A Kozlekedés- és Jarmdiranyitasi Tanszék
beszamoldja a 2021-2024 évi
tevékenységeirdl

2025. aprilis

e Buidapesti Miszaki és Gazdasagtudomdanyi Egyetem
e [(Gzlekedésmérndki és Jarmimeérnoki Kar
e (O 2 /e ke dés- €5 Jurrr:u-’mr;y:tu;-’ Tanszék



Tartalom

1. BEVEZELG.......coueeeiiiiieeiee ettt ettt ettt ettt ettt et e b et et e e s be e e sa bt e e bee e eate e s be e e nneeesareeeaneeenareenn 7
2. Tanszéki kompetencia terlilletek ................ooooviiiiiiiii e 8
2.1 Tanszéki kompetencidk a jdrmimechatronika terlletén:.........ccccoveeeciieicciieie e 8
2.2 Tanszéki kompetencidk a kozuti kozlekedés terlletén: .......ccccevvvviieieiiieicie e 8
2.3 Tanszéki kompetencidk a vasuti kozlekedés terlletén:.......cccvevvciieeiiiiieee e 9
2.4 Tanszéki kompetencidk a |égi kOzlekedés terlletén:.......cccccoveieeiieeeeciiee e e 9
3. SZEMEIYi AlIOMANY ....oooiiiiii et e e e e et e e e et re e e e erta e e e saraeeeenes 10
4, OKEatasi tEVEKENYSEE.........coocuiieiieeeiee ettt ete e ee et s e e e te e e st e e s steeesateesbaeessseesnseseaseeesnseennes 12
4.1 BSC €S IMISC OKEALAS .eeuveieitieiiieeiie ettt ettt ettt ettt ettt e st e st e e bt e e sabe e e sabeesabeesnbeesabeeenanes 12
4.2 Szabadon VAlaszthatd tArgyak ......cc.eeei i 14
e B o o D I - [ =4V | S UR 15
4.4 LabOratOriUMOK .....eeeeeeeerteesiee ittt ettt sttt ettt b e bt e she e s at e et e et e e s beesbe e saeesanesbe e be e beenes 15
5., TDK/BSC/MSC dOIZOZAtOK.........ceeeiveeeereeeciic ettt ettt ettt e et s e eat e e ebeeeeneeeebeeenaeas 17
oI R B ] Qe [o]F <o 72 | o PSR TR 17
5.2 BSc/MSc szakdolgozatok/diplomatervek: ..........ocueeeeueieiieeiiee ettt e 18
5.3 DSC VEABSEK ...ttt bbb st et b e s b sae e st eabe e b e b e nes 30
6. Szakmai hazai és nemzetko6zi kapcsolatok................oooociiiiiiiiii i 31
6.1 Hazai ipari és egyetemi KapCsOlatoK ........cuivciiiiiiiiiieeciiie e 31
6.2 Nemzetkozi ipari és egyetemi kapcsolatok........ouuieiiiiiiiiiii e 31
e I o] Loy BT 2= =T o] L= TR 33
5.4 DHJAK ettt b e bt h et ettt e bt e she e s ae e st e e be e beennes 37
7. KUtatasi tEVEKENYSEE............ooiiiiiii ettt et e e s e e e e b e e e e areeas 38
7.1 PUDIKACIOS StAtiSZEiKa: ..eeouveerieiieieeriee e st e s e 38
7.2 FONtOS PUBIKACIOK lISTA]a:.....uviieiiiiie ettt et e et e e e e are e e e e abaee e enraeas 38
8. Projektek, PAlYAZAtOK ............oooiuiiiiieieie et e e e e a e e e e abe e e e e enraeas 56
9. FObb gazdasagi MULAtOK ................ooooiiiiiieie e et e e ree e e e are e e e e areeas 57

10, JOVOKED ...ttt e e 58




1. Bevezeto

A Kozlekedés- és Jarm(iranyitdsi Tanszék az elmult évek soran is aktivan hozzajarult a BME
Kozlekedésmérnoki és Jarmimérnoki Kar oktatdsi, kutatdsi és innovacids tevékenységéhez.
Komplex kompetencidval rendelkeziink a jarmlmechatronika, a kozuti, vasuti és légi
kozlekedés teriiletén, oktatasban, tudomanyos kutatdsban és ipari kapcsolatokban egyardnt.

Az oktatasban betoltott szerepilink kiemelkedd: a Kar mindharom BSc szakjan alaptdrgyakat
oktatunk, mikozben szakterileti specializaciokat épitettiink ki és gondozunk. A
jarmimechatronika, kdzlekedésautomatizalds és jdrmlautomatizalas specializaciék mellett az
utdbbi években tars tanszékekkel egylttmiikddésben Uj tantdrgyakat és mihelyeket hoztunk
|étre, reagalva a miszaki felsGoktatas és ipar gyors litem fejl6désére.

A tanszék hallgatoi tevékenysége kiemelked6 és példaértékd. Az elmult években karunk egyik
legaktivabb tudomdanyos milihelyeként szdmos tehetséges hallgatdt tdmogattunk TDK
dolgozatok, pdlyazatok és szakmai mihelymunkak keretében. E k6z6s munka eredményeként
rendszeresen szllettek szakmai elismerések, publikacidk, versenyeredmények és innovativ
fejlesztések. A hallgatdék bevondsa a tanszéki szemlélet kozponti eleme, amely érdemben
hozzdjarul oktatasi és kutatasi sikereinkhez.

Tudomanyos életiink szintén dinamikusan fejl6dott az elmult években. A publikacids aktivitas
stabilan nétt, nemzetkozi szintl folydiratokban, elismert konferencidkon jelennek meg
tanszéki szerz6ink munkai. Az ipari kapcsolatok terén kiemelked6 partneri viszonyokat
alakitottunk ki, és szdmos nagyvolumen( projektben vettlink részt, a Bosch, Prolan, Knorr-
Bremse, Google és masok megbizasaval. Az Autondm Rendszerek és Kooperativ Technoldégiak
Nemzeti Laboratdriumok aktiv szereplGiként nemcsak tudomdanyos, hanem rendszertervezési
és implementacids szinten is jelen vagyunk.

A tanszék életében a kozéleti szerepvallalds is fontos: munkatarsaink szamos tudomanyos
szervezet, akadémiai bizottsdg, szakfolydirat szerkesztGbizottsdg tagjai, rendszeresen
szerveznek nemzetkozi konferencidkat, workshopokat, lektoralnak és publikalnak.

Célunk, hogy a tanszéki munkat tovabbra is a kivaldsagra vald torekvés, a hallgatok irdnti
elhivatottsag, a tudomanyos minéség és a gyakorlat-orientdltsag hatarozza meg.




2. Tanszéki kompetencia teriiletek

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

2.1 Tanszéki kompetencidk a jarmilimechatronika teriiletén:

Komponens szintl tervezés: jarmlmodellezés, minGségi specifikdciok (trajektoria
kdvetés, menetstabilitds, kényelem, l(zemanyag, kdrosanyag kibocsatas), robusztus
irdnyitastervezési modszerek és algoritmusok

Integralt iranyitads tervezés: a dinamikat befolydsold aktiv beavatkozék 6sszehangolt
irdnyitasa az el6irt m(ikodési kovetelmények garantaldsa érdekében, valamint a biztonsag
és a megbizhatésag novelése érdekében. Prioritds: beavatkozdk kozotti hierarchia
biztositasa. Rekonfigurdlhatdsdg: a megvaltozott mindségi feladatok garantdlasa.
Hibat(iré irdnyitas: komponens meghibdsoddsanak kezelése.

Kooperativ irdnyitasok: jarmdlvek egylttmikodésének biztositdsa kozos célok elérése
érdekében (lizemanyag fogyasztds és karosanyag kibocsatds csokkentése).
Kommunikacié: jarmuallapot-informaciok gyljtése, biztonsdgos tovabbitasa és
felhasznalasa, Uj funkcidk kifejlesztéséhez.

Jarm(ifedélzeti halézatok: CAN, LIN, FlexRay, Vezeték nélkiili adattovabbitas.

Beagyazott rendszerek: jarmdipari  vezérlGegységek  jovSbeni  funkcidinak,
kdvetelményeinek és architekturajanak, valamint autoném jarmdfunkcidk kidolgozasa,
kornyezetallésagi tesztek, Software-in-the-Loop (SIL) és Hardware-in-the-Loop (HIL)
tesztelés és szimuldcio.

Gépi tanulds a jarmliranyitasban: megerGsitéses tanulds és heurisztikus keresé
algoritmusok alkalmazdsa a trajektériatervezés és a dontéshozas teriiletén. Gépi tanulds
alapu jarm(imandéver és trajektoéria becslések.

Szenzorfuzié: multiszenzoros és multiobjektumos objektum kovet6 algoritmusok
probablisztikus mdédszerekkel.

2.2 Tanszéki kompetencidk a kozuti kozlekedés teriiletén:

Kozuti méréstechnika, forgalmi paraméterek mérése és becslése

Kozuti forgalmi adatok adatfuzids feldolgozasi mddszerei

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

Kozuti forgalomirdnyitasi algoritmusok: autépalya és varosi halozat

Kozbsségi kozlekedés elénybiztositdsa

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

Kozuti kozlekedésautomatikai szakért6i feladatok ellatasa: kozuti irdnyitd rendszerek
(forgalomiranyité berendezések, forgalomiranyité kézpont, tavfelligyelet,
jarmUdetektorok), C-ITS alkalmazésok.

»Mixed-reality” szimulacids keretrendszer autondm jarm(itechnolégiak teszteléséhez.




2.3 Tanszéki kompetenciak a vasuti kozlekedés teriiletén:

Kozponti forgalomirdnyitds: teljes halézatra kiterjed6 kozponti forgalomiranyitas
koncepciondlis kérdései (szervezeti felépités, munkaszervezés, forgalmi és mdszaki
szabalyzatok, technoldgia). Konkrét javaslattétel a MAV Zrt. halézatara vonatkozdan.
Veszély és kockazatelemzés: veszély- és kockazatelemzés a vasuti kozlekedésben,
biztonsagi célok kockazati alapu meghatdrozasa.

