztonságkritikus számítógépes irányítórendszer architektúra tervezését és szoftvereinek 
fejlesztését a gyakorlatban is elsajátíthatják a 10 db Siemens Simatic S7-200 és a 12 db S7-
1200 PLC fejlesztőkészlettel, valamint a hozzájuk tartozó Simatic STEP-7 és Simatic TIA portal 
fejlesztőszoftverek segítségével. A labor 10 db asztali számítógéppel rendelkezik. 

A Hallgatói Laboratóriumunk fő célja a hallgatók támogatása az órarenden kívüli szakmai és 
tudományos tevékenységek elvégzésében. Ennek érdekében a labor 5 db notebookkal, 
labortápokkal, 5 db Lego Mindstorms EV3 készlettel, valamint kisebb mikroelektronikai 
eszközök megépítéséhez szükséges szerszámokkal van ellátva. A Lego készletekhez Raspberry 
Pi miniszámítógépek is rendelkezésre állnak, tovább 5 db kisméretű 360 fokos 2D lidarszenzor 
is. A készletek segítségével két alkalommal robotversenyeket is szerveztünk. Ezek mellett a 
labor fő kísérleti eszköze egy elektromos go-kart, amely a Robert Bosch Kft. támogatásával 
készült 2013 és 2016 között, és minden olyan autóipari szenzort tartalmaz, ami manapság egy 
modern gépjárműben előfordul. Ennek megfelelően fel van szerelve kamerával, 
középhatótávolságú radarral, 12 db ultrahang szenzorral és egy 270 fokos 2D lidarral. A jármű 
elektromos aktuátorokkal rendelkezik, így CAN hálózaton keresztül vezérelhető a hajtás és a 
kormányzás. Az elmúlt években hallgatói projekteken keresztül továbbfejlesztésre került. Így 
jelenleg a központi egységét egy Robot Operating System alapú ipari számítógép és egy 
SpeedGoat Real-Time Target Machine alkotják. Az előbbiben elsősorban a környezetérzékelés, 
útvonaltervezés és gépi tanulás algoritmusai futhatnak, míg az utóbbiban a 
Matlab/Simulinkben elkészített szabályozó algoritmusok. A laborban megtalálható tovább 2 
db Hamster robot Raspberry Pi miniszámítógépekkel, kamerával és lidarral felszerelve, 
valamint egy RC modellautó, melyet hallgatók alakítottak át autonóm funkciók fejlesztéséhez. 
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5., TDK/BSc/MSc dolgozatok 

5.1 TDK dolgozatok: 

Év Szerző(k) Konzulens(ek) Helyezés Különdíj 

2021 Csuzdi Domonkos Dr. Törő Olivér (KJT) I. helyezett - 

2021 Pelenczei Bálint Kővári Bálint (KJT) II. helyezett - 

2021 Demeter Zalán Fazekas Máté (KJT), Dr. 
Németh Balázs (KJT) 

II. helyezett AUDI különdíj 

2021 Németh Norbert Szőke László (KJT) II. helyezett - 

2021 Jekl Bence, Kopasz Mihály Dr. Németh Balázs (KJT) III. helyezett - 

2021 Deutsch Zalán Sámuel Dr. Aradi Szilárd (KJT) III. helyezett - 

2021 Czinege András Szőke László (KJT), Dr. Ekler 
Péter (AUT) 

III. helyezett - 

2021 Sulyok Bence Dr. Németh Balázs (KJT) Jutalom - 

2021 Olgyay Ábel Dr. Horváth Csaba (ARA), 
Dr. Takarics Béla (MOGI), 
Dr. Vanek Bálint (KJT) 

Jutalom - 

2021 Tőkés Levente Dr. Tettamanti Tamás (KJT) Jutalom - 

2021 Bagoly Zoltán Fazekas Máté (KJT), Dr. 
Németh Balázs (KJT) 

Jutalom - 

2022 Mudra Ottó Dr. Németh Balázs (KJT) - - 

2022 Angyal Bálint Gergő Kővári Bálint (KJT) I. helyezett Pro Progressio 
alapítvány 
különdíja 

2022 Balogh Csanád Levente Kővári Bálint (KJT) II. helyezett - 

2022 Czibere Balázs Lindenmaier László (KJT) II. helyezett AUDI különdíj 

2022 Bagoly Zoltán Fazekas Máté (KJT) III. helyezett - 

2022 Suga Márton Dr. Vinkó Ákos (UVT), 
Lövétei István (KJT), 
Bersényi Ágoston 

III. helyezett - 

2022 Knáb István Gellért Kővári Bálint (KJT) Jutalom - 

2023 Czibere Balázs Lindenmaier László (KJT) I. helyezett Gábor Dénes 
különdíj 

2023 Knáb István Gellért Kővári Bálint (KJT) I. helyezett Asura különdij, 
Pro Progressio 
alapítvány 
különdíja 

2023 Jáger Rebeka Anna Dr. Szabó Géza (KJT) II. helyezett EELISA 

2023 Jevuczó Gábor Dr. Bauer Péter (KJT) II. helyezett EELISA 

2023 Gujgiczer Dániel Tamás Dr. Szabó Ádám (KJT) II. helyezett Asura különdij 

2023 Pelenczei Bálint Kővári Bálint (KJT) II. helyezett - 

2023 Wágner Tamás Varga Balázs (KJT) III. helyezett - 

2023 Bokor Ákos, Losonczi 
Dániel 

Dr. Aradi Szilárd (KJT) III. helyezett - 

2023 Novozánszki Zsombor Dr. Bauer Péter (KJT), Dr. 
Gincsainé Szádeczky-
Kardoss Emese (IIT) 

III. helyezett - 

2023 Angyal Bálint Gergő Kővári Bálint (KJT) Jutalom - 

2023 Tőkés Levente Dr. Tettamanti Tamás (KJT) Jutalom - 
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2023 Alföldi Ádám Fényes Dániel (KJT) Jutalom - 

2023 Mitrenga Márk Kővári Bálint (KJT) Jutalom - 

2024 Czibere Balázs Lindenmaier László (KJT) - - 

2024 NOVÁK Márton Dr. Gáspár Péter (KJT) - - 

2024 Gujgiczer Dániel Tamás Dr. Szabó Ádám (KJT) - - 

2024 SZENTJOBI Tamás Hunor Dr. Szabó Ádám (KJT) I. helyezett AUDI különdíj 

2024 Barczi Milán Dr. Horváth Miklós 
(ÉPGET), LUSPAY Tamás 
Gábor (KJT) 

I. helyezett - 

2024 Bokor Ákos Dr. Szabó Ádám (KJT) I. helyezett - 

2024 Bódi Vencel Kővári Bálint (KJT) I. helyezett Asura különdij 

2024 DÉNES Csaba Antal Mihály András (HIT), Dr. 
Bacsárdi László (HIT), Dr. 
Vanek Bálint (KJT), Dr. 
Takarics Béla (MOGI) 

I. helyezett Gaál József díj - 
BME HIT 

2024 Jevuczó Gábor Dr. Bauer Péter (KJT) II. helyezett - 

2024 Marozsán Antal Patrik Varga Balázs (KJT) II. helyezett KJK HK különdíj 

2024 Losonczi Dániel Dr. Fehér Árpád (KJT) II. helyezett - 

2024 Knáb István Gellért Kővári Bálint (KJT) II. helyezett - 

2024 BUDAI Csanád Gyula, 
SZÉLES Tamás 

Dr. Németh Balázs (KJT), 
Dr. Budai Csaba (MOGI) 

