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A Magyar Tudomanyos Akadémia Kozlekedés
és Jarmitudomadnyi Bizottsaga 2021. novem-
ber 17-én, szerdan tartotta tudomanyos tilését,
amelyet Dr. Torok Adam elnok nyitott meg.
Az eln6k bevezet6jében koszontotte az MTA
ZOOM rendszerében megjelenteket.

Prof. Dr. Varga Istvan dékan - Az elmult
70 év a tudomany titkkrében cimi el6adasa-
ban elmondta, hogy Magyarorszagon a koz-
lekedésmérnok-képzés 1951-ben Szegeden
indult az Othalmi laktanya épiiletében, majd
a Vasarhelyi sugaruat volt gépkocsizd lakta-
nydjaban. Iranyité f6hatésaga a Kozlekedés
és Postatligyi Minisztérium volt. Az 4j Koz-
lekedési Miiszaki Egyetem (KME) az eredeti
elképzelések szerint széles profilu lett vol-
na, felolelve az ut- és vasutépités eszkozeivel
és berendezéseivel kapcsolatos valamennyi
szakmai agazatot, tovabba a vasuti-, kozuti-,
vizi és 1égi kozlekedés és jarmtivei teriiletét.
Els6 1épésként a vasutépitési és vasuti lize-
meltetési szakok indultak. Az oktatast 16
oktatd végezte, akik koziil hatan Budapestrél
jartak Szegedre. Koziilik 11 volt féallasu, de
tobb draadé is kozremilikodott az alaptargyi
és szaktanszékeken, valamint az akkori el8-
irasoknak megfelel6 politikai, nyelvi, katonai
és testnevelési feladatok elldtasara szervezett
oktatéi csoportokban. 1952-ben az egyete-
met Szolnokra helyezték at, ahol a megyei
Birdsag épiiletében kapott helyet. 1953-ban
az Ut- és Vasttépitési szakokat levélasztottak
a KME-r6l és Budapestre az Epitéipari M-

szaki Egyetem (EME) Epitémérnoki Kardra
helyezték at. Ezzel egyidejiileg Szolnokon
megalakult a gépjarmi tizemeltetési szak és
a vasutiizemeltetési szakon beliil a vasuti tav-
kozlési és biztosito-berendezési agazat. 1956
elején megkezd6dott a KME Budapestre kol-
toztetése és betagozddasa az EME és a KME
dsszevondsabol 1étesiilt Epitdipari és Kozle-
kedési Miszaki Egyetembe (EKME), annak
egyetemi szintli okleveles mérnokképzést
ad6, Kozlekedési Uzemmérnoki Karaként.
Kezdetben az egyetem kozponti (K) épiile-
tében kapott ideiglenes elhelyezést, majd a
Hadmérnoki Kar megsziinése utan — 1958-t61
kozel 20 éven at — a Kinizsi utcai volt Refor-
matus Gimndazium épiilete lett a Kar székhe-
lye. 1967-ben keriilt sor a BME és az EKME
egyesitésére, Budapesti Miiszaki Egyetem
(BME) elnevezéssel. Kialakult a Kar végleges
arculata, okleveles kozlekedésmérnokok és a
kozlekedés céljait szolgald okleveles gépész-
mérnokok képzésére (jarmuligépész- és gépe-
sitési szakokon). Az oktatd-nevels és tudo-
manyos munka szervezeti kereteit az Aero- és
Termotechnika, az Epité- és Anyagmozgaté
Gépek, a Gépelemek, a Gépipari Technoldgia,
a Gépjarmiivek, a Kozlekedésautomatikai,
a Kozlekedéstizemi, a Kozlekedésgazdasagi,
a Matematika, a Mechanika és a Vasuti Jar-
mivek Tanszék képezte. 1979-ben felépiilt a
Sztoczek utcai jarmiigépész ,,J” épilet, majd
1984-ben a Z épiilet a Bertalan Lajos utca 2.
alatt. Ezdltal a Kar teljes egészében csatlako-
zott az Miegyetem budai campuséhoz.
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1978-ban korszerisitették a Kar valamennyi
szakdnak tantervét. A kozlekedési szak hall-
gatéi kozlekedésmérnoki diplomaval, a jar-
mugépész és a gépesitési szak hallgatdi pedig
gépészmérnoki diplomaval fejezték be tanul-
manyaikat. A tanterv 1991-ig érvényben ma-
radt.