Vasuti iranyitérendszerek, komponensek: vasuti iranyitérendszerek rendszertechnikdja,
vasuti irdnyitérendszerekkel es komponensekkel szemben tamasztott kovetelmények
meghatdarozasa, biztositoberendezési funkcidk specifikacidja, feltétflizetek dsszedllitasa,
mUszaki és biztonsagi specifikacidk elemzése

Villamos vontatas energetikdja: fels6vezetéki halézat elemzése, jarmi szintd
optimalizalas (beavatkozasi lehetdségek, vezetési jellemzbk vizsgdlata, vezetéstamogatd
algoritmusok, optimalizdlds sebességkorlatozasokra, illetve lejtékre, modell validacio
szimulacidval, valés adatok alapjan, implementacidés lehetéségek mozdonyfedélzeti
rendszeren), forgalmi szempontok (vasuti szimuldtor programmal, energiafogyasztds és
menetid6 kapcsolata, valés jarm(ivekkel és haldzatrészen szimuldlt eredmények
vizsgalata.

Fedélzeti rendszerek: mozdonyfedélzeti berendezések fejlesztése, fedélzeti
berendezések biztonsagi vizsgdlata

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

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

2.4 Tanszéki kompetenciak a légi kozlekedés teriiletén:

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

Modellalkotds és elemzés megtortént események kivizsgdlasanak tdmogatasara.

A légiforgalmi irdnyitas front-line személyzetét, valamint a légiforgalmi iranyitdi
hattérmunkat illet6 dontéstdmogatd eszkozok fejlesztése, radarinformacié-alapu
elkllonitések eljarasainak vizsgdlata.

Repiil6tereket, légtereket, CNS rendszereket érint§ valtoztatasok szakértdi vizsgalata.
Replilésbiztonsag-irdnyitas: kockazatterjedés-vizsgalat, fuzzy implementacid, prediktiv
replilésbiztonsagi modell-szimulacids, kérnyezet kialakitas

Biztonsagmenedzsment rendszerek (SMS): biztonsdgmenedzsment rendszerek
szisztematikus fejlesztése, folyamatmodellezés és emberi hibamodellek alkalmazasa.
Jogszabalyi kornyezet, nemzetkozi elGirdsok, vallalati szabalyozasok és képzés/miiszaki
kultdra 6sszhangja.

Légtérkapacitas, szektorkapacitas: légtérkapacitas / szektorkapacitasi modellek
vizsgdlata, optimalis paraméterkészlet meghatdrozasa, szektorkapacitasi szimulaciok,
emberi viselkedésmodellek, terheléses és hibamodellek alkalmazasa az ATC teruletén,
kapcsolat az SMS-el.
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4. Oktatasi tevékenység

4.1 BSc és MSc oktatas

A Kozlekedés- és Jarmdiranyitasi Tanszék oktatdsi tevékenysége sokrét(i: tanszékiink oktat BSc
szakon nagylétszdmu alaptdrgyakat (ilyenek példdul a Programozas és az Elektrotechnika,
elektronika tantargyak), amelyek a Kar mindharom alapszakja tantervének részét képezik,
ugyanakkor feladatunk a specializaciokhoz kot6d6, a tanszék kompetenciakoreibe tartozé
tantargyak oktatasa is (ilyenek példaul a Kozuti forgalomiranyitas, a Vasuti automatika, illetve
a Légi irdnyité és kommunikacios rendszerek targyak).

A mesterképzésben hasonlé mddon oktatunk olyan targyakat, amelyek mindhdarom
mesterszak hallgatéi szdmara kotelezbek (ilyen példaul az Iranyitaselmélet), mikdzben
kislétszamban is oktatunk specializdcios targyakat a Kozlekedésautomatizalasi, illetve a
JarmUautomatizalasi specializacidkon.

Az BSc és MSc szakokon oktatott targyak Osszefoglaldsat az 1. tablazat és a 2. tdblazat
tartalmazza.

Tanszékink harom specializaciéért felelGs:

e JarmUmechatronika specializacié (Jarm({mérndoki alapszak),
o Kozlekedésautomatizaldsi specializacié (Kozlekedésmérndki mesterszak) és
e JarmUautomatizalasi specializacid (JArmimérnoki mesterszak)

1. tdblazat. A KJIT BSc szakokon oktatott tantdrgyai

1. 2. 3. 4. 5. 6. 7.
Jarmlmérnoki BSc féléev |félev |féléev |félév |félév |félév |[félév

Programozas 2047

Elektrotechnika, elektronika 320v6

Logikai halézatok 210f3

Iranyitastechnika 210v3

Jarmiimechatronika
specializdacio

Jarm{(ifedélzeti rendszerek | 120f4

Jarm{(ifedélzeti rendszerek Il 221v5

Jarm{(ifedélzeti rendszerek Il 202v5

Erzékel6k és beavatkozok | 202f4

ErzékelSk és beavatkozok I 202v4

Jarmdiranyitas | 2104

Jarmdiranyitas Il 220v4

Jarm{(ifedélzeti kommunikacid 210f4

Megbizhatdsag és biztonsag* 210f3

* Vasuti jarm(vek specializacién
is.

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

‘ Programozas 20417
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Elektrotechnika, elektronika 320v6

Kozlekedési automatika A

220v4

Szamitogépes m{iszaki
alkalmazas

0203

Logikai halézatok

210f3

Iranyitastechnika

210v3

Kommunikacids rendszerek

202f5

Koézlekedési folyamatok specializdcio

Kozuti forgalomiranyitas .

210f3

Kozuti forgalomiranyitas Il.

211va

Vasuti automatika I.

210f3

Vasuti automatika Il.

210v4

Légi ir. komm. rendszerek |

210f3

Légi ir. komm. rendszerek Il

211v4

Logisztikai mérnok BSc félév | félév

félév

félév

félév

félév

félév

Programozas 20417

Elektrotechnika, elektronika 320v6

Irdnyitastechnika

210v3

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

Jarm{mérnoki MSc

1. félév

2. félév

3. félév

4. félév

Irdnyitaselmélet

210v3

Programozas C és Matlab nyelven

20214

Elektronika, elektronikus mérGrendszerek

210f4

Mechatronika és mikroszamitdgépek

2024

Jarmiiautomatizalds specializdcio

Jarmdipari kornyezetérzékelés

202v4

Diszkrét iranyitasok tervezése

202v4

Biztonsag és megbizhatdsag a jarm(iparban

200v3

JarmUautomatizalasi rendszerek tervezése

204v7

Kozlekedésmérnoki MSc

1. félév

2. félév

3. félév

4. félév

Iranyitaselmélet

210v3

Elektronika, elektronikus mérGrendszerek

210f4

I+K technoldgiak

210f3

Kozlekedési automatika

210v4

Koézl. automatizaldsi specializdcio

Szakmai gyakorlat

4 hét

Jelfeldolgozas a kozlekedésben

220v5

Jarm-palya informacids kapcsolat

200f3

Jarm(iforg. rendszerek modellezése és ir.

230v6

Kozl. aut. rendsz. tervezése

203v6

Koézl. automatizalasi specializdcio

\Jérm(j—pélya informacidés kapcsolat

200f3 |
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Jarm(iforg. rendszerek modellezése és ir. 230v6
Jelfeldolgozds a kozlekedésben 220v5
Kozl. aut. rendsz. tervezése 203v6
Kozlaut. projektfeladat 02013
Air Traffic Management specializdcio
Communic., Navigation and Surveillance (CNS) 200f3
Safety in Air Traffic Control 200f3
Logisztikai mérnoki MSc 1. félév | 2. félév | 3. félév | 4. félév
Iranyitaselmélet ML 211v5
Algoritmusok tervezése 202f5
AVCE MSc 1. félév | 2. félév | 3. félév | 4. félév
Programozas C- és Matlab nyelven 201f4
Jarmdipari kornyezetérzékelés 202v5
Irdnyitaselmélet és rendszerdinamika 202v4
Biztonsag és megbizhatdsag a jarmdiparban 20013
Jarm(forgalom modellezése, szimulacidja és iranyitasa 202f4

4.2 Szabadon valaszthato targyak

Tanszékiink  bdGséges  kindlatot nydjt szabadon  vdlaszthatd tantdrgyakbdl a
kompetenciaterileteinkhez tartozé témakdrokben. A beszamolé altal feldlelt id6szakban a 3.
tablazatban lathaté szabadon valaszthato targyak keriltek meghirdetésre, témakorok szerinti
bontasban

3. tdbldzat. Szabadon vdlaszthato tdrgyak a 2021-2024 id6északban

Informatika, kozlekedés

Intelligens megoldasok a kozlekedésben (angol nyelven, Erasmus
hallgatéknak)

Algoritmuskészités alapjai

Informatikai rendszerek lizemeltetése

Szamitastechnika lll.

Jarm(elektronika

Elektronikus jarm(iranyitasi rendszerek

Korszer( autdipari termékek és fejlesztési mdodszerek
Villamosgépek elmélete és alkalmazasa a kozlekedésben

Légikozlekedés

Automatika a légiforgalmi irdnyitasban

Automatikus fedélzeti iranyitérendszerek a légikozlekedésben
Biztonsdagigazolas a légikozlekedésben
Légikozlekedés-iranyitdsi alapismeretek

Vasuti kozlekedés
Vasuti biztositdberendezések IlI.
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Vasuti jarmdvek és kitérék kapcsolata
Allomasi biztositoberendezések

Térkozi biztositoberendezések

Metrd kozlekedés biztonsaga

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

4.3 PhD targyak

A 2021 és 2024 kozott tartd id6szakban az alabbi tantargyakbdl hirdettlink meg kurzusokat
PhD hallgatok szamara (4. tablazat)

4. tablazat. PhD tdrgyak a 2021-2024 id6szakban

Targy neve

Targy angol neve

TargyfelelGs

Matematikai modszerek I.

Mathematical methods I.

Dr. Péter Tamas

Matematikai modszerek Il.

Mathematical methods II.

Dr. Péter Tamas

Modern iranyitaselmélet Il

Modern control theory .

