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« A KOzlekedési Muszaki Egyetem (KME) keretéeben Szegeden
1951-ben alakult Fizika tanszékbdl fejlodott ki

* 1952 (Szolnok) Fizika és elektrotechnika tanszék
« 1954 Villamossagtan tanszék
« 1957 (Budapest) Kozlekedesvillamossagi tanszék

» 1967 (EKME U BME) Kézlekedésvillamossagi és automatikai
tanszék

* 1986 Kozlekedésautomatikai Tanszék
« 2013 Kozlekedeés- és Jarmuiranyitasi Tanszek



Tanszékvezetoink

« 1951 - Dr. Halmagyi Laszl6
<+ 1953 - Biacs Nandor

* 1966 - Dr. Kelemen Tibor

« 1991 - Dr. Kurutz Karoly

* 1994 - Dr. Bokor J6zsef

« 2013 - Dr. Gaspar Péter
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2 Emeritus Professzor
2 Egyetemi Tanar

20 munkatars

12 PhD hallgato




Laborjaink

JARMUMECHATRONIKA

KOZUTI KOZLEKEDES
IRANYITASTECHNIKA ES LEGI IRANYITASI
ELEKTROTECHNIKA

VASUTI AUTOMATIKA




Kompetenciak

JarmUmechatronika
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Jarmimodellezés
Komponens szintd tervezés
Integralt irdnyitas tervezés
Kooperativ irdnyitasok
Kommunikacié
Jarmufedélzeti haldzatok
Beagyazott rendszerek
Jarmdiranyitasi szoftverek

Gépi Tanulas

Kézponti forgalomiranyitas
Veszély és kockazatelemzeés

Vasuti irdnyitérendszerek,
komponensek

Tanusitas
Villamos vontatas
energetikdja
Fedélzeti rendszerek

Biztonsagkritikus rendszerek
fejlesztése

Varosi vasutak

Kozuti méréstechnika

Mobiltelefon adatok
alkalmazasa

Kozuti kozlekedés analizise és
modellezése

Mikro- és makroszkopikus
szimulacids szoftverek

A modern iranyitaselmélet
adaptalasa

Dontéstamogatd eszkdzok
fejlesztése

Repul6terek, légterek
szakértdi vizsgalata.

Repulésbiztonsag-iranyitas
Biztonsagmenedzsment
Légtérkapacitas,
szektorkapacitas
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BSc

* Programozas, Elektrotechnika, Logikai Haldzatok, Iranyitastechnika
* JarmUmechatronika specializacio
+ Kozlekedési folyamatok specializacio

MSc

* Iranytaselmélet, Kdrnyezetérzékelés, Biztonsag és Megbizhatdsag,
* Autonomous Vehicle Control Engineer MSc

PhD

Intelligens és autondm jarmdiranyitasi rendszerek, Kozuti
jarmUforgalom modellezése, szimulacidja és iranyitasa, Kutatasi
alapismeretek, Megerd@sitéses tanulas a jarmdiranyitasban,
Modern iranyitaselmélet Il, Nemlinearis iranyitasok
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Jarmumechatronika specializacio: fedeélzeti rendszerek,

(Kozuti, Vasuti, Leégi, Vizi-) Kozlekedési folyamatok
specializacio: kommunikacios rendszerek, kdzuti
forgalomiranyitas, vasuti automatika, infokommunikacio
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Oktatas - AVCE

8 Control Theory and System Dynamics
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. Utasblztonsagot vezetési asszisztenciat, megbizhatdsagot,
energiahatékdnysagot és kornyezettudatossagot szolgalé technoldgiak
feJIesztese a RobertBosch Kft-nél

« EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-0000Q1:Tehetse ondozas és kutatoi
utanpotlas fejlesztése autondm jarmuiranyitasi technolégiak teruleten

 Felsboktatasi Intézményi Klvalosa%| Program (FIKP 20458-
3/2018/FEKUTSTRAT): Future Mobility

« Autondm Rendszerek Nemzeti Kutatdlaboratorium

« BME TKP2021-NVA-02, Temateruleti Kivalésagi Program 2021-
Nemzetvédelem, nemzetbiztonsag alprogram

. VKE 2018-40 - Elosztott IoglkaJu vasutl biztositoberendezes fejlesztese




EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-
00001, Tehetséggondozas
és kutatoéi utanpoétlas
fejlesztése autoném
jarmiiranyitasi o m 7 )
technologiak teriletén e
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» A doktori képZéS szinvonaldnak és s MAV-BRK kbzds fejlesztések
mindségének fejlesztése ﬁUNGHElNRlCH |(U L4 A-

 Tehetséges hallgatdk bevonadsa a
képzési és kutatdsi folyamatokba

» Kutatasi készségfejlesztés a kutatoi
utdnpatlas esetében

A tehetséges hallgatok tudomanyos
diakkori tevékenységének fejlesztése

A szakkollégiumok szinvonalanak és
mindségének fejlesztése

« Tudomanyos kapcsolathalo bévitése




Kutatas

KOZUTI MERESEK

Kozlekedésmérn
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Predictive Cruise
Control for Road

JARMUDINAMIKA Vehicles Using
ESIRANYITAS Road and Traffic

Information

AlC
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Advances in Industrial Gontrol