A jarmigépész szakon folyd képzés 1985-t6l
a repilégépész, 1988-t6l, pedig a hajéépitd
gépész dgazat beinditasaval béviilt. A jarma-
gépész és a gépesitési szak hallgatdi szamara
1985-t6] tovabbi szaktargy-csoport valasztasi
lehetésége allt fenn, moédot adva a jarmiigyar-
tas és -javitds targykor elmélyiiltebb tanulma-
nyozdsara.

A Kar moduldris tantervét 1991-ben, a Kar ala-
pitasa 40 éves jubileumanak évében vezették
be, amelyet a Kozlekedési Minisztériummal
szoros szakmai egyiittmikodésben, vallalatok
és intézmények véleményének messzemend
figyelembevételével alakitottak ki. Az 4j kari
tanterv bevezetése utdn 2 évvel az Egyetem
Tandcsa elfogadta a kredit rendszerti képzés
koncepcidjat.

Fontos mérfoldké volt a Kar életében 1993-
ban a nappali doktori képzés beinditasa. En-
nek tovabbfejlesztésébdl kialakult a Karon
akkreditalt ,Kozlekedéstudomanyok Doktori
Iskola” és a ,Jarmuvek és Mobil Gépek Tu-
domanya Doktori Iskola”, ezek adtak a hazai
kozlekedési és jarmiitechnikai tudomdnyos
kutatdi és az egyetemi oktatdi utanpotlas leg-
f6bb forrasat.

Prof. Dr. Gaspar Péter - Uj kihivésok és
megolddsok a jarmuiranyitasban és kozleke-
désben cimii el6adasaban kiemelte, hogy a
magas szintli automatizdlas a komplex kozle-
kedési helyzetek és mindségi elvarasok szama
miatt §sszetett iranyitasi struktarakat igényel.
A kutatds célja min@ségi garancidkat nyuj-
té iranyitasi stratégiak kidolgozasa. A nagy
komplexitds miatt kiemelten fontos az adat
alapu gépi tanulasra épiil6 modszerek alkal-
mazasa. Redukalt komplexitasu feladat esetén
modell alapt médszerekkel robusztus irdnyi-
tas érhet6 el. A gép tanulas alapokon tervezett
iranyitasok nem adnak elméleti garancidkat a

robusztus performanciakra. A modell alapt és
adat alapu moddszerek kombindlasaval érhet6
el a garantélt (robusztus) miikodés.

A modell és adat alapu médszerek kombinala-
sanak elve: biztonsagkritikus rendszerek ese-
tén elengedhetetlen az irdnyitds minéségének
garantdlasa. Hierarchikus iranyitas: a bizton-
sagi jellemz6k garancidkat nyujté robusztus
iranyitassal, a kiegészité funkciok tanulasi
mddszerekkel oldandék meg. Altaléban, kiils-
nosen normal mitkodési koriilmények kozott,
asupervisor azt az iranyitdjelet hasznalja, ame-
lyet a gépi tanuldsi mddszer szamit ki. El6for-
dulhatnak vészhelyzetek, amikor a supervisor
a robusztus szabdlyozd iranyitojelét hasznalja,
és feliilbiralja az aktualis irdnyitdjelet.

Adaptiv sebesség megvalasztasa ut- és forgal-
mi informacidk alapjan: nagy mennyiségi
valds idejl adat érhetd el mérésekkel és kom-
munikdacidval. Feladat az optimalis jarmiise-
besség megtervezése, amivel energia és haj-
téanyag megtakaritds érheté el, mikozben a
szallitasi id6 is betarthatd. [4]

El6zés és savvaltas autoném megolddsa: az
autonom jarm biztonsdgosan hajtsa végre az
el6zést. A biztonsagos el6zés megvaldsitasahoz
pontos informdcidkra van sziikség a palyardl,
a kornyez6 jarmtvekr6l, a kornyezeti jellem-
z6krdl, a forgalmi helyzetr6l. Ember-vezette
jarmtvek esetében statisztikai mddszerekre
épiil6 mozgasbecslés, automatizalt jarmivek-
nél V2X kommunikdcié sziikséges. A moz-
gastervezés soran bizonytalansagot jelent az
érzékel6k gépi tanuldsbdl nyert informacioi-
nak val6szintségi jellege. A haladas soran va-
l6szintiség-alapu kiértékeléssel kell donteni az
utvonal és a sebesség megvalasztasarol. Ehhez
véges horizontu iitkozési valoszintliségi térké-
pet hatarozunk meg. [6]