Dr. Bokor Jozsef

Kutatdsi alapismeretek

Research techniques

Dr. Tettamanti Tamas
- Dr. Torok Adam

Kockazat és biztonsdagintegritds a
kozlekedésben

Risk and safety integrity in
traffic

Jarm(forgalom modellezése,
szimulacidja és irdnyitasa

Traffic modelling, simulation
and control

Dr. Tettamanti Tamas

Intelligens és autoném
jarmdiranyitasi rendszerek

Intelligent and autonomous
vehicle control system

Dr. Németh Balazs

MegerGsitéses tanulas a
jarmdiranyitasban

Reinforcement Learning for
vehicle control

Dr. Bécsi Tamas

Nemlinearis irdnyitasok

Nonlinear control

Dr. Szabo Zoltan

Diszkrét eseményl rendszerek és
kozlekedési alkalmazasaik

Discrete event systems with
traffic applications

Dr. Hangos Katalin

4.4 Laboratoriumok

Tanszéklink harom oktatasi céld laborral és egy hallgatd projektekre fenntartott laborral
rendelkezik. Ez utébbiban érarend szerinti oktatasi tevékenység nem folyik, itt kizarélag TDK-
z0 vagy egyéb szakmai tevékenységet folytatd hallgatdk részére biztositunk helyet és
eszkozoket.

A Kozuti Kozlekedésiranyitasi Laboratérium a kozuti forgalom modellezésével és iranyitasaval
kapcsolatos oktatasi, kutatasi és ipari tevékenységben tolt be szerepet. Ehhez nyujtanak
segitséget az olyan mikro- és makroszkopikus forgalomszimulaciés szoftverek, mint a PTV
Vissim/VISUM és a SUMO, valamint az altalonos matematikai modellezésre alkalmas Matlab.
A labornak kozvetlen, optikai kabeles elérése van a budapesti forgalomiranyité kézponthoz és
a Siemens Scala forgalomiranyitd szoftverhez. A labor hardveres felszereltségének kdzponti
elemei a 2 db Swarco Actros VTC 3000 és Siemens C800XS forgalomiranyitéd berendezések,
valamint a Swarco Futurit 64x64 LEDs és 96x64 LEDs valtoztathato jelzésképd tablak. A labor
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tobb PLC-vel is rendelkezik, valamint PLC-vel vezérelhet6 Siemens LED jelz6fejekkel. A
szamitégépparkot 7 db asztali szamitdgép alkotja.

A Jarmlmechatronika Laboratérium az alapképzés Logikai halézatok és Iranyitastechnika
oktatasa mellett, a jdrmlmechatronika szakirany kézponti oktatasi laboratériuma is. A labor
kapacitasa 30 f6. A labor rendelkezik az iranyitastechnikai feladatokhoz sziikséges Matlab
szoftverrel, emellett a programozasi feladatokhoz sziikséges Atmel Studioval és Microsoft
Visual Studioval is. Tobb egyedi aramkor is taldlhaté a laborban, amellyel az alapvet6 logikai
kapcsoldsoktdl kezdve, az egyszerl frekvenciatartomanyi méréseken at egészen a BLDC
motorok szabdlyozasdig nagyon sok gyakorlati feladat megvaldsithaté. Ezen tulmenéen a 10
db Siemens S7 PLC segiti az ipari iranytastechnikai alapok elsajatitasat. A jarm{mechatronika
oktatds harom f6 eszkdzigényes részere oszlik: bedgyazott rendszerek, LabView programozas,
valamint érzékel6k és beavatkozok. Ezeket tdmogatjak a 2012-ben beszerzett és tavaly
bévitett és frissitett (6sszesen 25 db) MikroElektronika BIGAVRG6 fejlesztGi készletek a hozzajuk
tartozé Atmel debuggerekkel, amelyek a bedgyazott rendszerek programozasara adnak
lehetdséget, és minden ma hasznalt altaldnos és autdipari periféria tesztelésére alkalmasak.
A LabView programozas elsajatitdsdhoz a 10 db National Instruments MyDAQ eszk6z nyuijt
segitséget, melyek hatékonyan hasznalhaték az Iranyitastechnika Il. laborokhoz is. Emellett
2014-ben kialakitasra keriilt a laborban egy belsé CAN haldzat, melyek segitségével a hallgatdk
egymassal is ki tudjak probalni az oran kifejlesztett, CAN kommunikaciét alkalmazo
programokat. A szamitdégépparkot az igényeknek és forrasok adta lehet&ségeknek
megfelel6en folyamatosan prébdljuk naprakészen tartani.

A Vasuti Laboratérium a vasuti szak targyain tul helye a tavkozlési és kommunikdacids témakkal
foglalkozé targyaknak is. A biztositoberendezések gyakorlati oktatasat elsédlegesen a D55
vasUti iranyitopult tdmogatja, a hozza kifejlesztett elektronikus szimulaciéval. Emellett a
laborban a hallgatok megismerkedhetnek a vasuti féjelz6kkel és alakjelz6kkel, tovabba a
laborhoz tartozd, de a kertben elhelyezett valtéallitdm(ivel. Mindezek mellett a labor fel van
szerelve egy vezérl6 f6déra haldzattal, amely a vezérl6 f66rabdl és 3 db mellékdrabdl all. A
biztonsagkritikus szamitégépes irdnyitérendszer architektira tervezését és szoftvereinek
fejlesztését a gyakorlatban is elsajatithatjak a 10 db Siemens Simatic S7-200 és a 12 db S7-
1200 PLC fejleszt6készlettel, valamint a hozzajuk tartozd Simatic STEP-7 és Simatic TIA portal
fejlesztészoftverek segitségével. A labor 10 db asztali szamitégéppel rendelkezik.

A Hallgatéi Laboratériumunk f6 célja a hallgatok tdmogatasa az drarenden kiviili szakmai és
tudomdnyos tevékenységek elvégzésében. Ennek érdekében a labor 5 db notebookkal,
labortapokkal, 5 db Lego Mindstorms EV3 készlettel, valamint kisebb mikroelektronikai
eszk0zok megépitéséhez sziikséges szerszamokkal van ellatva. A Lego készletekhez Raspberry
Pi miniszamitogépek is rendelkezésre allnak, tovabb 5 db kisméretl 360 fokos 2D lidarszenzor
is. A készletek segitségével két alkalommal robotversenyeket is szerveztiink. Ezek mellett a
labor f6 kisérleti eszkdze egy elektromos go-kart, amely a Robert Bosch Kft. tdmogatasaval
készlilt 2013 és 2016 kozott, és minden olyan autdipari szenzort tartalmaz, ami manapsag egy
modern gépjarm(ben el6fordul. Ennek megfeleléen fel van szerelve kameraval,
kozéphatdtavolsagu radarral, 12 db ultrahang szenzorral és egy 270 fokos 2D lidarral. A jarm(
elektromos aktuatorokkal rendelkezik, igy CAN haldzaton keresztiil vezérelhet6 a hajtas és a
kormdnyzas. Az elmult években hallgatéi projekteken keresztiil tovabbfejlesztésre keriilt. igy
jelenleg a kozponti egységét egy Robot Operating System alapu ipari szamitégép és egy
SpeedGoat Real-Time Target Machine alkotjak. Az el6bbiben elsGsorban a kérnyezetérzékelés,
utvonaltervezés és gépi tanulds algoritmusai futhatnak, mig az utdbbiban a
Matlab/Simulinkben elkészitett szabalyozé algoritmusok. A laborban megtaldlhaté tovabb 2
db Hamster robot Raspberry Pi miniszamitogépekkel, kameraval és lidarral felszerelve,
valamint egy RC modellautd, melyet hallgatdk alakitottak at autondm funkcidk fejlesztéséhez.
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5., TDK/BSc/MSc dolgozatok

5.1 TDK dolgozatok:

Ev Szerzd(k) Konzulens(ek) Helyezés Kiilondij

2021 | Csuzdi Domonkos Dr. Tord Olivér (KIJT) I. helyezett -

2021 | Pelenczei Balint K&vari Balint (KJT) . helyezett | -

2021 | Demeter Zalan Fazekas Maté (KJT), Dr. Il. helyezett AUDI kilondij

Németh Baldazs (KIT)

2021 | Németh Norbert Sz6ke Laszld (KIT) . helyezett | -

2021 | Jekl Bence, Kopasz Mihaly | Dr. Németh Balazs (KIT) lll. helyezett | -

2021 | Deutsch Zaldn Sdmuel Dr. Aradi Szilard (KJT) lll. helyezett | -

2021 | Czinege Andras SzGke LaszI6 (KIT), Dr. Ekler | lll. helyezett | -

Péter (AUT)
2021 | Sulyok Bence Dr. Németh Balazs (KIJT) Jutalom -
2021 Olgyay Abel Dr. Horvath Csaba (ARA), Jutalom -
Dr. Takarics Béla (MOG]),
Dr. Vanek Balint (KIT)
2021 | TGkés Levente Dr. Tettamanti Tamas (KIT) | Jutalom -
2021 | Bagoly Zoltan Fazekas Maté (KIT), Dr. Jutalom -
Németh Balazs (KIT)

2022 | Mudra Otté Dr. Németh Balazs (KIJT) - -

2022 | Angyal Bdlint Gergé K&vari Balint (KIJT) l. helyezett Pro Progressio
alapitvany
kiilondija

2022 | Balogh Csanad Levente K&vari Balint (KIJT) Il. helyezett -

2022 | Czibere Balazs Lindenmaier Laszlé (KJT) II. helyezett | AUDI kilondij

2022 | Bagoly Zoltan Fazekas Maté (KJT) ll. helyezett | -

2022 | Suga Marton Dr. Vinké Akos (UVT), lll. helyezett | -

Lovétei Istvan (KJT),
Bersényi Agoston

2022 | Knab Istvan Gellért K&vari Balint (KIJT) Jutalom -

2023 | Czibere Balazs Lindenmaier Laszl6 (KIT) . helyezett Gabor Dénes
kilondij

2023 | Knab Istvan Gellért K6vari Balint (KIT) I. helyezett Asura kiilondij,
Pro Progressio
alapitvany
kilondija

2023 | Jager Rebeka Anna Dr. Szabd Géza (KIT) . helyezett EELISA

2023 | Jevuczd Gabor Dr. Bauer Péter (KJT) . helyezett EELISA

2023 | Gujgiczer Daniel Tamas Dr. Szabé Adam (KIT) IIl. helyezett | Asura kilondij

2023 | Pelenczei Balint K&vari Balint (KIJT) IIl. helyezett | -

2023 | Wagner Tamas Varga Balazs (KIT) ll. helyezett | -

2023 | Bokor Akos, Losonczi Dr. Aradi Szilard (KJT) lll. helyezett | -

Daniel
2023 | Novozanszki Zsombor Dr. Bauer Péter (KJT), Dr. ll. helyezett | -

Gincsainé Szadeczky-

Kardoss Emese (IIT)
2023 | Angyal Balint Gergd K&vari Balint (KJT) Jutalom -
2023 | TGkés Levente Dr. Tettamanti Tamas (KIT) | Jutalom -




