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A targy élvonalbeli elméleti és gyakorlatiismeretekkelszolgdl a kozuti kdzlekedési automatika
témajan belll a szakteriileten elhelyezkedni kivané kollégdknak. Az oktatds korszeri
ismeretanyagokat ad at a kozuti forgalomiranyitd rendszerekrdl, berendezésekrdl és az
alapvet6é forgalommodellezési elméletekrdl, emellett targyalja a kozuti méréstechnika
modszereit és berendezéseit. Az oktatds célja egyrészt a késziilékek és rendszerek elvi
felépitésének, rendszertechnikajanak, kozlekedésbiztonsagi funkciéinak megismertetése a
kézati automatizdlasi feladatok megoldasahoz. Masrészrél a targy a konkrét gyakorlati
megoldasokat és az ahhoz kapcsolodd megfelel§ lizemeltetSi szintli mérnoki készségek
megismertetésétkindlja. Atargyhoz agyakorlati tapasztalatok erdsitése végett kiilsé helyszini
gyakorlatok tartoznak.

A tantdrgy leirdsa:

A kozuti kozlekedésiirdanyitérendszerek felépitése és miikddése. A kdzuti forgalomiranyitds
torténete. Akozuti forgalom jellemzése. A forgalomtechnikai paraméterek mérése. Mérheté és
nem mérhet§ valtozdk és paraméterek. Pontbeli és térbeli mérések. Vdrosi és autépalya
iranyitasok. Varosi kozlekedés forgalomiranyitasa. Iranyitdsi stratégiak, eszkdzok, szoftverek.
Forgalomfliggd jelz6lampas iranyitds. Vonali és halézati iranyitds. Jelz6lampas
forgalomiranyitas. Tiltas és kozbens6idd matrix. Rogzitett ciklusidejli vezérlés, betétprogram,
stop pont, fazisnydjtas. Fazis és jelz6csoport vezérlés. A kézuti automatikak felépitése.
Elektronikai alapfogalmak és épitGelemek. Kbzuti mérések. Automatikus forgalomszamlalé és
kiértékel6 rendszerek. Hurokdetektorok. Egyéb jarmiiérzékel6k Képfeldolgozdson alapuld
mérérendszerek. Forgalombefolyasolé eszk6zok: Jelz6lampa, kijelz6k, VMS. A kozuti
forgalomiranyité berendezések rendszerezése, osztalyozdsa, felépitése, lUzemmddjai,
biztonsagtechnikdja. Megvalésitott, kozuti forgalomiranyitdé rendszerek és médszerek. Vérosi
online és offline mdédszerek. Autépalya forgalomiranyité rendszerek. Forgalommodellezés és
iranyitas zarthurkd szimuldciés rendszerekben. Autdpalya koordindlt irdnyitdsa és varosi
halézat MPC iranyitasa. VISSIM-MATLAB példakban. Az elektronikus és a jelfogds berendezések
altalanos felépitése és m(ikodése. Az NT és az FB berendezések. A mikroprocesszoros
berendezések altalanos felépitése és miikodése. Az SKV, MR, MS felépitése és miikodése. A
VSF, SGS felépitése és miikodése. A C800V, Actros felépitése és miikodése. Linearis



programozas gyakorlat, ésa 2. féléves HF (felhajtd-szabalyozas) kiadasa. Forgalom szimulacids
algoritmusok tervezése. Ismerkedés a MATLAB programmal. Forgalomiranyitasi célok
autdpalyan ésvarosi hal6zaton. Megvaldsitasuk kéltségfliggvényekkel. Emisszio, kozlekedési
performancia. Automatikus incidensfelismer6 algoritmusok autépalyan (AID).

Gyakorlat:

Forgalomiranyitd berendezés gyartok telephelyeinek, ill. abudapesti forgalomiranyité kdzpont
meglatogatdsa.

Egyéni hallgatdi feladatok:

Hallgatdéi méré paronként kiadott két darab féléves hazi feladat: (1) Varosi jelz6lampas
csomoépont jelzéstervének fellilvizsgalata az eredeti csomoéponti terv és helyszini mérések
alapjan. (2) Adott kdzati automatikai feladat megoldasa.

Az osztdlyzat kialakitas mddja, vizsgakdvetelmények:

Aldiras feltétele: sikeres zarthelyi dolgozat, kiils6 laborokon valé részvétel, hazi feladatok
teljesitése. A félévkozi jegy szamitasa felfelé kerekitéssel: max(ZH, P6tZH)*2/3 + HF1*1/3.
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