A keresztez6dés forgalmanak autoném ira-
nyitasa: az autoném jarmuvek legyenek képe-
sek biztonsagosan, energia- és id6optimadlisan
athaladni olyan keresztez6déseken, ahol
emberek és ember altal vezetett jarmuvek
kozlekednek. Feladat a jarmuvek athaladasi
sorrendjének és mozgasprofiljanak meghata-
rozasa. Elsédleges cél: az titkozés elkeriilése.
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Masodlagos célok: az energiafelhasznalas
csokkentése, az athaladasi id6 csokkentése,
a karosanyag-kibocsatas csokkentése. A kii-
16nb6z6 iranyitasi prioritisok mas-mas sor-
rendre vezethetnek. A feladat megolddsara
nemkonvex, korlatozasok melletti optimali-
zélasi mddszerek léteznek. Az optimalizacids
feladat valos ideji megoldasa nem realis. Vé-
ges szamu szitudcidra eldre elkészitheté az
offline megoldas neuralis halokkal. A valds
kornyezetben a tervezett dgensek felhaszndl-
hatdk. A jarmt allapotbecslésének zajtényez6i
és bizonytalansagai miatt a robusztussagot
garantalni kell. A jarmi poziciéjanak becslési
hibaja miatt 6nmagaban még a neuralis halé
sem adhat teljes kor(i garanciat. A nem meg-
felelének mindsitett esetek kikiiszobolése mo-
dellalapt megoldasra atkonfiguralé iranyitas-
sal torténik. [1]

Az irdnyitott rendszer strukturajaban a ta-
nulds alapu agenstdl érkezd referenciajel pla-
uzibilitasat A supervisor dolgozza fel. A pla-
uzibilitasi vizsgalat 6sszehasonlitdson alapul:
a tanulds alapu agens referenciajelét osszeha-
sonlitjuk egy masik referenciajellel, amelyet az
egyszer(sitett funkcionalitdsi modell alapu
agens szolgaltat. A modell alapt referenciajel
alkalmazaséval az els6dleges performancidk
garantalva vannak, de a masodlagos
performanciakat nem kezeli. A supervisor en-
gedélyezi a tanulds alapu agens referenciajelét,
ha az els6dleges performancidk nem sériilnek,
ellenkez$ esetben a garancidkat adé modell
alapu 4dgens referenciajelét engedélyezi. 5]

Dr. Tihanyi Viktor ismertette a Digitdlis iker
alkalmazasa az autoném jarmtivek timogata-
sdhoz cimi eléadasat. El6addsaban kiemelte
a kozponti intelligens infrastruktura kérdé-
sét, kiilonos tekintettel a valds idejli digitalis
ikerre. Cél lenne az autondém gépjarmiivek
adatokkal torténé valds idejli tdmogatésa,
illetve a kevert valdsdg tesztek tamogatasa.
Eléaddsaban megemlitette a mar futé kuta-
tasfejlesztési programokat, felidézte a 2020-as
csornai mérési kampanyt. Ismertette a 2020-
ban a Budapesti Miiszaki és Gazdasagtudo-
manyi Egyetemen kialakitott funkcionalis
mintat. El6adasaban kitért a hazai intelligens
infrastruktura fejlesztésekre a zalaegerszegi

tesztpalyan, az M1, M7 és M76 autopalyakon.
Uj eredményként beszamolt a felhd alapti jar-
miuirdnyitasrol, illetve a kevert valosag teszt
kornyezet fejlesztésérol.

Dr. habil Csiszar Csaba — A személykozleke-
dési rendszerek fejlédése c. el6adasaban kifej-
tette, hogy rendszerszemléletben foglalja 6ssze
a személykozlekedés fejlédésének legfonto-
sabb irdnyait, az elérend6 célokat, megoldasi
lehetGségeket és azok kapcsolatrendszerét. A
technoldgiai és a tarsadalmi fejlédés, tovabba
a hatékonysag és a rugalmassag elérését célzo
intézkedések egyiittesen befolyasoljak a jové
kozlekedését. A kozlekedési atalakulas a ko-
vetkez$ kifejezésekkel jellemezhetd: utazdsi
lancok, integracid, klima- és kornyezetbarit,
digitalizalds, automatizdlas, mesterséges intel-
ligencia, kommunikacidintenziv rendszerek.
Nagy kihivast jelent az individualis utazasok
er6forrashatékony lebonyolitdsa, amihez j
jarmikialakitdsi és utazasszervezési koncep-
ci6k jelennek meg.[2]