2023
2023
2024
2024
2024
2024
2024

2024
2024
2024

2024
2024
2024
2024
2024

2024
2024
2024

2024
2024
2024
2024
2024
2024

2024
2024
2024

Alféldi Adam

Mitrenga Mark

Czibere Balazs

NOVAK Mérton
Gujgiczer Daniel Tamas
SZENTJOBI Tamds Hunor
Barczi Milan

Bokor Akos
Bddi Vencel
DENES Csaba Antal

Jevuczd Gabor
Marozsan Antal Patrik
Losonczi Daniel

Knab Istvan Gellért
BUDAI Csanad Gyula,
SZELES Tamas
NEUKUM Csanad

PAP Bence Szilard
Bogndar Zsombor

Mitrenga Mark
SIPOS Boldizsar
Péter Istvan

Knab Istvan Gellért
NOVAK Mdrton
Math Benedek Huba,
NEMES Addm

BAKOS Kende
Csippan Gyorgy
FORGO Tamas

Fényes Daniel (KIT)
K&vari Balint (KJT)
Lindenmaier Laszl6 (KIT)
Dr. Gaspar Péter (KIT)
Dr. Szabé Adam (KIT)
Dr. Szabd Adam (KIT)
Dr. Horvath Miklés
(EPGET), LUSPAY Tamas
Gabor (KIT)

Dr. Szabé Adam (KIT)
K&vari Balint (KJT)
Mihaly Andras (HIT), Dr.

Bacsardi LaszI6 (HIT), Dr.

Vanek Balint (KJT), Dr.
Takarics Béla (MOGI)
Dr. Bauer Péter (KIJT)
Varga Balazs (KIT)

Dr. Fehér Arpad (KIT)
K&vari Balint (KJT)

Dr. Németh Balazs (KIT),
Dr. Budai Csaba (MOGI)
Dr. Németh Balazs (KIT)
K&vari Balint (KIJT)

Dr. Fehér Arpad (KJT), Doba

Daniel Karoly (KJT)
K&vari Balint (KIJT)

Dr. Tettamanti Tamas (KIT)

K&vari Balint (KIJT)
K&vari Balint (KIJT)
Varga Balazs (KIT)
Varga Balazs (KIT)

Dr. Tettamanti Tamas (KIT)

K&vari Balint (KIJT)
Widgner Tamas (KIT)

5.2 BSc/MSc szakdolgozatok/diplomatervek:

Félév

2019/20/ bsc Dr.

1

2019/20/ bsc

1

2019/20/ bsc

1

2019/20/ bsc Dr.

1

Kép Témavezet
2és O

Aradi
Szilard
Mihaly
Andras
Dr. Németh
Balazs
Tarnai
Géza

Téma cime

Matlab/Simulink rendszerben programozhaté valds

Jutalom
Jutalom

. helyezett
. helyezett

. helyezett
. helyezett
. helyezett

Il. helyezett
Il. helyezett
Il. helyezett
Il. helyezett
Il. helyezett

Il. helyezett
Il. helyezett
ll. helyezett

lll. helyezett
lll. helyezett
ll. helyezett
lll. helyezett
Jutalom
Jutalom

Jutalom
Jutalom
Jutalom

idejl iranyité egység STM32 platformon.

Valtoztathatd csillapitasu felfliggesztés modellezése

és irdnyitasa
Formula Student
adatelemzése

A Kelenfold-Hegyeshalom
megujitasdhoz kapcsolédd munkak bemutatasa

versenyauto

vasutvonal

jarmidinamikai

AUDI kiiléndij

Asura kalondij
Gaal Jozsef dij -
BME HIT

KIJK HK kiiléndij

KIJK HK kiiléndij

KIJK HK kiiléndij

KIJK HK kiiléndij

Hallgato
GWBRY
N
YH3GU6
ENPHIL

ETCS B7SJER
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2019/20/
1
2019/20/
1

2019/20/
1
2019/20/
1

2019/20/
2
2019/20/
2
2019/20/
2

2019/20/
2
2019/20/
2
2019/20/
2
2020/21/
1
2020/21/
1
2020/21/
1

2020/21/
1
2020/21/
1
2020/21/
1
2020/21/
1
2020/21/
1
2020/21/
1
2020/21/
1
2020/21/
1
2020/21/
1
2020/21/
1

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

Dr. Varga
Baldzs
Dr.
Tettamanti
Tamas
Dr. Aradi
Szilard

Dr.
Tettamanti
Tamas
Dr. Fehér
Arpad
Dr. Aradi
Szilard

Dr.
Tettamanti
Tamas
Hegedis
Ferenc
Dr. Aradi
Szilard

Dr. Bécsi
Tamas
Dr. Bécsi
Tamas
Dr. Bécsi
Tamas
Dr. Németh
Balazs

Dr. Aradi
Szilard
Dr. Németh
Baldzs
Dr. Varga
Baldzs
Dr. Szabd
Géza
Dr. Varga
Baldzs
Dr. Tarnai
Géza
Dr. Bécsi
Tamas
Dr. Aradi
Szilard
Dr. Varga
Baldzs
Dr. Fehér
Arpad

Jarmldinamikai modellek alkalmazdsa Unity 3D
motorral Vehicle in the Loop tesztekhez

Savcserélds gyémant csomoépontok (DDI)
alkalmazasa varosi kérnyezetben
Gyalogoselkerilés mesterséges intelligencia

segitségével, szimulalt kérnyezetben
Utvonalajanlé rendszerek
forgalomirdnyitds céljabdl

autoépdlya

Kisérleti RTK GPS hardver vezetékes kommunikacios
megoldasainak szoftveres fejlesztése

Kisérleti modelljarmd 2D lidar alapu navigdciéja ROS
kornyezetben
Lézeres jarmuérzékeld mérési adatok

alkalmazhatdsaganak vizsgdlata

Kozuti jarmdvek irdnyitdsa meger@sitéses tanitds
modszerével

Klasszikus trajektdriatervezési maodszerek
megvaldsitdsa jarmldinamikai szimulacidban
Mechanikai szerkezet szeizmikus
transzmisszibilitasanak kisérleti meghatarozasa

Onvezet6 jarm( id6 optimalizalt  palyaja
versenypalyan
Kozuti oOnvezet6 jarmd iranyitasa korfargalmi

szitudcidban
Oldaliranyu
optimalizalasanak
tanulassal
Akadalyelkertlés lidar szenzor informacidk alapjan
megerdsitéses tanulassal

Jarmivek savvaltdsi manéverének tervezése és
szimuldacidja autdpalya felhajté kornyezetében
RADAR szenzor implementdldsa Unity 3D
kérnyezetben

Léginavigacids tdmogatd rendszerek biztonsagi
fejlesztési folyamatainak elemzése

Vezetéknélkiili kommunikacidés eszkdz fejlesztése
tanszéki gokarthoz.

szabalyzé
megerdsitéses

jarmidinamikai
lehetdségei

Toolok hasznalata a biztositéberendezési
tervezésben
Onvezetd jarmi trajektdriatervezése sdvvaltasi

szituacidban

2D lidar alapu automatikus parkolas megvalésitdsa
ROS kérnyezetben.

Automatikus scenario-generalds szintetikus LiDAR
pontfelhd elGallitasara Unity 3D kérnyezetben
Elektromos gokart fékszabdlyozdsanak
megtervezése

YAI1J6

DGSXII

VR2BBG

AIQWNC

BIGHWX

VUKVHI

CweQs8
M

MCe67W

E

E471)G

EUYTP2

ZBVSNE

MYUUP

D

ODNG6NL

D5V505

VMTYYV

P68D3M

BEECIN

YOTTOD

B8JIUX

KGJCKT

OLFDFS

Al18WM

FBHOWG
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2020/21/
2

2020/21/
2

2020/21/
2
2020/21/
2

2020/21/
2
2020/21/
2
2020/21/
2
2020/21/
2
2020/21/
2
2020/21/
2
2020/21/
2
2020/21/
2
2020/21/
2
2020/21/
2
2020/21/
2
2021/22/
1
2021/22/
1
2021/22/
1
2021/22/
1

2021/22/
1
2021/22/
1

2021/22/
1

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

bsc

Dr. Fehér
Arpad

Dr. Németh
Balazs

Fazekas
Maté

Dr. Szabd
Géza

Dr. Aradi
Szilard

Dr. Varga
Baldzs
Dr. Fehér
Arpad
Dr. Szabd
Géza
Nyerges
Addm
Dr. Szabd
Géza

Dr. Aradi
Szilard

Dr. Fehér
Arpad
Heged(s
Tamas
Dr. Németh
Balazs
Dr. Fehér
Arpad
Dr. Aradi
Szilard
Simonyi
Erné Karoly
Szabd
Adam
Dr.
Soumelidis
Alexandros
Sz6ke
Laszlo
Dr.
Tettamanti
Tamas
Farkas
Baldzs

Kisérleti elektromos jarmdplatformmal végzett
kikeril6 mandéver megvaldsitdsa ROS
keretrendszerrel

szabalyzé
megerdsitéses

jarmidinamikai
lehetdségei

Oldaliranyu
optimalizaldsanak
tanulassal

JarmG - kerékodometria modell vizsgalata gépi
tanulas segitségével

Autdipari kameras vezetéstamogatd rendszer IR-LED
alrendszerének elektromagneses Osszeférhetdségi
és funkcionalis biztonsagi elemzése
Trajektdria tervez6 algoritmus
Ackermann-kormanyzdasos jarm(ire
Autoném kézbesité
nagyvarosikornyezetben

Klotoid alapu Utvonaltervezé megvaldsitasa neurdlis
haldzat alkalmazasdval

Primer radarok alkalmazasi kérdései a légiforgalmi
irdanyitasban

Akkumulatoros elektromos
energetikai vizsgalata
Elektronikus biztositéberendezés részegységeinek
vizsgdlati technolégidjanak kialakitasa