II. helyezett - 

2024 NEUKUM Csanád Dr. Németh Balázs (KJT) II. helyezett - 

2024 PAP Bence Szilárd Kővári Bálint (KJT) II. helyezett KJK HK különdíj 

2024 Bognár Zsombor Dr. Fehér Árpád (KJT), Doba 
Dániel Károly (KJT) 

III. helyezett - 

2024 Mitrenga Márk Kővári Bálint (KJT) III. helyezett - 

2024 SIPOS Boldizsár Dr. Tettamanti Tamás (KJT) III. helyezett - 

2024 Péter István Kővári Bálint (KJT) III. helyezett - 

2024 Knáb István Gellért Kővári Bálint (KJT) III. helyezett - 

2024 NOVÁK Márton Varga Balázs (KJT) Jutalom KJK HK különdíj 

2024 Máth Benedek Huba, 
NEMES Ádám 

Varga Balázs (KJT) Jutalom - 

2024 BAKOS Kende Dr. Tettamanti Tamás (KJT) Jutalom - 

2024 Csippán György Kővári Bálint (KJT) Jutalom - 

2024 FORGÓ Tamás Wágner Tamás (KJT) Jutalom KJK HK különdíj 

 
 

5.2 BSc/MSc szakdolgozatok/diplomatervek: 

Félév Kép
zés 

Témavezet
ő 

Téma címe Hallgató 

2019/20/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Matlab/Simulink rendszerben programozható valós 
idejű irányító egység STM32 platformon. 

GWBRY
N 

2019/20/
1 

bsc Mihály 
András 

Változtatható csillapítású felfüggesztés modellezése 
és irányítása 

YH3GU6 

2019/20/
1 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Formula Student versenyautó járműdinamikai 
adatelemzése 

ENPHIL 

2019/20/
1 

bsc Dr. Tarnai 
Géza 

A Kelenföld-Hegyeshalom vasútvonal ETCS 
megújításához kapcsolódó munkák bemutatása 

B7SJER 
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2019/20/
1 

bsc Dr. Varga 
Balázs 

Járműdinamikai modellek alkalmazása Unity 3D 
motorral Vehicle in the Loop tesztekhez 

YAI1J6 

2019/20/
1 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Sávcserélős gyémánt csomópontok (DDI) 
alkalmazása városi környezetben 

DGSXJI 

2019/20/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Gyalogoselkerülés mesterséges intelligencia 
segítségével, szimulált környezetben 

VR2BBG 

2019/20/
1 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Útvonalajánló rendszerek autópálya 
forgalomirányítás céljából 

AIQWNC 

2019/20/
2 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Kísérleti RTK GPS hardver vezetékes kommunikációs 
megoldásainak szoftveres fejlesztése 

BIGHWX 

2019/20/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Kísérleti modelljármű 2D lidar alapú navigációja ROS 
környezetben 

VUKVHI 

2019/20/
2 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Lézeres járműérzékelő mérési adatok 
alkalmazhatóságának vizsgálata 

CW6Q8
M 

2019/20/
2 

bsc Hegedüs 
Ferenc 

Közúti járművek irányítása megerősítéses tanítás 
módszerével 

MC67W
E 

2019/20/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Klasszikus trajektóriatervezési módszerek 
megvalósítása járműdinamikai szimulációban 

E47IJG 

2019/20/
2 

bsc Dr. Bécsi 
Tamás 

Mechanikai szerkezet szeizmikus 
transzmisszibilitásának kísérleti meghatározása 

EUYTP2 

2020/21/
1 

bsc Dr. Bécsi 
Tamás 

Önvezető jármű idő optimalizált pályája 
versenypályán 

ZBVSNE 

2020/21/
1 

bsc Dr. Bécsi 
Tamás 

Közúti önvezető jármű irányítása körfargalmi 
szituációban 

MYUUP
D 

2020/21/
1 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Oldalirányú járműdinamikai szabályzó 
optimalizálásának lehetőségei megerősítéses 
tanulással 

ODN6NL 

2020/21/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Akadályelkerülés lidar szenzor információk alapján 
megerősítéses tanulással 

D5V5O5 

2020/21/
1 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Járművek sávváltási manőverének tervezése és 
szimulációja autópálya felhajtó környezetében 

VMTYYV 

2020/21/
1 

bsc Dr. Varga 
Balázs 

RADAR szenzor implementálása Unity 3D 
környezetben 

P68D3M 

2020/21/
1 

bsc Dr. Szabó 
Géza 

Léginavigációs támogató rendszerek biztonsági 
fejlesztési folyamatainak elemzése 

BEECJN 

2020/21/
1 

bsc Dr. Varga 
Balázs 

Vezetéknélküli kommunikációs eszköz fejlesztése 
tanszéki gokarthoz. 

Y9TT0D 

2020/21/
1 

bsc Dr. Tarnai 
Géza 

Toolok használata a biztosítóberendezési 
tervezésben 

B8JIUX 

2020/21/
1 

bsc Dr. Bécsi 
Tamás 

Önvezető jármű trajektóriatervezése sávváltási 
szituációban  

KGJCKT 

2020/21/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

2D lidar alapú automatikus parkolás megvalósítása 
ROS környezetben. 

OLFDFS 

2020/21/
1 

bsc Dr. Varga 
Balázs 

Automatikus scenario-generálás szintetikus LiDAR 
pontfelhő előállítására Unity 3D környezetben 

AI18WM 

2020/21/
1 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Elektromos gokart fékszabályozásának 
megtervezése 

FBH0WG 
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2020/21/
2 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Kísérleti elektromos járműplatformmal végzett 
kikerülő manőver megvalósítása ROS 
keretrendszerrel 

CVG8GO 

2020/21/
2 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Oldalirányú járműdinamikai szabályzó 
optimalizálásának lehetőségei megerősítéses 
tanulással 

ODN6NL 

2020/21/
2 

bsc Fazekas 
Máté 

Jármű – kerékodometria modell vizsgálata gépi 
tanulás segítségével 

HJW5Z6 

2020/21/
2 

bsc Dr. Szabó 
Géza 

Autóipari kamerás vezetéstámogató rendszer IR-LED 
alrendszerének elektromágneses összeférhetőségi 
és funkcionális biztonsági elemzése 

OASI6S 

2020/21/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Trajektória tervező algoritmus fejlesztése 
Ackermann-kormányzásos járműre 

CJH4TC 

2020/21/
2 

bsc Dr. Varga 
Balázs 

Autonóm kézbesítő járművek 
nagyvárosikörnyezetben 

C1GE67 

2020/21/
2 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Klotoid alapú útvonaltervező megvalósítása neurális 
hálózat alkalmazásával 

N4FP5Z 

2020/21/
2 

bsc Dr. Szabó 
Géza 

Primer radarok alkalmazási kérdései a légiforgalmi 
irányításban 

E3BJ7S 

2020/21/
2 

bsc Nyerges 
Ádám 

Akkumulátoros elektromos hajtásláncú jármű 
energetikai vizsgálata 

PRERSN 

2020/21/
2 

bsc Dr. Szabó 
Géza 

Elektronikus biztosítóberendezés részegységeinek 
vizsgálati technológiájának kialakítása 

MTURZP 

2020/21/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Kamera kalibráció módszerek önvezető járműves 
alkalmazáshoz 

