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AZ AUTONOM RENDSZEREK ERZEKELNEK, DONTENEK,
TERMELNEK, VEZETNEK, SOT MEG REPULNEK IS

Az Autondm Rendszerek Nemzeti Laboratorium célja a kozuti és légi jarmdvek, valamint robotok mobilitassal kapcsolatos
kutatdsa, fejlesztése, tovabba innovaciés megoldasaik koordinalasa kulonds tekintettel az autondm és a kooperativ
muUkaddést igényl6 komplex rendszerekre, formacidkra és alkalmazasokra.

FO KUTATASI TERULETEK

e Autonom kozuti és légi jarmU(vek

e Autonom robotika és gyartérendszerek

e |ranyitastervezési stratégiak

e JarmU(dinamika és iranyitas

e Kooperativ iranyitas

e Robotikai modellezés és iranyitas

e Mobil robotizacio

e Alkalmazott kutatasi infrastruktura

e Infokommunikacié

e Rendszer-integracios kutatasok

e Elektromobilitas

e Digitalis iker, matematikai modellezés,
szimulacio
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LABORATORIUMI KUTATASTOL VARHATO
EREDMENYEK

A kozuti és a légi jarmivek, valamint a mobil
robotok nyujtotta mobilitdssal kapcsolatos
kutatasi, valamint az ilyen rendszerek funkcionalis
és kooperativ mUkddését demonstrald fejlesztési
feladatok megoldasa, a szUkséges kutatasi, fejlesz-
tési és innovacios tevékenységek 0sszehangolasa.

A kutatasi feladatok hatékony és innovativ
megoldasa a mobilitassal foglalkoz6 hazai szakmai
és kutatd kozdsség koordinalt egyutt-mikodése
révén.

Egy olyan Utéképes szakmai halézat |étrehozasa,
amely egyfajta K+F platformként szélesebb
szakmai hatteret biztosit az autondm rendszerek
szakteriletén végzendd K+F tevékenységek
szamara, tovabba lehet6séget ad az ARNL
munkajaban részt vevd és mas egyetemek,
kutatéintézetek, ipari vallalatok, valamint kis-
és kozépvallalkozasok kozotti tudastranszferre.

Az autondm jarmUvek tarsadalmi elfogadott-
saganak erGsitése a kapcsolddd K+F eredmények
dsszehangoltabb, az ipari és a kutatdi szféra
egyuttmudkodését jobban kifejez6, az eredmények
tarsadalmi  elényeire jobban ravilagité, az
érdekl6d6 nagykodzonség szamara érthetd modon
valé megjelenitésével.

A szakteruleten folytatott kutatasok muveléséhez,
a kapcsolodo fejlesztések hatékony megvald-
sitasahoz szukséges ismeretek j6l atgondolt
terjesztése Ujszerd tudastranszfer-
mechanizmusokon keresztul,  valamint a
hagyomanyos fels6oktatasi csatornakon.

Az altalanos, valamint a dedikalt kiber-fizikai
gyartd- és logisztikai rendszerekhez kapcsoldédo
fejlesztési munkalatok felgyorsitasa.

Az ARNL szakmai halézatahoz kapcsolodo
kutatdintézetek és ipari szereplok, kkv-k, valamint
oktatasi intézmények tdmogatasa azon
torekvésukben, hogy maguk is szerves részévé
valjanak a hazai innovaciés 6koszisztémanak az
autondbm  rendszerek  kutatdsa, fejlesztése,
valamint a terUlethez kapcsol6dd innovacio terén,
és ezaltal noveljék hazank versenyképességét.

A konzorciumon Dbeltli és kivali muUszaki
felsGoktatasi intézmények oktatasi és miszaki
tamogatasa azon torekvésukben, hogy az
autondm rendszerek szakteruletéhez tartozo,
illetve azzal Osszefiggd BSc-, MSc- és PhD-
tantargyaikat, -képzéseiket, az  egyetemi
hallgatoknak el6irt szakmai gyakorlataikat korsze-
rdsitsék, frissitsék.
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SZAKMAI CSAPAT BEMUTATKOZASA

Dr. Gaspar Péter, a NL szakmai vezet§je (SZTAKI).
Kutatasi érdeklédése a linearis és nemlinearis
rendszerekre, robusztus iranyitasra, rendszer
identifikaciéra és iranyitasi célu identifikaciéra és
mesterséges intelligencia mddszerekre terjed ki.
Ipari  motivaltsagu érdeklédése a mechanikai
rendszereket, a jarmUstruktdrakat, a jarmd-
dinamikat és jarmdiranyitast foglalja magaban.

Dr. Vanek Balint, az NL autondm repuldgépes
kutatdsok vezetdje (SZTAKI). Kutatasi érdeklédése
a hibatlrd, robusztus iranyitasi rendszerek analiz-
isére és szintézisére, valamint iranyitasi célud
becslési mddszereire terjed ki, kilonos tekintettel
az utasszallitd repulégépek aeroelasztikus jelen-
ségei és a pilota nélkuli légijarmdvek tavérzékelési
kihivasai kapcsan.

Dr. Vancza J6zsef, a Robotikai modellezés és
iranyitas téma szakmai vezetdje (SZTAKI).

Kutatasi teruletei a termelésinformatika, kiber-
fizikai gyartérendszerek, tervezés a gyartas kulon-
b6z6 szintjein, technoldgiai tervezés, autondm
robotika, valamint kooperativ és fenntarthatd
termelés halézatokban.

LEHETSEGES PARTNERI
EGYUTTMUKODESEK

e Hazai és nemzetkdzi jarmdipari szerepl6k: kdzos

kutatas-fejlesztési célok megfogalmazasa.
e Nemzetkdzi kutatdintézetek: kozos unios
palyazat-okon valo részvétel

Dr. Szalay Zsolt, a NL szakmai vezetdje (BME).

F6 kutatasi terllete a CAV technoldgiak és az
autoipari kiberbiztonsag tesztelési és validalasi
folyamata. A ZalaZONE, az Uj magyar autoipar
tesztpalya kutatdsi és innovacids vezetdjeként is
dolgozik, els6sorban az d&sszekapcsolt, auto-
matizalt és villamositott jarmU(vek tesztelésén és
validalasan. F6 kutatasi terUlete az dsszekapcsolt
és automatizalt mobilitasi rendszerek tesztelési és
validacios mddszertana.

Dr. Szauter Ferenc, az NL SZE szakmai vezetdje
(SZE). Kutatasi terlletei az alternativ kdzlekedési
rendszerek, infrastruktura menedzsment és az
operacidkutatads. Vezetésével szakmai sikerekkel
zarult az ,Autondm jarmdvek dinamikaja és
iranyitasa az automatizalt kozlekedési rendszerek
kdvetelményeinek szinergiajaban” cimU projekt,
melynek koszonhetben a gydri Széchenyi Istvan
Egyetemen is megalakulhatott az autoném jar-
mUvek kutatdsaval és fejlesztésével foglalkozo
csoport.

MEGSZOLITANI KIVANT
CELCSOPORT

e Fels6oktatasban résztvevd hallgatok és fiatal
kutatok: utanpotlas nevelés

e Jarmdipar: k6zos kutatasok, fejlesztések, és
tesztelések

e Hazai és nemzetkdzi kutatointézmények,
szakmai szervezetek: nemzetkozi bedgyazodas,
kooperacios lehetdségek

SZAKMAI KAPCSOLATTARTO
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