Kamera kalibraci6 moddszerek onvezetsé jarmlves
alkalmazashoz

Kozponti vezérl6egység nyomtatott dramkorének
tervezése kisérleti autondm jarm(platformra

fejlesztése

jarmuvek

hajtaslancd  jarmd

ElGzési mandver tervezése autondm jarmuvek
szamara

JarmUvezetési jellemzSk klaszteranalizisre épul6
modszerekkel

Elektromos kisérleti jarmuplatform modellezése és
identifikacioja

Kisérleti elektromos jarmdplatform oldaliranyu
szabdlyozadsanak megvaldsitasa

Objektum detektdlds mélységi kameraval, mobil
platformra

Kozuti jarmlvek keresztirdnyl modellezése és
szabdlyozasa

Autondm jarm( , Vehicle in The Loop” szimulacidja
MatLab kornyezetben

Keretrendszer kialakitdsa autondm jarmdiranyitasi
szoftverdgensek tanitasahoz és teszteléséhez

A MATSim forgalomszimuldcids szoftver alkalmazdasa
tevékenységi

lancok optimalizadladsahoz

Megcsuszasi  flggbségek  tervezése  formalis

maddszerek segitségével

CVG8GO

ODNG6NL

HJW5Z6

OASI6S

CJHATC

C1GE67

N4FP5Z

E3BJ7S

PRERSN

MTURZP

M9G6U6

BEE6PE

MAZFAE

ZHRPOV

Z47KIP
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ZalaZONE Smart  City zdna
iranyitoé rendszerének szimuldcidja

jelz6lampas

Oldalvédelmi  fligg6ségek tervezése formalis

maddszerek segitségével

Vasuti  biztositéberendezések tervezését segité
maddszerek kidolgozasa

Hidraulikus mUkodtetésd hegeszt6készilék
tervezése és gyartdsa
gazturbina tlizcs6 alkatrészhez

Autondm jarm( hossziranyu irdanyitasa
keresztez6dési helyzetek kezelésére

Autondm kézbesitd jarmuvek

nagyvarosikornyezetben
Korforgalom szimulacidja autonédm jarmdvekkel

Modell-alapd Shimmy kompenzacié fejlesztése és
egyszer(sitése KPl adatelemzés segitségével

Savtartd rendszer fejlesztése Duckietown
kornyezetben

LehetGségek az elektromos jarm(ivek
hatdtavolsaganak névelésére

Kisérleti elektromos jarm(platform és
tesztkornyezetének modellezése autdipari

szimulacids szoftverben

Vonatszdm vezérelt vasuti forgalomiranyitas és
szimulacié

Inercidlis szenzor zajparamétereinek becslése

Autondm jarmUvek keresztez6dési interakcidinak
modellezése kozlekedési szimulatoron
Implementation and Usage of Supervised Learning
Based Vehicle Control

Vasuthaldzat elemeinek meghatdarozasa
képfeldolgozdssal torzitott helyszinrajzokon

Labirintusban torténdé navigdcié megvaldsitdsa lidar
szenzorral felszerelt differencial hajtasu robottal

Lidar alapu objektumdetekcié és irdnyitas
megvaldsitdsa Robot Operating System
kornyezetben

Forgalomtechnikai  teljesitmény vizsgdlata és
értékelése forgalomszimulacidval kiilonos
tekintettel az automatizalt jarmdfunkcidkra
Trajectory design for autonomous drones navigating
in

a dynamic environment

Automatizalt jarmivek dinamikai modellezése és
sebességprofil szamitdsa

Frequency response techniques applied to vehicle
dynamics analysis
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Adaptive Cruise Control kifejlesztése és tesztelése
Turtlebot3 platformon
Etikai kérdések az
iranyitastervezésben
Elektromos kuplung aktudtor tesztautomatizacios
kornyezet fejlesztése

CAN-busz alapi kommunikacids rendszer fejlesztése
napelemes versenyhajora

Kamera alapu jarm(ikévets szabalyozas
megvaldsitdsa a Duckietown rendszerben

Optimalis térkozkiosztasi lehet6ségek vizsgalata

autoném jarm(

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

Adaptive Cruise Control fejlesztése és tesztelése
Cogniteam Hamster V6 platformon

LiDAR alapu parkoldhely detektalas és parkolds
Turtlebot3 modelljarmiivel

Sebességfliggé sorompdinditas eseteinek vizsgalata

Autonom foldi- és légi jarmlvek kooperativ
iranyitasanak megvaldsitasa Python kornyezetben

Vizualis és inercidlis odometria alapu SLAM
algoritmus fejlesztése és implementalasa
tesztjarmuivon

Bedgyazott vezérl6 szoftver biztonsagkritikus teszt
eseteinek automatizalasa és CI/CT folyamatba vald
beépitése HIL kbrnyezetben

Menetstabilizator vezérl6elektronika termo-
elektronikai  modellezése  Matlab  Simscape
kérnyezetben

Valto aktuator koncepcionalas

haszongépjarmivekhez

Mobilis  tesztbabu-platform  tervezése  ADAS
jarm(itesztekhez

Kamera alapu jarmd pozicid becslés és jarm{imozgas
predikcio

Szimuldciés program készitése vezetést segité
berendezések modellezésére

Autondm jarmdfunkcid fejlesztése megerdsitéses
tanulassal

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

Image Based Lane Keeping by End-to-End Machine
Learning within Simulated Environment
Examination of SLAM and route planner algorithms
for automatic parking in simulation environment
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Fejlett vezetéstdmogatd rendszerek tesztelése
szimuldacids kornyezetben

Software development of wireless communication
solutions for an experimental RTK GPS hardware
Multimodell Maneuver Classification for Road
Vehicles

Autdipari Radar szenzor pontossaganak validalasara
szolgalé mddszer kidolgozasa

MegerGsitéses tanuldas és MCTS integralasa
trajektoria kovetés  esetére/Integration of
reinforcement learning and MCTS for trajectory
following

Onvezet6 autd szervokormany rendszerének
tesztelése kiils6 kormany konzol segitségével

Gyartosor fejlesztése robotok alkalmazasaval
Behaviour prediction in road traffic

A légiforgalmi irdnyitas automatizaldsi lehetdségei és
migracids stratégiai

Vehicle dynamics modelling based on artificial neural
networks
Szenzormodellezés
tesztkornyezethez
Application of Reinforcement Learning Agents in
Highway Scenarios

Szimuldciés program készitése vezetést segité
berendezések modellezésére

Road course estimation based on radar locations
using convolutional neural network

Piezoelectric Roads

virtudlis autdipari

Korforgalmak fordulasi ratdinak becslése allapottér-
elméleti mdédszerekkel

Application of Rear Looking Camera Systems for
Autonomous Commercial Vehicles
Design of lane detection algorithm

Control surface layout and control co-design of a
flexible flying wing
Model predictive
autonomous vehicles
Hibrid biztositoberendezés
mddszertandnak bemutatasa
alkalmazasaval

Autonomous Drifting using Reinforcement Learning

path tracking control for
biztonsagigazolasi

CSM eljaras

Comparison of the Most Commonly Used Vehicle
Models
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Vasuti  forgalomiranyitasi
szimuldacié segitségével
Autonom parkolasi feladat megvaldsitasa

stratégidk vizsgdlata

Applications of LIDAR - Camera Sensor Pair for
Autonomous Vehicles

Lidar alapu adaptiv sebességtartd szabdlyozds
kifejlesztése
Vezetéstamogatod rendszerek integrdciods

problémadinak azonositasa és kezelése
Implementation of reinforcement learning in
freeway scenario with variable speed limit control.

Kormanymdvek valds idejl tesztelése driver model
segitségével

Supporting safety critical
architecture design with
performance indicators
Integration of V2X Simulation in
Vehicle-In-the-Loop Simulation Framework
Reinforcement Learning based Motion Planning

automotive system’s
calculation of key

Validation of Hyundaii 30 N TCR vehicle model made
by IPG CarMaker

Utazasi id6 és keresztmetszeti
forgalomnagysag mérési adatok
fuzidja

M3-as autdpalya Godollo és MO kozotti szakaszanak
forgalomiranyitasa utvonalajanlé rendszer
alkalmazasaval

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

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

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

Advanced Driver Assistant
Development in Duckietown

System

Calibration and validation of SPM based mesoscopic
tra c
modeling

Ultrahang alapd  vezetéstamogatd  rendszer

paraméterének optimalizalasa

Optimization traffic flow in Budapest using VISSIM
Simulation

Defining Safety Development Process for a Specific
Autonomous Vehicle Function

Validation of a Synthetic LIDAR Point Cloud

KH4HJ3

HEZJO3

UFZJXC

14CQAN

IGA2LO

Q9K2Qv

I7FFH3

ENPHIL

YAI1J6

BCSPT6

DI37DF

RRZVP4

AIQWNC

FS7N1U

D35CE3

WPODO

G

YH3GU6

FA4520

GDMS5T

AGJES5Z

SB55KE

PO82ZA

24



2021/22/
2
2022/23/
1
2022/23/
1
2022/23/
1
2022/23/
1
2022/23/
1
2022/23/
1

2022/23/
1
2022/23/
1

2022/23/
2
2022/23/
2
2022/23/
2

2022/23/
2

2022/23/
2
2022/23/
2
2022/23/
2
2022/23/
2
2022/23/
2

2022/23/
2
2022/23/
2

2022/23/
2
2022/23/
2

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

mscC

Dr. Aradi
Szilard
Dr. Németh
Baldzs
Dr. Aradi
Szilard
Dr. Varga
Baldzs
Dr. Aradi
Szilard
Dr. Varga
Baldzs
Dr. Szabd
Géza

Fehér
Arpad
Dr. Aradi
Szilard

Dr. Aradi
Szilard

Dr. Szabd
Addm

Dr.
Tettamanti
Tamas
Kévari
Balint

Farkas
Baldzs
Dr. Bede
Zsuzsanna
Lindenmaie
r Laszlo
Dr. Aradi
Szilard

Dr.
Tettamanti
Tamas
Dr. Aradi
Szilard

Dr. Németh
Baldzs

Dr. Aradi
Szilard
Dr. Varga
Baldzs

Development of an autonomous parking assistance
function in ROS environment

Implementation and Usage of
Supervised Learning Based Vehicle Control
Integration of lane-keeping system and adaptive
cruise control in a simulation environment