M9G6U6 

2020/21/
2 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Központi vezérlőegység nyomtatott áramkörének 
tervezése kísérleti autonóm járműplatformra 

BEE6PE 

2020/21/
2 

bsc Hegedűs 
Tamás 

Előzési manőver tervezése autonóm járművek 
számára 

MAZFAE 

2020/21/
2 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Járművezetési jellemzők klaszteranalízisre épülő 
módszerekkel 

ZHRP0V 

2020/21/
2 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Elektromos kísérleti járműplatform modellezése és 
identifikációja 

Z47KIP 

2021/22/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Kísérleti elektromos járműplatform oldalirányú 
szabályozásának megvalósítása 

MJ8D1R 

2021/22/
1 

bsc Simonyi 
Ernő Károly 

Objektum detektálás mélységi kamerával, mobil 
platformra 

WFMQD
4 

2021/22/
1 

bsc Szabó 
Ádám 

Közúti járművek keresztirányú modellezése és 
szabályozása 

BT3257 

2021/22/
1 

bsc Dr. 
Soumelidis 
Alexandros 

Autonóm jármű „Vehicle in The Loop” szimulációja 
MatLab környezetben 

IE50YN 

2021/22/
1 

bsc Szőke 
László 

Keretrendszer kialakítása autonóm járműirányítási 
szoftverágensek tanításához és teszteléséhez 

F3NAFD 

2021/22/
1 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

A MATSim forgalomszimulációs szoftver alkalmazása 
tevékenységi 
láncok optimalizálásához 

WB9LU3 

2021/22/
1 

bsc Farkas 
Balázs 

Megcsúszási függőségek tervezése formális 
módszerek segítségével 

BQ3U3T 
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2021/22/
1 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

ZalaZONE Smart City zóna jelzőlámpás 
irányító rendszerének szimulációja 

OLT15S 

2021/22/
1 

bsc Farkas 
Balázs 

Oldalvédelmi függőségek tervezése formális 
módszerek segítségével 

XVZKTW 

2021/22/
2 

bsc Farkas 
Balázs 

Vasúti biztosítóberendezések tervezését segítő 
módszerek kidolgozása 

UHJFJM 

2021/22/
2 

bsc Dr. Bécsi 
Tamás 

Hidraulikus működtetésű hegesztőkészülék 
tervezése és gyártása 
gázturbina tűzcső alkatrészhez 

CKROT0 

2021/22/
2 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Autonóm jármű hosszirányú irányítása 
kereszteződési helyzetek kezelésére 

C7EEDY 

2021/22/
2 

bsc Dr. Varga 
Balázs 

Autonóm kézbesítő járművek 
nagyvárosikörnyezetben 

C1GE67 

2021/22/
2 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Körforgalom szimulációja autonóm járművekkel CCQLMJ 

2021/22/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Modell-alapú Shimmy kompenzáció fejlesztése és 
egyszerűsítése KPI adatelemzés segítségével 

X25N9S 

2021/22/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Sávtartó rendszer fejlesztése Duckietown 
környezetben 

HZUCDC 

2021/22/
2 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Lehetőségek az elektromos járművek 
hatótávolságának növelésére 

I4WAR0 

2021/22/
2 

bsc Fehér 
Árpád 

Kísérleti elektromos járműplatform és 
tesztkörnyezetének modellezése autóipari 
szimulációs szoftverben 

V20R22 

2021/22/
2 

bsc Dr. Hrivnák 
István 

Vonatszám vezérelt vasúti forgalomirányítás és 
szimuláció 

D8079X 

2021/22/
2 

bsc Törő Olivér Inerciális szenzor zajparamétereinek becslése AGF4JY 

2021/22/
2 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Autonóm járművek kereszteződési interakcióinak 
modellezése közlekedési szimulátoron 

T6SHT2 

2022/23/
1 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Implementation and Usage of Supervised Learning 
Based Vehicle Control 

CAV6QN 

2022/23/
1 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Vasúthálózat elemeinek meghatározása 
képfeldolgozással torzított helyszínrajzokon 

I6SUE5 

2022/23/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Labirintusban történő navigáció megvalósítása lidar 
szenzorral felszerelt differenciál hajtású robottal 

E9IE78 

2022/23/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Lidar alapú objektumdetekció és irányítás 
megvalósítása Robot Operating System 
környezetben 

DPH8LN 

2022/23/
1 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Forgalomtechnikai teljesítmény vizsgálata és 
értékelése forgalomszimulációval különös 
tekintettel az automatizált járműfunkciókra 

LWJD5S 

2022/23/
1 

bsc Dr. Balázs 
Varga 

Trajectory design for autonomous drones navigating 
in 
a dynamic environment 

TCR694 

2022/23/
1 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Automatizált járművek dinamikai modellezése és 
sebességprofil számítása 

IAPWEO 

2022/23/
1 

bsc Attila 
Widner 

Frequency response techniques applied to vehicle 
dynamics analysis 

KILEZU 
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2022/23/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Adaptive Cruise Control kifejlesztése és tesztelése 
Turtlebot3 platformon 

WMFE2
7 

2022/23/
1 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Etikai kérdések az autonóm jármű 
irányítástervezésben 

IUK0TB 

2022/23/
1 

bsc Szabó 
Ádám 

Elektromos kuplung aktuátor tesztautomatizációs 
környezet fejlesztése 

BEAWDZ 

2022/23/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

CAN-busz alapú kommunikációs rendszer fejlesztése 
napelemes versenyhajóra 

GC8G4F 

2022/23/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Kamera alapú járműkövető szabályozás 
megvalósítása a Duckietown rendszerben 

V2SKKW 

2022/23/
2 

bsc Lövétei 
István 
Ferenc 

Optimális térközkiosztási lehetőségek vizsgálata C7IW10 

2022/23/
2 

bsc Dr. Varga 
Balázs 

Embedding a customizable radar ray tracing 
algorithm into Carla simulation platform to realize a 
highway emergency ADAS scenario 

HXW2IC 

2022/23/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Adaptive Cruise Control fejlesztése és tesztelése 
Cogniteam Hamster V6 platformon 

QY4U2M 

2022/23/
2 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

LiDAR alapú parkolóhely detektálás és parkolás 
Turtlebot3 modelljárművel 

UE2CR0 

2022/23/
2 

bsc Lövétei 
István 
Ferenc 

Sebességfüggő sorompóinditás eseteinek vizsgálata K953NV 

2022/23/
2 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Autonóm földi- és légi járművek kooperatív 
irányításának megvalósítása Python környezetben 

CJ3HMA 

2019/20/
1 

msc Dr. Németh 
Balázs 

Vizuális és inerciális odometria alapú SLAM 
algoritmus fejlesztése és implementálása 
tesztjárművön 

XID9F4 

2019/20/
1 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Beágyazott vezérlő szoftver biztonságkritikus teszt 
eseteinek automatizálása és CI/CT folyamatba való 
beépítése HIL környezetben 

B7YNNJ 

2019/20/
1 

msc Dr. Szabó 
Ádám 

Menetstabilizátor vezérlőelektronika termo-
elektronikai modellezése Matlab Simscape 
környezetben 