Péter Gaspar
Zoltan Szabo.
Jozsef Bokor
Balazs Németh

Robust Control
Design for Active
Driver Assistance
Systems

A Linear-Parameter-Varying Approach

AlC @ Springer




PhD védések

Jelolt Témavezetd

HegedUs Ferenc Bécsi Tamas

Tord Olivér Bécsi Tamas

Horvath Marton Tamas Varga Istvan

Szabé Adam Bécsi Tamas

Lu Qiong Tettamanti Tamas

Fényes Daniel Németh Balazs
Tettamanti Tamas, Kulcséar
Balazs
Gaspar Péter

Varga Balazs
Hajdu Sandor
Barany Gabor Gaspar Péter
Aradi Szilard Gaspar Péter
Meyer Déra Zséfia Tarnai Géza
Csikos Alfréd Varga Istvan
Bauer Péter Bokor J6zsef
Tettamanti Tamas Varga Istvan

Bede Zsuzsanna Péter Tamas

Védés
Idépontja
2022.03.17
2022.03.08
2022.03.03
2022.02.21
2022.01.18
2021.12.13
2021.01.20
2016.11.25
2016.01.08
2015.10.21
2015.09.23
2015.06.23
2013.08.27
2013.06.06

2013.05.29
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Model based motion planning for highly automated road vehicles

Object-tacking and maneuver estimating methods for advanced driver assistance
systems
Methods for traffic state estimation and routing in urban road networks

Model based control of electro-pneumatic actuators
Impacts of Automated Vehicles on Traditional Road Traffic

Application of data-driven methods for improving the peformances of lateral vehicle
control systems
Modeling and control of autonomous public transport vehicles

Egyoszlopos raktari felrakégépek oszloplengéseinek csokkentése korszer(i
iranyitaselméleti médszerek alkalmazasaval
Lead-acid battery state detection for automotive electrical energy management

Application of vehicle-infrastructure networks in vehicle control and monitoring system

Repulésbiztonsagi szint alapu eljaras-befolyasolas
a polgari célu légikdzlekedésben

Modelling and control methods for the reduction
of traffic pollution and traffic stabilization
Optimal tracking control for unmanned aerial
vehicles

Advanced Measurement and Control for Urban
Road Traffic Networks

Valtoztathat6 irdnyu forgalmi savok analizise
nagymeéretd kdzuti kozlekedési halézaton




Optimalizacié a vasuti
forgalomiranyitasban
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* ValOs-idejd vasuti forgalomiranyitasi probléma
- Utvonalak Ujratervezése (,rerouting”)
- Vonatok Utemezésének Ujratervezése (,rescheduling”)
« Optimalizacios celok
» Késések, utazasi id6 minimalizalasa

» Az utasok elégedettségének maximalizalasa
» Az energiafogyasztas minimalizalasa

« Megoldasaink

- Uj infrastruktira modellek
« VasutlUzemi sajatossagok figyelembe vétele
« Gépi tanulasra alkalmas modellek

« Kevert egeészértékd programozas
« Szamitasi igény csokkentése
* Modellek bévitése

- MegerGsitéses tanulas
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Szenzorfuzio
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« Radar Kamera Fuzio

- Uj algoritmusok )
Bayes-
formalizmusban “

 Multimodell

* GM-PhD i
algoritmusok
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Trajektoriatervezés felugyelt
tanitassal

« Geometriai trajektoria

* NLP alapu optimalis tervezes
« Tanitomintak generalasa

* Fellgyelt tanitas

hybrid NN planner motion predictor § X (p™") (™)
: T Uulp,
vehicle plausibility >
—{ dynamics | check Po
X; - ,
X NN nput | closed-loop [~
! estimator generation controllers
T
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Javorszarvas teszt megerositéses
tanulassal

= TrajektoOriatervezeés tanitasa

= Az dgens teljesitményét e
MP eIIen6rJizheti Y &Y

= Az eredmény
visszacsatolhato o
megergdsitéses tanulasi
strukturaban

= Képes azemberi
teljesitményt felulmulni.

__________________________________________
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Integracio

Gokart platform

Mobile communication

V2X communication with Traffic Lamp

Pedestrian detection with Lidar

Valet parking

Trajectory Planning
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%_',.

BLLE APPLICATION
BT START TRAJECTORY
Sl PLANNING AND
N [ TIALIZE MOVEMENT

-
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: Smart Platform
V2X communication

: CARLA

: Simulated Pedestrian

r Control
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tervezése és megvalositasa

« ZalaZONE Jarmuipari
Tesztpalya
« Smart City tesztelési z6na
(7 jelzBlampas csomopont),
« Egyetemi tesztpalya
(3 jelzOlampas csomopont),
 Zalaegerszeg kozteruletén
« Forgalomszimulator

 Mobilkommunikacio
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Dijaink

@ Gaspar Pétert az MTA rendes tagjava valasztottak
~  Tettamanti Tamas nyerte el a Magyar Mérnékakadémia 2021. évi

Michelberger Mesterdijat
'i. Szabo Zoltan kolle%ankat 3 Magyar Erdemrend lovagkeresztjének
1S polgari tagozataval tuntették

Mudra Istvan Magyar Polgarl Repulesert Erdemérem elismerést kapott
. Szabo6 Géza kolléegankat Miko Imre dijjal tuntették ki.

Gaspar Péter a Ma%< yar Erdemrend tisztikeresztjének polgari
tagozataval tuntett

' Komécsin Zoltan Trefort Agoston dijat kapott

Gyenes Karolyt J6zsef Nador Emlekéremmel tuntették ki
Gaspar Péter Akadémiai Dijban részesult

Bokor Jozsefet az MTA elndkségi tagjava valasztottak
Bokor J6zsef a Magyar Erdemrend Kézépkeresztjét kapta 0