Analysis of V2X communication in a simulation
environment

Development of reversing assist system for heavy-
duty vehicles
Position estimation
situation recognition
Programozott berendezésen alapulé mellékvonali
biztositéberendezés

rendszerkoncepciéjanak kidolgozasa

based on road traffic

Optimdlis utvonal tervezése statikus objektum
kikertiléséhez

Attention-based approach of
lane following for autonomous

driving

Implementation of LIDAR-based free space detection
method

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

Combined Control of Platooning and Traffic
Light in Urban Traffic Network

Optimizing Railway Operations: A
Reinforcement Learning Approach to

Scheduling and Planning
Jelfogds aramkorok formalis modellezése

Design and Evaluation of Controllers for Adaptive
Cruise Control System in Modern Vehicles
Autonomous Precision Landing of an Unmanned
Aerial Vehicle

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

Hotspot detection in urban traffic using
fleet and social activity data
Odometry-based automatic intrinsic

calibration for automotive cameras

LIDAR Based Environment Perception for
Autonomous Vehicle
Applications

Image based lane keeping control using end to end
machine learning
Traffic congestion
learning

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

Free space segmentation based on RGB
mono camera image

Formula Student versenyautd kerékszlip
szabdlyzéjdnak megvaldsitasa PID és csuszomod
szabalyzéval

Baleseti kockazatcsokkentés
vizsgdlata becsatlakozasi
alapu elemzés segitségével
Autondm funkcidfejlesztés keresztez6désen vald
athaladashoz tobb jarm(ives szituacidkban

lehet&ségének
szakaszokon konfliktus

Sebességfliiggé laterdlis szabalyozd tervezése
onvezetl jarm(ivek szamara

HMI tervezése magasan automatizalt jarmUfunkciok
konfiguralasahoz
Elektrohidraulikus kormanym{

Software-in-the-Loop teszteléshez

modellezése

Kamera alapu jarm(ikévets szabalyozas
megvaldsitdsa a Duckietown rendszerben
CAN alapu  adatrogzit6  prototipus  szintd

megvaldsitdsa Formula Student versenyautéhoz

Autondm jarmdirdnyitdsi modszerek tervezése és
tesztelése SLAM-alapu kérnyezetben

Multi-agens MegerGsitéses Tanulas alkalmazasa
HighwayEnv kdrnyezetben
Légieszk6z szogsebességszenzor
kamera felvételekbdl

Multi-dgens megerGsitéses tanulds alkalmazasa
dinamikus autdpalyas kornyezetben

Hierarchikus jarmdiranyitasi struktdra megvaldsitasa
magasan automatizalt jarmdvek szamara

Hosszu jarm(iszerelvények modellezése és iranyitasa

hibadetektalas

Vezérl6be  helyezend6  ELKO  elforduldasanak
hibafeltardsa, modellkészités, megoldasi javaslatok,
iparositas

Tanitdminta-priorizalasi moddszerek vizsgdlata és
fejlesztése Mély Tanulas esetére

Futdmi(ikinematikai tervezés

Adaptiv rendszerek alkalmazdsa a jarmdiranyitasban
A |égiforgalmi irdnyitds automatizalasi lehetdségei

ABS és ATC regresszios tesztek
tesztkdrnyezetben vald automatizdlasa

dSpaces
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Automatikus honnan-hova matrix kalibraci6 SUMO
forgalomszimulacidval

Active lateral driving function collaboration with
blind spot monitor system in highway situation
Beyond Manual Verification: A Neural Network
Approach to Enhance AEB Testing Process

Traffic Light Control at ZalaZONE Proving Ground

Individual and Socially Optimal
Autonomous Vehicles

Routing for

ATS B2 technoldgia hazai
légiforgalmi irdnyitasban

Gyalogos-atkelGhelyes Utkeresztez6dés érzékenység
vizsgdlata és irdnyitasa

Allapot-megfigyelés és becslés fejlesztése kozuti
jarmlvek laterdlis vezetéstdmogatd funkcidinak
tdmogatasara

Kisérleti elektromos
tesztkornyezetének
szimulacids szoftverben
Autonom foldi- és légi jarmlvek kooperativ
iranyitasanak megvaldsitasa Python kornyezetben
Az egységes eurdpai vonatbefolydsold rendszer
(ETCS) fékgorbéit meghatarozd nemzeti értékek
patamétercsomag meghatdrozasa

Gépi tanulds alapu lokalis trajektdriatervezd
implementalasa ARM mikrovezérlére

Sikbeli dréonmodell szabalyozéjanak tervezése és
optimalizalasa

Integra-rendszer( biztositédberendezések
menetterv-maddositasanak vizsgalata

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

Development of a predictive diagnostic system for
commercial vehicles

Obstacle avoidance of autonomous vehicles

implementalasa a

jarm(platform és
modellezése autdipari

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

Radar-Camera Object Fusion for Automotive ADAS
Applications

Emission Analysis of Road Traffic using Microscopic
Traffic Simulation

Camera-based environmental sensing of a model
vehicle

OLT15S

AYXJDG

F3NAFD

PGJ49N

LNRG3S

BHQCIX

CCCM57

XEDZOE

V20R22

CI3HMA

BQ3U3T

OBPF9P

FASNEQ

J77EXF

J8GUOD

PP22N9

V2WVZL

HZUCDC

BEO73P

R6ISKY

XPV248
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bsc

bsc

bsc

bsc

bsc
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bsc

mscC

mscC

mscC

mscC

bsc

Dr. Szabd
Adédm
Sz6ke
Laszlo
Dr. Németh
Baldzs

Dr. Németh
Baldzs
Farkas
Péter

Dr. Szabd
Adédm
Lelko Attila

Lindenmaie
r Laszlé
Lindenmaie
r Laszlé

Dr. Fehér
Arpad

Lelko Attila

Dr. Fehér
Arpad

Dr.
Tettamanti
Tamas
Dr. Szabd
Adam

Dr. Fehér
Arpad
Lovétei
Istvdn
Ferenc
Dr.
Tettamanti
Tamas
Lindenmaie
r Laszlé
Dr. Németh
Baldzs

Dr. Varga
Baldzs
Dr. Fehér
Arpad
Dr. Aradi
Szilard

Longitudinal and lateral control of autonomous
vehicles
Vehicle in the Loop Simulation with CARLA

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

Safety evaluation method for lateral dynamics of
automated vehicles using learning algorithms
Reinforcement learning based automated parking
system
Longitudinal
applications
Autondm versenyautd szabdlyzdsa megerdsitéses
tanulassal

Alacsony szamitasigényl szenzorfuzié autondm
jarmuvek kornyezetérzékelésének tdmogatasara
Agymotoros gépjarm{ irdnyitdsdnak tervezése
kerekenkénti elektronikus hajtasaval/fékezésével
RTK GNSS alapu pozicionalé hardver és szoftver
készitése tesztpalyds tesztek és demonstraciok

control development for ADAS

tdmogatasahoz
Autondm  versenyauté  irdnyitasa prediktiv
modszerrel

Utastérbe jutd természetes fény szabdlyozdsa

Megkllonboztet6 jelzést hasznald jarmivek forgalmi
elényben részesitése

s

koridé minimalizaldsa végett

Szoftverkornyezet fejlesztése CAN kommunikacio
monitorozasahoz és teszteléséhez

Sebességfliggé sorompdinditas eseteinek vizsgalata

Villamoskozlekedés elényben részesitésének
m{iszaki lehet8ségei és szimulaciods vizsgalata

State Estimation for Autonomous Vehicle Dynamic
Control

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

Graph search-based trajectory planning in dynamic
environment

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

Lidar alapu parkoléhely detektalds és parkolas
kifejlesztése

JSAUBS

H5JGOL

GOM91
D

ccamy

C5Z7F3

JOOTCL

VQ6ALJ

RUWYF5

soL421

JREUR7

SBUHSD
S7WO2H
L3NLGY
VM8GO
7

ZOTPD1

K953NV

XHIN4X

DPH8LN

C7EEDY

TCR694

WMEFE2
7
UE2CRO
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2024/25/ bsc Dr.
1 Arpad

Fehér = Jarmlmodell fejlesztése mikrokontrolleres = LWW3J1

kornyezetben oktatas tdmogatasahoz

5.3 PhD védések

Doktorjelolt témavezetd/ védés Ertekezés cime

neve tars témavezeté  idGpontja

Varga Balazs Tettamanti Tamas  2021.01.20 Modeling and control of autonomous public

Kulcsar Baldzs transport vehicles

Fényes Daniel Németh Baldzs 2021.12.13 | Application of data-driven methods for
improving the peformances of lateral vehicle
control systems

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

Szabd Adam Bécsi Tamas 2022.02.21 Model based control of electro-pneumatic
actuators

Horvath Marton = Varga Istvan 2022.03.03 ' Methods for traffic state estimation and

Tamas routing in urban road networks

Toré Olivér Bécsi Tamas 2022.03.08 @ Object-tacking and maneuver estimating
methods for advanced driver assistance
systems

Hegedis Ferenc = Bécsi Tamas 2022.03.17 Model based motion planning for highly
automated road vehicles

Mihaly Andras Gdaspar 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 @ Gaspar Péter 2023.01.12 | Integration of adaptive cruise control and
semi-active suspension control to enhance
road stability and driving comfort

Heged(is Tamas Németh Balazs 2023.01.31 Decision and control methods for overtaking
strategies of autonomous vehicles

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

Badr Tamas Luspay Tamas 2023.03.31 Optimal Decoupling of Dynamical Systems: A
Convex Approach With Aerospace
Applications

Fehér Arpad Aradi Szilard 2023.07.25 Reinforcement learning-based motion

planning methods

5.4 Habilitacios el6adasok

Tettamanti Tamas (2023) Az automatizalt kozuti kozlekedés modellezése, iranyitasa és szimuldcios
tesztelése

Bécsi Tamas (2023) Magasan automatizalt gépjarmlvek mozgastervezése gépi tanuldsi modszerekkel

Németh Balazs (2023) Robusztus irdnyitasok tervezése tanulasi eljarasokat alkalmazd jarmdrendszerek
szamdra




5.5 DSc védések

Németh, Balazs (2023) Analizis és szintézis mddszerek automatizalt jarmdvek irdnyitérendszereinek
optimadlis tervezéséhez

Tettamanti, Tamas (2022) Az automatizalt kozuti kozlekedés modellezése, irdnyitdsa és szimulacios
tesztelése.
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6. Szakmai hazai és nemzetkozi kapcsolatok