HIGB0A 

2019/20/
1 

msc Dr. Szabó 
Ádám 

Váltó aktuátor koncepcionálás 
haszongépjárművekhez  

HKI7AO 

2019/20/
1 

msc Dr. Szabó 
Ádám 

Mobilis tesztbábu-platform tervezése ADAS 
járműtesztekhez 

YQA90H 

2019/20/
1 

msc Dr. Németh 
Balázs 

Kamera alapú jármű pozíció becslés és járműmozgás 
predikció 

O4ECZA 

2019/20/
1 

msc Hegedüs 
Ferenc 

Szimulációs program készítése vezetést segítő 
berendezések modellezésére 

BPZEV3 

2019/20/
1 

msc Hegedüs 
Ferenc 

Autonóm járműfunkció fejlesztése megerősítéses 
tanulással 

ZKH9SB 

2019/20/
1 

msc Dr. Bécsi 
Tamás 

Speed Limit Traffic Sign Detection with Neural 
Networks for Commercial Vehicles’ Adaptive Cruise 
Control 

DVB12C 

2019/20/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Image Based Lane Keeping by End-to-End Machine 
Learning within Simulated Environment 

X5OD7L 

2019/20/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Examination of SLAM and route planner algorithms 
for automatic parking in simulation environment 

JM5E3Z 
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2019/20/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Fejlett vezetéstámogató rendszerek tesztelése 
szimulációs környezetben 

Y5ZB3U 

2019/20/
2 

msc Dr. Fehér 
Árpád 

Software development of wireless communication 
solutions for an experimental RTK GPS hardware 

DBP27Y 

2019/20/
2 

msc Dr. Törő 
Olivér 

Multimodell Maneuver Classification for Road 
Vehicles 

PJ04ZA 

2019/20/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Autóipari Radar szenzor pontosságának validálására 
szolgáló módszer kidolgozása 

XVMJ2T 

2019/20/
2 

msc Dr. Bécsi 
Tamás 

Megerősítéses tanulás és MCTS integrálása 
trajektória követés esetére/Integration of 
reinforcement learning and MCTS for trajectory 
following 

KAF86R 

2019/20/
2 

msc Dr. Bécsi 
Tamás 

Önvezető autó szervokormány rendszerének 
tesztelése külső kormány konzol segítségével 

JENG2L 

2019/20/
2 

msc Dr. Bécsi 
Tamás 

Gyártósor fejlesztése robotok alkalmazásával R9TUKM 

2019/20/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Behaviour prediction in road traffic APPRX8 

2019/20/
2 

msc Dr. Szabó 
Géza 

A légiforgalmi irányítás automatizálási lehetőségei és 
migrációs stratégiái 

DOWMI
F 

2019/20/
2 

msc Hegedüs 
Ferenc 

Vehicle dynamics modelling based on artificial neural 
networks 

YI0TXW 

2019/20/
2 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Szenzormodellezés virtuális autóipari 
tesztkörnyezethez 

BD7STW 

2019/20/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Application of Reinforcement Learning Agents in 
Highway Scenarios 

AJD9JS 

2019/20/
2 

msc Hegedüs 
Ferenc 

Szimulációs program készítése vezetést segítő 
berendezések modellezésére 

BPZEV3 

2019/20/
2 

msc Dr. Bécsi 
Tamás 

Road course estimation based on radar locations 
using convolutional neural network 

E3NZLA 

2020/21/
1 

msc Simonyi 
Ernő Károly 

Piezoelectric Roads FZYJWJ 

2020/21/
1 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Körforgalmak fordulási rátáinak becslése állapottér-
elméleti módszerekkel 

OKSV7L 

2020/21/
1 

msc Dr. Bécsi 
Tamás 

Application of Rear Looking Camera Systems for 
Autonomous Commercial Vehicles 

LXWFGC 

2020/21/
1 

msc Dr. Bede 
Zsuzsanna 

Design of lane detection algorithm GB1640 

2020/21/
1 

msc Dr. Bauer 
Péter 

Control surface layout and control co-design of a 
flexible flying wing 

ZEFSPM 

2020/21/
1 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Model predictive path tracking control for 
autonomous vehicles 

F0X28F 

2020/21/
1 

msc Lövétei 
István 
Ferenc 

Hibrid biztosítóberendezés biztonságigazolási 
módszertanának bemutatása CSM eljárás 
alkalmazásával 

A1QSY9 

2020/21/
1 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Autonomous Drifting using Reinforcement Learning DVY2DW 

2020/21/
1 

msc Dr. Fehér 
Árpád 

Comparison of the Most Commonly Used Vehicle 
Models 

SQ6DY2 
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2020/21/
1 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Vasúti forgalomirányítási stratégiák vizsgálata 
szimuláció segítségével 

KH4HJ3 

2020/21/
1 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Autonóm parkolási feladat megvalósítása HEZJ03 

2020/21/
1 

msc Dr. Bécsi 
Tamás 

Applications of LiDAR - Camera Sensor Pair for 
Autonomous Vehicles 

UFZJXC 

2020/21/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Lidar alapú adaptív sebességtartó szabályozás 
kifejlesztése 

I4CQAN 

2020/21/
2 

msc Dr. Bécsi 
Tamás 

Vezetéstámogató rendszerek integrációs 
problémáinak azonosítása és kezelése 

IGA2LO 

2021/22/
1 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Implementation of reinforcement learning in 
freeway scenario with variable speed limit control. 

Q9K2QV 

2021/22/
1 

msc Fehér 
Árpád 

Kormányművek valós idejű tesztelése driver model 
segítségével 

I7FFH3 

2021/22/
1 

msc Dr. Szabó 
Géza 

Supporting safety critical automotive system’s 
architecture design with calculation of key 
performance indicators 

ENPHIL 

2021/22/
1 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Integration of V2X Simulation in 
Vehicle-In-the-Loop Simulation Framework 

YAI1J6 

2021/22/
1 

msc Dr. Bécsi 
Tamás 

Reinforcement Learning based Motion Planning BCSPT6 

2021/22/
1 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Validation of Hyundai i 30 N TCR vehicle model made 
by IPG CarMaker 

DI37DF 

2021/22/
1 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Utazási idő és keresztmetszeti 
forgalomnagyság mérési adatok 
fúziója 

RRZVP4 

2021/22/
1 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

M3-as autópálya Gödöllo és M0 közötti szakaszának 
forgalomirányítása útvonalajánló rendszer 
alkalmazásával 

AIQWNC 

2021/22/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Image based Lane Keeping using End-to-end 
Machine Learning 

FS7N1U 

2021/22/
2 

msc Hakan 
Basargan 

Design and Implementation of Steer by 
Wire Control System for Autonomous 
Vehicles 

D35CE3 

2021/22/
2 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Analysis of Google Popular Times social activity 
data in relation with tra c data 

WPOD0
G 

2021/22/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Advanced Driver Assistant System 
Development in Duckietown 

YH3GU6 

2021/22/
2 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Calibration and validation of SPM based mesoscopic 
tra c 
modeling 

FA4520 

2021/22/
2 

msc Törő Olivér Ultrahang alapú vezetéstámogató rendszer 
paraméterének optimalizálása 

GDMS5T 

2021/22/
2 

msc Dr. Bede 
Zsuzsanna 

Optimization traffic flow in Budapest using VISSIM 
Simulation 

AGJE5Z 

2021/22/
2 

msc Dr. Szabó 
Géza 

Defining Safety Development Process for a Specific 
Autonomous Vehicle Function 

SB55KE 

2021/22/
2 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Validation of a Synthetic LIDAR Point Cloud PO82ZA 
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2021/22/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Development of an autonomous parking assistance 
function in ROS environment 