Az egyik legjelentésebb valtozas az informa-
ci6 mennyiségének, dinamizmusdanak és a fel-
dolgozottsag mértékének a valtozdsa. Az em-
ber-gépi rendszerekben az informacidkezelési
miiveletek egyre nagyobb aranyban a gépek
felé tolodnak. Ugyanakkor egyre nagyobb fi-
gyelem irdnyul az utazé informacidkezelési és
dontési folyamataira. Tovabbi jelentds valto-
zas az alternativ, azon beliil is az elektromos
meghajtast, valamint a vezetd nélkiili kozuati
jarmivek, tovabba a birtoklas helyett a meg-
osztason alapuld szemléletmod elterjedése,
amelyek jelentdsen megvaltoztatjak a kozleke-
déstervezési, -iizemeltetési, valamint a tér- és
idégazdalkodasi alapelveket és a forgalmi fo-
lyamatok jellemz6it. Mindez a hagyomanyos
elvek djragondolasat és a mddszerek atalakitd-
sat, valamint 4j médszerek bevezetését teszik
szitkségessé. [3]

A személykozlekedési rendszer egyik legfonto-
sabb feladata a kereslet és a kindlat 6sszerende-
zése, amellyel beallithatok az eréforrdsok és a
felhasznalok elvarasai kozotti egyensulyi pon-
tok a dinamikusan valtozé koériilmények ko-
zott. Miikodés kozben a kovetkezd sszetevok
»aramlasai” iranyithatok: jarmavek és utazék a
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kozlekedési halozaton, energia az energiaellatd
halézaton, adatok az infokommunikacids ha-
16zaton. A kozlekedéstervezés és -tizemeltetés
feladata az draml6 elemeknek a térbeli-id6beli
osszerendezése az egyes halézatokon és azok
kozott, tekintettel arra is, hogy a halézatok és
az elemek jellemz6i valtoznak az id6ben. A fi-
zikai dramlasokhoz értékaramlas is tartozik. A
feladatok Osszetettségét fokozza, hogy az egyes
halézattipusok altaldban nem egységesek, ha-
nem t6bb alhdlozatbol tevédnek Ossze, amelye-
ket eltéré érdekeltségli szervezetek miikodtet-
nek. A kozlekedési rendszer egyes szerepléinek
gyakran eltéré célkittizései vannak. Mindemel-
lett az utazék sem tekintheték homogén cso-
portnak, ezért nemcsak az utazoéi csoportokrol,
hanem az egyes személyek jellemz&irél, elvara-
sairdl is szitkséges adatokat gytjteni.

A célok elérése szamos kutatasi feladatot jelent
a jovOre nézve. Az eléadas az elmult évtize-
dekben elért kutatdsi eredmények és a jovo-
beli feladatok bemutatasaval ravilagit a sze-
mélykozlekedési rendszer ujraértelmezésére
és a tagabb tdrsadalmi, gazdasagi, kornyezeti
kapcsolatrendszerre a fenntarthaté mobilitas
elérése érdekében.

Dr. Boéna Krisztian JovStechnologiak és ki-
emelt prioritasok a logisztikai rendszerek és
ellatasi halozatok fejlesztésében c. el6adasaban
kiemelte a Budapesti Miszaki és Gazdasag-
tudomanyi Egyetem Anyagmozgatisi és Lo-
gisztikai Rendszerek Tanszékének torténelmét
és tudomdnyteriileti szerepét. Ravilagitott a
termelés, raktarozas, druszallitds fenntart-
hatésdganak kérdéseire, kiilonos tekintettel a
logisztikai halézatok esetén. Ellatasi lancoknal
kiemelten fontos a nagy adatstruktuardk elem-
zése, a szortimentanalizis, illetve a hdldzatok
optimalis kihaszndlasa. Kiemelte, hogy a lo-
gisztikan beldl 4j tudomanyteriiletek jelentek
meg, Ugy mint a dréntechnoldgia, az ergond-
mia, valamint a digitalis iker fontossaga.

Az ,Egyebek” napirendi pontban az elnok ko-
szontotte az Gj koztestiileti tagokat: Dr. Kocsis
Dénest és Dr. Lakatos Andrds Rudolfot. Az
{innepséget lezarva Dr. Torok Adam elnok,
megkoszonte az eléadoknak a magas szinvo-
nald, érdekes el6adasokat.
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