6.1 Hazai ipari és egyetemi kapcsolatok

A 2021-2024 kozotti id6szakban tanszéklnk ipari és kutatas-fejlesztési egylttmikodései
jelent6s mértékben bdéviiltek és diverzifikdlddtak. A kordbbi években kialakitott szoros
kapcsolatainkat tovabb mélyitettiik, mikdzben Gj partnerintézményekkel és vallalatokkal is
sikerilt egylttmikodést kialakitani. A vasuti biztositdberendezések teriiletén kiemelked6 volt
a Prolan Irdnyitastechnikai Zrt.-vel valé k6z6s munkank. 2021 és 2022 soran tobb szakértdi
projekt keretében végeztliink kockdzatelemzési felllvizsgalatokat ElpultD55 tipusu
rendszerekhez kapcsoléddan kiilonb6z6 hazai vasutvonalakon, koztik a Kelenfold—
Hegyeshalom és a Debrecen—Flizesabony szakaszokon. A munka hozzajarult a korszer(i vasuti
irdnyitastechnikai megoldasok biztonsdgi megalapozasdhoz és a rendszerintegrdcios
szempontok kidolgozdsahoz. Tovabbra is stratégiai partneriink a Robert Bosch Kft., amellyel
2021-ben szoftverfejlesztési egylittmiikodés keretében szimuldcié-alapu kiértékeld rendszert
dolgoztunk ki a Carla szimuldtorra épitve. Ez a projekt hozzdjarult az autondm jarmdvek
megbizhatdsdganak szimuldcids vizsgdlatdhoz. A jarmidinamikai és érzékel6technoldgiai
kutatdsok terén 2022-t61 kiemelten eredményes kapcsolatot épitettiink ki a KNORR-BREMSE
Fékrendszerek Kft.-vel. A szenzor-adatfuzid témdban végzett kutatdsaink (2022-2024)
kdzéppontjaban az el6rejelz6 allapotfigyelés (Prediction Health and Performance Monitoring)
allt, amely kozvetlenil tdmogatja a jové mobilitasahoz sziikséges prediktiv karbantartdsi
rendszerek fejlesztését. Egy innovativ, klimapolitikai szempontbdl is jelentds kutatas
keretében 2023-ban egylttm(ikodtiink a Google Ireland Ltd.-vel, a varosi
sebességkorlatozasok éghajlati hatasainak vizsgalatara. Ez az interdiszciplindris projekt a
kozlekedés fenntarthatésaganak fontos aspektusait vizsgdlta, jelentés tarsadalmi hatasu
eredményekkel. Uj partnerként csatlakozott a aHEAD Photonics Kft., amellyel 2024-ben
vizudlis tartalmat generald szoftvercsomagot fejlesztettlink head-up display rendszerekhez,
szoros kapcsolatban a Gyorsitdsav palyazati konstrukcid célkitlizéseivel.

Tanszéklnk a hazai egyetemi szféraban is széles kapcsolatrendszerrel bir. Ezek alapvetéen
kozos kutatdsi és oktatasi célu egyluttm(ikodések.

6.2 Nemzetkozi ipari és egyetemi kapcsolatok

Tanszékink nemzetk6zi kapcsolatrendszere az elmdult id6szakban is stabil alapokon
nyugodott, és szamos kiemelt intézménnyel folyt tovdbb az egylittm{kodés. A University of
Minnesota-val vald kapcsolatunk kozéppontjdban tovabbra is a robusztus irdnyitds és
hibadetektdlas all, mig a Zsolnai Egyetemmel és a TU Braunschweig-gal a vasuti rendszerek és
formalis modellek terén dolgoztunk egyiitt. Az olasz Salerno és Benevento egyetemekkel
jarmdiranyitdsi témaju kutatdsi kapcsolatok zajlottak, a francia Grenoble Institute of
Technology-val kdz6s munkak pedig a sztochasztikus rendszerek és irdnyitaselmélet terén
folytatodtak. A svédorszagi Chalmers és a kanadai Concordia University egyetemekkel doktori
képzési és publikacids egyuttmiikodés formajaban valdsultak meg kdzos eredmények.
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A tanszék oktatdi és kutatdi tovabbra is aktiv résztvevGi a hazai és nemzetkozi tudomanyos
kdzéletnek. Munkatarsaink tobb rangos szakmai testilet tagjai, tudomanyos bizottsagokban,
szerkeszt6bizottsagokban és konferencidk programbizottsagaiban végeznek tevékenységet.

E kozéleti szerepvallaldasok nemcsak tanszékiink nemzetkdzi lathatosagat novelik, hanem
jelent6sen hozzajarulnak a magyar kozlekedési és irdnyitdstechnikai szakteriletek nemzetkozi

integracidjahoz is.

Tanszéki Orszag, Intézmény Kezde e g s
, ) Egylttmikodés targya
kapcsolattarté | varos te
University of Minnesota, o
. . ) Robusztus iranyitds és
Dr. Bokor J. USA, Minnesota | Aerospace Engineering & | 1998- ] L
hibadetektalas
Mech.
Szlovakia, Zsol zsolnai Egyetem Biztonsagigazolasi
iz igazolasi
Dr. Tarnai G. zlovaxla, £soina Villamosmérnoki Kar, | 1998- , 68
madszerek
Prof. Karol Rastocny
Dr. Tarnai G. Németorszag, TU Braunschweig - ,
. . 1999- | Formalis mddszerek a
Braunschweig Inst. fir Verkehrssich. o o
vasuti technikaban
Und Aut.
Dipartimento di Sztochasztikus dinamikus
Dr. Gaspar P Olaszorszag, Ingegneria 2000 rendszerek
r.baspark. Salerno Industriale/DIIN,
Universita Degli Studi di Socrates/Erasmus
Salerno, Prof. Ivan Arsie agreement
. Facolta di Ingegneria,
L. Olaszorszag, . s L e o .
Dr. Gaspar P. Universita del Sannio in | 2012- | Jarmdiranyitasi kutatasok
Benevento ..
Benevento, Prof. Luigi
Glielmo
GIPSA-lab / Control Control és Matematikai
Dr. Gaspar P. . , System department, modellezés. Sztoch.
Franciaorszag . . .
G bi Grenoble Institute of | 2004- | dinamikus rendszerek
renoble i
Technology, Prof. Olivier optimalasa.
Sename Doktori iskolak
egyuttmiikodése
Chalmers University of o .
. i i PhD oktatasi és kutatdsi
Dr. Tettamanti | Svédorszag, Technology, Department o
. ) 2012- | (publikacios)
T. Goteborg of Signals and Systems, . o
) ) egyuttm(ikodés
Dr. Kulcsar Balazs
. Ciprian Alecsandru Kutatasi (publikacids)
Dr. Tettamanti | Kanada, o 2020- e s
) Concordia University egyuttm(ikodés
T. Montréal
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6.3 Kozéleti szereplés

Név

Hazai tagsagok

Dr. Gaspar Péter
egyetemi tanar,
tanszékvezetd

MTA levelez6 tag,

BME Tudomanyos Tandcs,

MTA Koztestiileti tag, Mszaki Tudomanyok Osztalya,
MTA Automatizaldsi és Szamitdstechnikai Bizottsag tagja
MTA Kozledés és Jarm(itudomanyi Bizottsag tagja

BME Kandé Kalman Doktori Iskola vezetGije

Dr. Bokor Jozsef
egyetemi tanar

2018 - MTA EInokségi tag (matematika és természettudomanyok)

Dr. Varga Istvan
egyetemi tanar

2016- az MTA Mdszaki Tudomanyok Osztalydnak nem akadémikus
kozgydilési képviselSje

2015- Magyar Mérnokakadémia tagja

2015- BME Szenatus tagja

2012- MTA Kozlekedéstudomanyi Bizottsag tagja

2008- MTA Fiatal Kutaték Testiilet tagja

2007- MTA Koztestileti tag

2007- Kozlekedéstudomanyi Egyesiilet tagja

2005-2009 Paksi Atomerém( altal Iétrehozott , Iranyitastechnikai és
Folyamatinformatikai Szakért6i Testilet” titkara

Dr. Bede Zsuzsanna
adjunktus

2014- MTA Koztestileti tag, Mdlszaki Tudomanyok Osztaly,
Kozlekedéstudomanyi Bizottsag
2014- Magyar Mérnokakadémia tagja

Dr. Tettamanti Tamas
egyetemi tanar

2007- A Kozlekedéstudomanyi Egyesilet (KTE) tagja
2014- a Magyar Tudomanyos Akadémia koztestiiletének tagja (VI.
M(iszaki Tudomanyok Osztély, Kbzlekedéstudomanyi Bizottsag)

Dr. Hrivnak Istvan

Szerkeszt6bizottsagi tag a Vasuti

szakfolydiratban

Vezetékvildag c. vasduti

Dr. Gaspar Péter
egyetemi tanar,
tanszékvezetd

IFAC Nemzeti Szervezet elndke

IEEE Control Systems Society

IEEE Robotics and Automation Society

IFAC Technical Committee 7.1 on Automotive Control

IFAC Technical Committee 7.4 on Transportation Systems
Szerkeszt6bizottsagi tag az International Journal of Vehicle Systems
Modelling and Testing (Inderscience Publishing) és a Journal of
Vehicle Design (Columbia International Publishing) folydiratoknal.
Folydirat kiillonszamok 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, szerkesztG6i munka folydiratokban, nemzetkozi
konferencidkndl: 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
Systems’ and ‘Workshop Fractional Differentiation and Its
Applications’, Granoble, 2013. 16th Int. Conference on Intelligent
Transport Systems, The Hague, 2013., 32th Int. Summer School on
Robust Control and Linear Parameter Varying Approaches.
Application to Vehicle Dynamics, Grenoble, 2012. 9th IEEE
International Conference on Networking, Sensing and Control,
Beijing, 2012, IEEE/ASME International Conference on Advanced
Intelligent Mechatronics, Budapest, 2011.