MC67W
E 

2022/23/
1 

msc Dr. Németh 
Balázs 

Implementation and Usage of 
Supervised Learning Based Vehicle Control 

ZRB0FI 

2022/23/
1 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Integration of lane-keeping system and adaptive 
cruise control in a simulation environment 

VUKVHI 

2022/23/
1 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Analysis of V2X communication in a simulation 
environment 

GWBRY
N 

2022/23/
1 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Development of reversing assist system for heavy-
duty vehicles 

D5V5O5 

2022/23/
1 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Position estimation based on road traffic 
situation recognition 

Y9TT0D 

2022/23/
1 

msc Dr. Szabó 
Géza 

Programozott berendezésen alapuló mellékvonali 
biztosítóberendezés 
rendszerkoncepciójának kidolgozása 

B8JIUX 

2022/23/
1 

msc Fehér 
Árpád 

Optimális útvonal tervezése statikus objektum 
kikerüléséhez 

FBH0WG 

2022/23/
1 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Attention-based approach of 
lane following for autonomous 
driving 

IDT2RH 

2022/23/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Implementation of LIDAR-based free space detection 
method 

CVG8GO 

2022/23/
2 

msc Dr. Szabó 
Ádám 

Replacing the Pneumatic Control of a Relay Valve 
with an Electric Motor 

PLJ91W 

2022/23/
2 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Combined Control of Platooning and Traffic 
Light in Urban Traffic Network 

CUAKM
H 

2022/23/
2 

msc Kővári 
Bálint 

Optimizing Railway Operations: A 
Reinforcement Learning Approach to 
Scheduling and Planning 

BWMTQ
X 

2022/23/
2 

msc Farkas 
Balázs 

Jelfogós áramkörök formális modellezése HTAM4T 

2022/23/
2 

msc Dr. Bede 
Zsuzsanna 

Design and Evaluation of Controllers for Adaptive 
Cruise Control System in Modern Vehicles 

FOQGPU 

2022/23/
2 

msc Lindenmaie
r László 

Autonomous Precision Landing of an Unmanned 
Aerial Vehicle 

JMQG4F 

2022/23/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Global path planning in Carla simulation 
environment using ANN-based traffic prediction 

N4FP5Z 

2022/23/
2 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Hotspot detection in urban traffic using 
fleet and social activity data 

YYWUO0 

2022/23/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Odometry-based automatic intrinsic 
calibration for automotive cameras 

M9G6U6 

2022/23/
2 

msc Dr. Németh 
Balázs 

LiDAR Based Environment Perception for 
Autonomous Vehicle 
Applications 

HU9WL9 

2022/23/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Image based lane keeping control using end to end 
machine learning 

TMIW69 

2022/23/
2 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Traffic congestion forecasting using machine 
learning 

KXIGQE 
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2022/23/
2 

msc Fehér 
Árpád 

Developement of local path planning for highly 
automated vehicles in Carla simulator 

VR2BBG 

2022/23/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Free space segmentation based on RGB 
mono camera image 

MAZFAE 

2023/24/
1 

bsc Dr. Fényes 
Dániel 

Formula Student versenyautó kerékszlip 
szabályzójának megvalósítása PID és csúszómód 
szabályzóval 

E0GHQR 

2023/24/
1 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Baleseti kockázatcsökkentés lehetőségének 
vizsgálata becsatlakozási szakaszokon konfliktus 
alapú elemzés segítségével 

R37N0Q 

2023/24/
1 

bsc Doba 
Dániel 
Károly 

Autonóm funkciófejlesztés kereszteződésen való 
áthaladáshoz több járműves szituációkban 

HU62MR 

2023/24/
1 

bsc Dr. Szabó 
Ádám 

Sebességfüggő laterális szabályozó tervezése 
önvezető járművek számára 

AAE0NP 

2023/24/
1 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

HMI tervezése magasan automatizált járműfunkciók 
konfigurálásához 

R4QRW
D 

2023/24/
1 

bsc Dr. Fényes 
Dániel 

Elektrohidraulikus kormánymű modellezése 
Software-in-the-Loop teszteléshez 

RVI37X 

2023/24/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Kamera alapú járműkövető szabályozás 
megvalósítása a Duckietown rendszerben 

V2SKKW 

2023/24/
1 

bsc Dr. 
Soumelidis 
Alexandros 

CAN alapú adatrögzítő prototípus szintű 
megvalósítása Formula Student versenyautóhoz 

GD4YKT 

2023/24/
1 

bsc Lelkó Attila Autonóm járműirányítási módszerek tervezése és 
tesztelése SLAM-alapú környezetben 

SP8PN9 

2023/24/
1 

bsc Dr. Szabó 
Ádám 

Multi-ágens Megerősítéses Tanulás alkalmazása 
HighwayEnv környezetben 

LTS0DF 

2023/24/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Légieszköz szögsebességszenzor hibadetektálás 
kamera felvételekből 

AA7V29 

2023/24/
1 

bsc Kővári 
Bálint 

Multi-ágens megerősítéses tanulás alkalmazása 
dinamikus autópályás környezetben 

BWKUG
Q 

2023/24/
1 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Hierarchikus járműirányítási struktúra megvalósítása 
magasan automatizált járművek számára 

T6TGD2 

2023/24/
1 

bsc Lelkó Attila Hosszú járműszerelvények modellezése és irányítása PMMRM
1 

2023/24/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Vezérlőbe helyezendő ELKO elfordulásának 
hibafeltárása, modellkészítés, megoldási javaslatok, 
iparosítás 

VPMZE
W 

2023/24/
1 

bsc Kővári 
Bálint 

Tanítóminta-priorizálási módszerek vizsgálata és 
fejlesztése Mély Tanulás esetére 

C4QFEY 

2023/24/
1 

bsc Widner 
Attila 

Futóműkinematikai tervezés DLQO5K 

2023/24/
1 

bsc Lelkó Attila Adaptív rendszerek alkalmazása a járműirányításban RYTMC0 

2023/24/
1 

msc Dr. Szabó 
Géza 

A légiforgalmi irányítás automatizálási lehetőségei TFV7LV 

2023/24/
1 

msc Dr. Szabó 
Ádám 

ABS és ATC regressziós tesztek dSpaces 
tesztkörnyezetben való automatizálása 

H8ZFIC 
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2023/24/
1 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Automatikus honnan-hová mátrix kalibráció SUMO 
forgalomszimulációval 

OLT15S 

2023/24/
1 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Active lateral driving function collaboration with 
blind spot monitor system in highway situation 

AYXJDG 

2023/24/
1 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Beyond Manual Verification: A Neural Network 
Approach to Enhance AEB Testing Process 

F3NAFD 

2023/24/
1 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Traffic Light Control at ZalaZONE Proving Ground PGJ49N 

2023/24/
1 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Individual and Socially Optimal Routing for 
Autonomous Vehicles 

LNRG3S 

2023/24/
2 

bsc Dr. Szabó 
Géza 

ATS B2 technológia implementálása a hazai 
légiforgalmi irányításban 

BHQC9X 

2023/24/
2 

bsc Dr. Varga 
Balázs 

Gyalogos-átkelőhelyes útkereszteződés érzékenység 
vizsgálata és irányítása 

CCCM57 

2023/24/
2 

bsc Lindenmaie
r László 

Állapot-megfigyelés és becslés fejlesztése közúti 
járművek laterális vezetéstámogató funkcióinak 
támogatására 

XEDZOE 

2023/24/
2 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Kísérleti elektromos járműplatform és 
tesztkörnyezetének modellezése autóipari 
szimulációs szoftverben 

V20R22 

2023/24/
2 

bsc Dr. Németh 
Balázs 

Autonóm földi- és légi járművek kooperatív 
irányításának megvalósítása Python környezetben 

CJ3HMA 

2023/24/
2 

msc Dr. Szabó 
Géza 

Az egységes európai vonatbefolyásoló rendszer 
(ETCS) fékgörbéit meghatározó nemzeti értékek 
patamétercsomag meghatározása 

BQ3U3T 

2023/24/
2 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Gépi tanulás alapú lokális trajektóriatervező 
implementálása ARM mikrovezérlőre 

OBPF9P 

2023/24/
2 

bsc Lelkó Attila Síkbeli drónmodell szabályozójának tervezése és 
optimalizálása 

F45NEQ 

2023/24/
2 

msc Farkas 
Balázs 

Integra-rendszerű biztosítóberendezések 
menetterv-módosításának vizsgálata 

J77EXF 

2023/24/
2 

msc Dr. Aradi 
Szilárd 

Development of an evasive maneuver assist system 
for collision avoidance involving vulnerable road 
users 

J8GU0D 

2023/24/
2 

msc Farkas 
Péter 

Development of a predictive diagnostic system for 
commercial vehicles 

PP22N9 

2023/24/
2 

msc Mihály 
András 

Obstacle avoidance of autonomous vehicles V2WVZL 

2023/24/
2 

msc Kővári 
Bálint 

Spatially Adaptive License Plate Recognition and 
Monocular Speed Estimation Based Vehicle 
Surveillance System 

HZUCDC 

2023/24/
2 

msc Lindenmaie
r László 

Radar-Camera Object Fusion for Automotive ADAS 
Applications 

BEO73P 

2023/24/
2 

msc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Emission Analysis of Road Traffic using Microscopic 
Traffic Simulation 

R6ISKY 

2023/24/
2 

msc Farkas 
Péter 

Camera-based environmental sensing of a model 
vehicle 

XPV248 
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2023/24/
2 

msc Dr. Szabó 
Ádám 

Longitudinal and lateral control of autonomous 
vehicles 

JSAUBS 

2023/24/
2 

msc Szőke 
László 

Vehicle in the Loop Simulation with CARLA H5JGOL 

2023/24/
2 

msc Dr. Németh 
Balázs 

Legal framework, ethical analysis, and simulation of 
an MPC-based algorithm for ethical maneuvering in 
Autonomous Vehicles 

GOM91
D 

2023/24/
2 

msc Dr. Németh 
Balázs 

Safety evaluation method for lateral dynamics of 
automated vehicles using learning algorithms 

CCQLMJ 

2023/24/
2 

msc Farkas 
Péter 

Reinforcement learning based automated parking 
system 

C5Z7F3 

2023/24/
2 

msc Dr. Szabó 
Ádám 

Longitudinal control development for ADAS 
applications 

J90TCL 

2024/25/
1 

bsc Lelkó Attila Autonóm versenyautó szabályzása megerősítéses 
tanulással 

VQ6ALJ 

2024/25/
1 

bsc Lindenmaie
r László 

Alacsony számításigényű szenzorfúzió autonóm 
járművek környezetérzékelésének támogatására 

RUWYF5 

2024/25/
1 

bsc Lindenmaie
r László 

Agymotoros gépjármű irányításának tervezése 
kerekenkénti elektronikus hajtásával/fékezésével 

SOL421 

2024/25/
1 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

RTK GNSS alapú pozicionáló hardver és szoftver 
készítése tesztpályás tesztek és demonstrációk 
támogatásához 

JREUR7 

2024/25/
1 

bsc Lelkó Attila Autonóm versenyautó irányítása prediktív 
módszerrel 

SBUH9D 

2024/25/
1 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Utastérbe jutó természetes fény szabályozása S7WO2H 

2024/25/
1 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Megkülönböztető jelzést használó járművek forgalmi 
előnyben részesítése 

L3NLGY 

2024/25/
1 

bsc Dr. Szabó 
Ádám 

Versenyautó optimális trajektóriájának tervezése a 
köridő minimalizálása végett 

VM8GO
7 

2024/25/
1 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Szoftverkörnyezet fejlesztése CAN kommunikáció 
monitorozásához és teszteléséhez 

ZOTPD1 

2024/25/
1 

bsc Lövétei 
István 
Ferenc 

Sebességfüggő sorompóindítás eseteinek vizsgálata K953NV 

2024/25/
1 

bsc Dr. 
Tettamanti 
Tamás 

Villamosközlekedés előnyben részesítésének 
műszaki lehetőségei és szimulációs vizsgálata 

XHJN4X 

2024/25/
1 

msc Lindenmaie
r László 

State Estimation for Autonomous Vehicle Dynamic 
Control 

DPH8LN 

2024/25/
1 

msc Dr. Németh 
Balázs 

Application of Reinforcement Learning for 
Guaranteeing Safe Motion of Autonomous Vehicles 
in Urban Context 

C7EEDY 

2024/25/
1 

msc Dr. Varga 
Balázs 

Graph search-based trajectory planning in dynamic 
environment 

TCR694 

2024/25/
1 

msc Dr. Fehér 
Árpád 

Vehicle Path Planning and Control with Obstacle 
Avoidance Based on LiDAR and DGPS Fusion 

WMFE2
7 

2024/25/
1 

bsc Dr. Aradi 
Szilárd 

Lidar alapú parkolóhely detektálás és parkolás 
kifejlesztése 

UE2CR0 
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2024/25/
1 

bsc Dr. Fehér 
Árpád 

Járműmodell fejlesztése mikrokontrolleres 
környezetben oktatás támogatásához 

LWW3J1 

 

5.3 PhD védések 

Doktorjelölt 
neve 

témavezető/ 
társ témavezető 

védés 
időpontja 

Értekezés címe 

Varga Balázs Tettamanti Tamás 
Kulcsár Balázs 

2021.01.20 Modeling and control of autonomous public 
transport vehicles 

Fényes Dániel Németh Balázs 2021.12.13 Application of data-driven methods for 
improving the peformances of lateral vehicle 
control systems 

Lu Qiong Tettamanti Tamás 2022.01.18 Impacts of Automated Vehicles on 
Traditional Road Traffic 

Szabó Ádám Bécsi Tamás 2022.02.21 Model based control of electro-pneumatic 
actuators 

Horváth Márton 
Tamás 

Varga István 2022.03.03 Methods for traffic state estimation and 
routing in urban road networks 

Törő Olivér Bécsi Tamás 2022.03.08 Object-tacking and maneuver estimating 
methods for advanced driver assistance 
systems 

Hegedüs Ferenc Bécsi Tamás 2022.03.17 Model based motion planning for highly 
automated road vehicles 

Mihály András Gáspár Péter 2022.10.27 Fault-tolerant control design of in-wheel 
electric vehicle based on energy efficiency, 
vehicle dynamics, road environment and 
driver behavior 

Basargan Hakan Gáspár Péter 2023.01.12 Integration of adaptive cruise control and 
semi-active suspension control to enhance 
road stability and driving comfort 

Hegedűs Tamás Németh Balázs 2023.01.31 Decision and control methods for overtaking 
strategies of autonomous vehicles 

Patartics Bálint Vanek Bálint 2023.02.08 Uncertain systems: analysis and synthesis 
with application to flutter suppression 
control 