Dr. Bokor Jozsef
emeritus

2004 - IEEE Senior Member

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

1991 - IEEE Magyar Szekcio tagja

1990 - IFAC TC on Theory tagja

1987 - IFAC Magyar Nemzeti Bizottsag tagja

1987 - IFAC TC on Fault Detection Supervision and Safety tagja

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

1999-2002 IFAC Technical Board Vice Chairman

1996-1998 IFAC Automatica folydirat Assoc. Editora

Dr. Varga Istvan
egyetemi tanar

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

2015 Local Organization Comitee Member of 4th International
Conference on Models and Technologies for Intelligent
Transportation Systems (MT-ITS 2015), 3-5. June 2015, Budapest
2012 14th International Conference on The Modern Information
Technology in the Innovation Processes of the Industrial Enterprises
(MITIP 2006)

2009 National Organization Comitee Member of European Control
Conference (ECC), 23-26. August 2009, Budapest

2006 8th International Conference on The Modern Information
Technology in the Innovation Processes of the Industrial Enterprises
(MITIP 2006)
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2000 4th IFAC Symposium on Fault Detection, Supervision and Safety
of Technical Processes, SAFEPROCESS'2000

Lektori, szerkeszt6i munka folydiratokban, nemzetkozi
konferencidknal:

International Conference on Vehicle Technology and Intelligent
Transport Systems (VEHITS 2017);c20th IFAC World Congress 2017;
15th European Control Conference 2016 (ECC'16);14th European
Control Conference 2015 (ECC'15); 13th European Control
Conference 2014 (ECC’'14); 12th European Control Conference 2013
(ECC'13); IEEE Transactions on Control Systems Technology; 18th
IFAC World Congress 2011; Australian Control Conference 2011; 7th
IFAC SAFEPROCESS'2009; 10th European Control Conference 2009
(ECC’'09); 9th European Control Conference 2007 (ECC'07); The
Modern Information Technology in the Innovation Processes of the
Industrial Enterprises (MITIP 2006); IFAC Automatica (2006)

Dr. Tarnai Géza
Emeritus

Institut of Railway Signal Engineers — fellow of IRSE 1999-t6l|

ZEL 2004 nemzetkozi konferencidk programbizottsaganak tagja
(University of Zilina) 1999-t6l (évente)

ELEKTRO nemzetk6zi konferencidk programbizottsdgdnak tagja
(University of Zilina) 1999-t6l (2 évente)

FORMS nemzetkozi konferencidk elnoke, ill. tarselnoke (TU
Braunschweig — BME) 2003-t6l (2 évente)

Transport  Systems  Telematics nemzetkozi konferencidk
programbizottsaganak tagja (Silesian University of Technology),
2006-t6l (évente)

Komunikacie — Communications folydirat (University of Zilina) szerk.
biz. tag 1999-t6l

Advances in Electrical and Electronic Engineering folydirat (University
of Zilina) szerk. biz. tag 2001-t6l

Dr. Tettamanti Tamas
egyetemi tanar

2015-2018 - Management Committee member at European
Cooperation in Science and Technology COST Action TU1305 (Social
Networks and Travel Behaviour)

2017 Az EURO Working Group on Transportation Meeting (EWGT)
konferencia programbizottsaganak tagja, 2017. szeptember 4-6,
Budapest

2017-2021 - Management Committee member at European
Cooperation in Science and Technology COST Action CA162222
(Wider Impacts and Scenario Evaluation of Autonomous and
Connected Transport)

2021 — szerkesztd a Frontiers in Future Transportation c. Ujsagnal: a
vezetett ,Research Topic”: Testing and proving of automated vehicles
and related simulation opportunities

Dr. Bécsi Tamas
egyeteni docens

IEEE Membership,
IEEE Intelligent Transportation Systems Society Membership

Dr. Aradi Szilard
egyeteni docens

IEEE Membership,
IEEE Intelligent Transportation Systems Society Membership

Dr. Hrivnak Istvan

Nemzetkozi Tanacsadd Testileti tagsag:

SIGNAL + DRAHT — SIGNALLING & DATACOMMUNICATION (vasuti
szakfolydirat)

Member of IRSE (Institution of Railway Signal Engineers) tagja
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6.4 Dijak

Név

Dijak

Dr. Gaspar Péter
egyetemi tanar,
tanszékvezet6

2020 - Szent-Gyorgyi Albert dij
2021 - A Magyar Erdemrend tisztikeresztje

Dr. Bécsi Tamas
egyetemi docens,
tanszékvezet6-helyettes

2023 — Magyar Erdemrend Lovagkeresztje

Dr. Tettamanti Tamas
egyetemi tanar

2021 - Magyar Mérnokakadémia 2021. évi Michelberger Mesterdija

Dr. Szabd6 Géza

2021 -Miké Imre dij

Mudra Istvan

2021 - Magyar Polgari Repiilésért Erdemérem
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7. Kutatasi tevékenység

7.1 Publikacids statisztika:

2021 2022 2023 2024 | Végosszeg

Folyoiratcikk D1 2 6 6 6 20
Q1 12 7 8 6 33

Q2 20 9 8 5 42

Q3 3 1 2 6

Q4 1 1

- 10 13 5 7 35
Osszesen 47 36 27 27 137

Koényv 1 2 2 5
Konferencia 21 31 15 19 86

7.2 Fontos publikacidk listaja:

Szabd A, Bécsi T and Aradi S (2021), "Measurement Based Validation of an Electro-Pneumatic Gearbox
Actuator"”, PERIODICA POLYTECHNICA TRANSPORTATION ENGINEERING. Vol. 49, pp. 1-7.

[ 1 [DO1] [URL]

Karoly B and Saghi B (2021), "Assessing the Unmanned Aerial Vehicles’ Surveillance Problems and Actual
Solution Options from the Different Stakeholders' Viewpoint", PERIODICA POLYTECHNICA
TRANSPORTATION ENGINEERING. Vol. 49, pp. 32-41.

[ au)l 1 [DO1] [URL]

Torok A, Szalay Z and Saghi B (2022), "New Aspects of Integrity Levels in Automotive Industry-
Cybersecurity of Automated Vehicles", |IEEE TRANSACTIONS ON INTELLIGENT TRANSPORTATION
SYSTEMS. Vol. 23, pp. 383-391.

[ 1 1 [DO1] [URL]

Aradi S (2022), "Survey of Deep Reinforcement Learning for Motion Planning of Autonomous Vehicles",
IEEE TRANSACTIONS ON INTELLIGENT TRANSPORTATION SYSTEMS. Vol. 23, pp. 740-759.

| 1 1 [DO1] [URL]

Tor6 O, Bécsi T and Gaspar P (2021), "PHD Filter for Object Tracking in Road Traffic Applications
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8. Projektek, palyazatok

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

Tehetséggondozas és kutatdi utanpotlds fejlesztése autondm jarmdiranyitasi technoldgiak
teriiletén

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

Tématertleti Kivaldsagi Program (korabban Fels6oktatds Intézményi Kivaldsagi Program)
TKP/FIKP

Mesterséges Intelligencia — Future Mobility

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

Projekt id6tartama: 2018 - 2021

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

Biztositoberendezések meghibdsodasi statisztikdi, utasitasok elGirdsok fellilvizsgalata,
energiahatékony kozlekedés tdmogatasa

Projekt id6tartama: 2019 - 2021

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

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

Forgalommodellezés, forgalomszimulacio, forgalomirdnyitas

Projekt id6tartama: 2020 - 2024

Autondm Rendszerek Nemzeti Laboratdrium
Jarmdiranyitds, Gépi tanulds
Projekt id6tartama: 2020 — 2025

TKP2021-NVA-02 Tématerileti Kivaldsagi Program 2021- Nemzetvédelem, nemzetbiztonsag
alprogram
Projekt id6tartama: 2021 - 2025

Kooperativ Technolégiak Nemzeti Laboratorium
Jarmdiranyitas
Projekt id6tartama: 2022 — 2026
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9.

2021.
2022.
2023.
2024.

Az ‘egyéb bevételek’ oszlopba megjelené szamok a palyazatokbdl és projektekbdl befolyd
bevételek Osszesitett értékei. A palydzatok természeténél fogva ezen Gsszegek tobb tétel

F6bb gazdasagi mutatdk
koltségvetési tamogatas egyéb bevételek
86 044 648 Ft 208 020 725
61 853 747 Ft 271119786
100 101 166 Ft 125 665 758
118 948 382 Ft 129 894 150

finanszirozasat kell biztositani:

A koltségvetési tdmogatds és a személyi koltségek oszlopok kizdrdlag a tanszékkel kapcsolatos

mas egyetemi karon, illetve a KIK mas tanszékein kutato és oktatd kollégak kutatasi és
oktatasi tevékenységeinek tamogatdsa (konferecia regisztraciok, tanulmdanyutak,

publikdcids koltségek, tananyagfejlesztések)

egyetemi hallgaték kutatasi és demonstratori tevékenységeinek tdmogatdsa

(6sztondijak, tanulmanyutak),
beszerzések,
laborépités.

adatokat tartalmazza.

személyi koltségek

245 233 561
199 200 662
122 775 079
124 350 449
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10. Jovokép

A 2025 utani id6szakra tanszékiink stratégiai célkitlizései kozott az oktatds mindségének tovabbi
javitdsa, a hallgatdi bevonds elGsegitése, valamint a nemzetkdzi [athatdsdg novelése szerepel.
Szeretnénk meger@siteni a tehetséggondozdsi strukturainkat, rendszeres TDK dolgozatok és
diplomaterv/szakdolgozat munkak tamogatasaval. A doktori képzésben vald szereplinket tovabb
bévitenénk, és a hallgatdi el6remenetelt tudatosan segitd tandri jelenléttel kisérnénk.

Az ipari kapcsolatok terén a jov6ben is fontos célunk, hogy projektjeinkben a hallgatéi résztvételt
noveljik, valamint a K+F tevékenységeket az ipari igényekhez illeszkedd, de tudomdanyos szempontbdl
is magas szinvonall eredmények iranydba fejlessziik. Szandékunk, hogy ipari projektjeink szdma és
hatdsa is folyamatosan novekedjen, ezekbe pedig a hallgaték egyre nagyobb ardnyban kapcsolédjanak
be.

A nemzetkozi téren célunk a publikacids jelenlét tovabbi erésitése, valamint a mobilitasi lehet6ségek
kiszélesitése mind a hallgatdk, mind az oktaték szdmara.

A tanszék jovGjét olyan nyitott, dinamikus és tudasorientalt mihelyként képzeljik el, ahol a hallgatd,
az oktatd és az ipari partner egyarant aktiv alkotdja a fejl6désnek. Célunk, hogy a hazai jarmu- és
kozlekedésautomatizalasi kutatas egyik legmeghatdrozdobb tuddskozpontjava valjunk.
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