Baár Tamás Luspay Tamás 2023.03.31 Optimal Decoupling of Dynamical Systems: A 
Convex Approach With Aerospace 
Applications 

Fehér Árpád Aradi Szilárd 2023.07.25 Reinforcement learning-based motion 
planning methods 

 

5.4 Habilitációs előadások 

Tettamanti Tamás (2023) Az automatizált közúti közlekedés modellezése, irányítása és szimulációs 
tesztelése 

Bécsi Tamás (2023) Magasan automatizált gépjárművek mozgástervezése gépi tanulási módszerekkel 

Németh Balázs (2023) Robusztus irányítások tervezése tanulási eljárásokat alkalmazó járműrendszerek 
számára 
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5.5 DSc védések 

Németh, Balázs (2023) Analízis és szintézis módszerek automatizált járművek irányítórendszereinek 
optimális tervezéséhez 

Tettamanti, Tamás (2022)  Az automatizált közúti közlekedés modellezése, irányítása és szimulációs 
tesztelése. 
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6. Szakmai hazai és nemzetközi kapcsolatok 

6.1 Hazai ipari és egyetemi kapcsolatok 

A 2021–2024 közötti időszakban tanszékünk ipari és kutatás-fejlesztési együttműködései 

jelentős mértékben bővültek és diverzifikálódtak. A korábbi években kialakított szoros 

kapcsolatainkat tovább mélyítettük, miközben új partnerintézményekkel és vállalatokkal is 

sikerült együttműködést kialakítani. A vasúti biztosítóberendezések területén kiemelkedő volt 

a Prolan Irányítástechnikai Zrt.-vel való közös munkánk. 2021 és 2022 során több szakértői 

projekt keretében végeztünk kockázatelemzési felülvizsgálatokat ElpultD55 típusú 

rendszerekhez kapcsolódóan különböző hazai vasútvonalakon, köztük a Kelenföld–

Hegyeshalom és a Debrecen–Füzesabony szakaszokon. A munka hozzájárult a korszerű vasúti 

irányítástechnikai megoldások biztonsági megalapozásához és a rendszerintegrációs 

szempontok kidolgozásához. Továbbra is stratégiai partnerünk a Robert Bosch Kft., amellyel 

2021-ben szoftverfejlesztési együttműködés keretében szimuláció-alapú kiértékelő rendszert 

dolgoztunk ki a Carla szimulátorra építve. Ez a projekt hozzájárult az autonóm járművek 

megbízhatóságának szimulációs vizsgálatához. A járműdinamikai és érzékelőtechnológiai 

kutatások terén 2022-től kiemelten eredményes kapcsolatot építettünk ki a KNORR-BREMSE 

Fékrendszerek Kft.-vel. A szenzor-adatfúzió témában végzett kutatásaink (2022–2024) 

középpontjában az előrejelző állapotfigyelés (Prediction Health and Performance Monitoring) 

állt, amely közvetlenül támogatja a jövő mobilitásához szükséges prediktív karbantartási 

rendszerek fejlesztését. Egy innovatív, klímapolitikai szempontból is jelentős kutatás 

keretében 2023-ban együttműködtünk a Google Ireland Ltd.-vel, a városi 

sebességkorlátozások éghajlati hatásainak vizsgálatára. Ez az interdiszciplináris projekt a 

közlekedés fenntarthatóságának fontos aspektusait vizsgálta, jelentős társadalmi hatású 

eredményekkel. Új partnerként csatlakozott a aHEAD Photonics Kft., amellyel 2024-ben 

vizuális tartalmat generáló szoftvercsomagot fejlesztettünk head-up display rendszerekhez, 

szoros kapcsolatban a Gyorsítósáv pályázati konstrukció célkitűzéseivel. 

Tanszékünk a hazai egyetemi szférában is széles kapcsolatrendszerrel bír. Ezek alapvetően 

közös kutatási és oktatási célú együttműködések.  

6.2 Nemzetközi ipari és egyetemi kapcsolatok 

Tanszékünk nemzetközi kapcsolatrendszere az elmúlt időszakban is stabil alapokon 
nyugodott, és számos kiemelt intézménnyel folyt tovább az együttműködés. A University of 
Minnesota-val való kapcsolatunk középpontjában továbbra is a robusztus irányítás és 
hibadetektálás áll, míg a Zsolnai Egyetemmel és a TU Braunschweig-gal a vasúti rendszerek és 
formális modellek terén dolgoztunk együtt. Az olasz Salerno és Benevento egyetemekkel 
járműirányítási témájú kutatási kapcsolatok zajlottak, a francia Grenoble Institute of 
Technology-val közös munkák pedig a sztochasztikus rendszerek és irányításelmélet terén 
folytatódtak. A svédországi Chalmers és a kanadai Concordia University egyetemekkel doktori 
képzési és publikációs együttműködés formájában valósultak meg közös eredmények.  
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A tanszék oktatói és kutatói továbbra is aktív résztvevői a hazai és nemzetközi tudományos 
közéletnek. Munkatársaink több rangos szakmai testület tagjai, tudományos bizottságokban, 
szerkesztőbizottságokban és konferenciák programbizottságaiban végeznek tevékenységet. 

E közéleti szerepvállalások nemcsak tanszékünk nemzetközi láthatóságát növelik, hanem 
jelentősen hozzájárulnak a magyar közlekedési és irányítástechnikai szakterületek nemzetközi 
integrációjához is. 

 

Tanszéki  

kapcsolattartó 

Ország,  

város 

Intézmény 

 

Kezde

te 
Együttműködés tárgya 

Dr. Bokor J. USA, Minnesota 

University of Minnesota, 

Aerospace Engineering & 

Mech. 

1998- 
Robusztus irányítás és 

hibadetektálás 

Dr. Tarnai G. 
Szlovákia, Zsolna 

 

Zsolnai Egyetem 

Villamosmérnöki Kar, 

Prof. Karol Rastocny 

1998- 
Biztonságigazolási 

módszerek 

Dr. Tarnai G. 

 
 

 

Németország, 

Braunschweig 

 

TU Braunschweig 

Inst. für Verkehrssich. 

Und Aut. 

1999- 

 

Formális módszerek a 

vasúti technikában 

Dr. Gáspár P. 

 

Olaszország, 

Salerno 

 

Dipartimento di 

Ingegneria 

Industriale/DIIN, 

Universita Degli Studi di 

Salerno, Prof. Ivan Arsie 

2000- 

 

Sztochasztikus dinamikus 

rendszerek 

 
Socrates/Erasmus 

agreement 

Dr. Gáspár P. 

 

Olaszország, 

Benevento 

 

Facoltà di Ingegneria, 

Università del Sannio in 

Benevento, Prof. Luigi 

Glielmo 

2012- 

 

Járműirányítási kutatások 

 

Dr. Gáspár P. 

 
 

 

Franciaország 

Grenoble 

 

GIPSA-lab / Control 

System department, 

Grenoble Institute of 

Technology, Prof. Olivier 

Sename 

 

2004- 

 

Control és Matematikai 

modellezés. Sztoch. 

dinamikus rendszerek 

optimálása. 

Doktori iskolák 

együttműködése 

Dr. Tettamanti 

T. 

 

Svédország, 

Göteborg 

 

Chalmers University of 

Technology, Department 

of Signals and Systems, 

Dr. Kulcsár Balázs 

 

2012- 

 

PhD oktatási és kutatási 

(publikációs) 

együttműködés 

 

Dr. Tettamanti 
T. 

Kanada, 

Montréal 

Ciprian Alecsandru 

Concordia University 

 

2020- 

 

Kutatási (publikációs) 

együttműködés 
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6.3 Közéleti szereplés 

Név Hazai tagságok 

Dr. Gáspár Péter 

egyetemi tanár, 

tanszékvezető 

MTA levelező tag, 
BME Tudományos Tanács, 
MTA Köztestületi tag, Műszaki Tudományok Osztálya, 
MTA Automatizálási és Számítástechnikai Bizottság tagja 
MTA Közledés és Járműtudományi Bizottság tagja 
BME Kandó Kálmán Doktori Iskola vezetője 

Dr. Bokor József 

egyetemi tanár 
2018 - MTA Elnökségi tag (matematika és természettudományok) 

Dr. Varga István 

egyetemi tanár 

2016- az MTA Műszaki Tudományok Osztályának nem akadémikus 
közgyűlési képviselője 
2015- Magyar Mérnökakadémia tagja 
2015- BME Szenátus tagja 
2012- MTA Közlekedéstudományi Bizottság tagja 
2008- MTA Fiatal Kutatók Testület tagja 
2007- MTA Köztestületi tag 
2007- Közlekedéstudományi Egyesület tagja 
2005-2009 Paksi Atomerőmű által létrehozott „Irányítástechnikai és 
Folyamatinformatikai Szakértői Testület” titkára 

Dr. Bede Zsuzsanna 

adjunktus 

2014- MTA Köztestületi tag, Műszaki Tudományok Osztály, 
Közlekedéstudományi Bizottság 
2014- Magyar Mérnökakadémia tagja 

Dr. Tettamanti Tamás 

egyetemi tanár 

2007- A Közlekedéstudományi Egyesület (KTE) tagja  
2014- a Magyar Tudományos Akadémia köztestületének tagja (VI. 
Műszaki Tudományok Osztály, Közlekedéstudományi Bizottság) 

Dr. Hrivnák István 

 
Szerkesztőbizottsági tag a Vasúti Vezetékvilág c. vasúti 
szakfolyóiratban 

Dr. Gáspár Péter 

egyetemi tanár, 

tanszékvezető 

IFAC Nemzeti Szervezet elnöke 
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 
Szerkesztőbizottsági tag az International Journal of Vehicle Systems 
Modelling and Testing (Inderscience Publishing) és a Journal of 
Vehicle Design (Columbia International Publishing) folyóiratoknál. 
Folyóirat különszámok 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 
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Lektori, szerkesztői munka folyóiratokban, nemzetközi 
konferenciáknál: 2nd IFAC Workshop on Linear Parameter 

Varying Systems, Florianopolis, Brazil, 2018. 15th IFAC 
Symposium on Control in Transportation Systems, Savona, 
2018. 19th International Conference on Intelligent Transportation 
Systems, Rio de Janeiro, 2016., International Conference on Internet 
of things and Cloud Computing, Cambridge, 2016.14th IFAC 
Sumposium on Control in Transportation Systems, Istanbul, 2016. 1st 
IFAC Workshop on Linear Parameter Varying Systems LPVS. Grenoble, 
2015. 18th International Conference on Intelligent Transportation 
Systems, Canary Islands, 2015, Workshop on Design, Simulation, 
Optimization and Control of Green Vehicles and Transportation, 
Gyor, 2014., 17th International IEEE Conference on Intelligent 
Transportation Systems, Qingdao, 2014, Advances in Control and 
Automation Theory for Transportation Applications, Istanbul, 2013, 
2nd IFAC Workshop on Research, Development and Education of 
Unmanned Aerial Systems, Compiegne, 2013., Joint conference 
‘Symposium System Structure and Control’, ‘Workshop Time-Delay  
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Digitálisan összekapcsolt adatforrásokra alapozott, dinamikus, hangolt és adaptív városi 
forgalomirányítási rendszer szolgáltatások és beavatkozási, értékelési közlekedéspolitikai 
eszköztár kifejlesztése 
Forgalommodellezés, forgalomszimuláció, forgalomirányítás 
Projekt időtartama: 2020 - 2024 
 
Autonóm Rendszerek Nemzeti Laboratórium 
Járműirányítás, Gépi tanulás 
Projekt időtartama: 2020 – 2025 
 
TKP2021-NVA-02 Tématerületi Kiválósági Program 2021- Nemzetvédelem, nemzetbiztonság 
alprogram  
Projekt időtartama: 2021 - 2025 
 
Kooperatív Technológiák Nemzeti Laboratórium 
Járműirányítás 
Projekt időtartama: 2022 – 2026 
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9. Főbb gazdasági mutatók 

 
költségvetési támogatás egyéb bevételek személyi költségek 

2021. 86 044 648 Ft 208 020 725    245 233 561    

2022. 61 853 747 Ft 271 119 786    199 200 662    

2023. 100 101 166 Ft 125 665 758    122 775 079    

2024. 118 948 382 Ft 129 894 150    124 350 449    

 

Az ’egyéb bevételek’ oszlopba megjelenő számok a pályázatokból és projektekből befolyó 
bevételek összesített értékei. A pályázatok természeténél fogva ezen összegek több tétel 
finanszírozását kell biztosítani: 

• más egyetemi karon, illetve a KJK más tanszékein kutató és oktató kollégák kutatási és 
oktatási tevékenységeinek támogatása (konferecia regisztrációk, tanulmányutak, 
publikációs költségek, tananyagfejlesztések) 

• egyetemi hallgatók kutatási és demonstrátori tevékenységeinek támogatása 
(ösztöndíjak, tanulmányutak),  

• beszerzések,  

• laborépítés.  

A költségvetési támogatás és a személyi költségek oszlopok kizárólag a tanszékkel kapcsolatos 
adatokat tartalmazza.  
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10. Jövőkép 

A 2025 utáni időszakra tanszékünk stratégiai célkitűzései között az oktatás minőségének további 
javítása, a hallgatói bevonás elősegítése, valamint a nemzetközi láthatóság növelése szerepel. 
Szeretnénk megerősíteni a tehetséggondozási struktúráinkat, rendszeres TDK dolgozatok és 
diplomaterv/szakdolgozat munkák támogatásával. A doktori képzésben való szerepünket tovább 
bővítenénk, és a hallgatói előremenetelt tudatosan segítő tanári jelenléttel kísérnénk. 
 
Az ipari kapcsolatok terén a jövőben is fontos célunk, hogy projektjeinkben a hallgatói résztvételt 
növeljük, valamint a K+F tevékenységeket az ipari igényekhez illeszkedő, de tudományos szempontból 
is magas színvonalú eredmények irányába fejlesszük. Szándékunk, hogy ipari projektjeink száma és 
hatása is folyamatosan növekedjen, ezekbe pedig a hallgatók egyre nagyobb arányban kapcsolódjanak 
be. 
 
A nemzetközi téren célunk a publikációs jelenlét további erősítése, valamint a mobilitási lehetőségek 
kiszélesítése mind a hallgatók, mind az oktatók számára. 
 
A tanszék jövőjét olyan nyitott, dinamikus és tudásorientált műhelyként képzeljük el, ahol a hallgató, 
az oktató és az ipari partner egyaránt aktív alkotója a fejlődésnek. Célunk, hogy a hazai jármű- és 
közlekedésautomatizálási kutatás egyik legmeghatározóbb tudásközpontjává váljunk. 


