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KUTATASI PROJEKTEK, SZAKMAI TAPASZTALATOK
NKFI FK 18 128636 (vezetd kutato)

Dynamics of human and artificial legged locomotion — running towards model-based
predictions.

ACG-SIM Repllégép szimulator fejlesztése

A projekt egy teljesen Uj robotikai szerkezet fejlesztésére iranyul, amely kisrepulégépek
mozgasanak szimulacidjara és pilota kiképzésre alkalmas. Feladatom az eszkoz
kinematikai és dinamikai modellezése, a mozgasszabdlyozas fejlesztése.

A robotika népszerisitése és innovativ oktatasa a 6-18 éves korosztaly kdrében
A programozasi, matematikai, miiszaki ismeretek (STEM) jatékos oktatasa.
EVRYON project (FP7-ITC-2007.8.5 #231451)

A projekt célja a hordhatd robotok tervezésének Gj megkdzelitési modjanak kialakitasa. A
munkam a szervé rendszer szabalyozasaval volt kapcsolatban.

INNOCSEKK project (INNO_08_KM-HIDARAML)

A project célja egy olyan mddszer kifejlesztése volt, amellyel karcsu hidak erés szél
hatasara kialakuld viselkedését lehet elemezni még a tervezési fazisban, lehetéleg minél
kisebb szdmu modellkisérlettel. A munkam analitikus stabilitds-szamités volt erre alkalmas
egyszerlsitett modellek alapjan, illetve mddszerek kialakitdsa aramlastani paraméterek
meghatarozasara méresbdl szarmazo6 adatok alapjan.

ACROBOTER project (FP6-IST-2006-045530)

A project célja egy teljesen Ujszer(i helyvaltoztatasi stratégiaval miikédé szervizrobot
fejlesztése, és a fejlesztés soran szerzett tapasztalatok hasznositdsa, publikalasa. A
munkam a dinamikai modellezéssel és a robot mozgasszabalyozasaval volt kapcsolatban.

Szakmai gyakorlat a Knorr-Bremse Fékrendszerek Kft.-nél (Budapest).
Kereskedelmi jarmivek fékrendszerét szabalyozé szoftverek tesztelése

Szakmai gyakorlat a Paksi Atomeréminél (Paks).
Gépi forgacsolas

ELMU, Budapesti Elektromos Miivek (Budapest).
Erésaramu halézatok, kdz- és diszvilagitasi rendszerek karbantartasa

Demonstratori munka, BME Miszaki Mechanikai Tanszék
Demonstratori munka, BME Miszaki Mechanikai Tanszék

OKTATASI TEVEKENYSEG

El6ado és targyfelelds:
Mechanizmusok alapjai (BSc, magyar), Mechanizmusok (MSc, magyar, angol)

2018 -
2017 -
2015 - 2016
2011 - 2012

2009 - 2010

2007 - 2011

2015
2009
2007

2002

2017 -
2015 -
2010 - 2015

2006, egy hénap

2001, egy hénap

2000, egy hénap

2005/2006 tanév, tavasz
2005/2006 tanév, 6sz

2013 -
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Gyakorlatvezetd:

statika, szilardsagtan, dinamika, rezgéstan, végeselem maddszer alapjai

(BSc, magyar) 2007 — 2014

Konzultalt BSc szakdolgozatok: 33

Konzultalt MSc diplomamunkak: 22

PhD témavezetések: 3 (folyamatban: 3)

Konzultalt TDK dolgozatok: 26 (helyezések: 1.: 7, I1.: 6, 111.: 7)
Konzultalt OTDK dolgozatok: 10 (helyezések: I.: 1, 11.: 2, 1Il.; 2)

TUDOMANYOS DIJAK

Konzulensi kiiléndij, BME TDK konferencia 2011. december 14.

Orszagos Tudomanyos Diakkori Konferencia, elsé és méasodik helyezés, 2007, Miszaki Tudomanyok Szekcio
Orszagos Tudomanyos Diakkori Konferencia, elsé helyezés, 2007, Tantargy-pedagdgiai és Oktatastechnolégiai Szekcio
Tudomanyos Diakkori Konferencia, BME, els6é és masodik helyezés, 2006, Alkalmazott Mechanika Szekcio
Tudomanyos Diakkdri Konferencia, BME, elsé helyezés 2006, Ergonomia és Pszicholdgia Szekcio

Tudomanyos Diakkori Konferencia, BME, els6 helyezés 2005, Alkalmazott Mechanika Szekcio

Tudomanyos Diakkdri Konferencia, BME, harmadik helyezés 2004, Alkalmazott Mechanika Szekcio

NYELVISMERETEK
Angol kdzépfokl nyelvvizsga, folyamatos nyelvhasznalat széban és irasban, el6adoi, targyalasi képesség,
Orosz alapfoku nyelvvizsga

TUDOMANYOS OSZTONDIJAK
2009: Egy hdnapot toltéttem a Dallasi Egyetemen (University of Texas at Dallas, USA).
2007: Egy szemesztert téltdttem a Bristoli Egyetemen (University of Bristol, UK). Gépészmérndki diplomamunkamat itt készitettem.

KUTATAS

Digitalisan szabalyozott dinamikai rendszerek, robotok kinematikaja és dinamikaja

T6bbtest-dinamikai rendszerek

Emberi futds és jaras biomechanikéja, emberi egyensulyozasi folyamatok dinamikaja

Alulaktualt és kinematikailag redundans dinamikai rendszerek szabalyozasa, daru szerkezetek szabéalyozasa
Aeroelasztikus rendszerek dinamikdja, szarnyak és hidszerkezetek belebegése

Id6késleltetett dinamikai rendszerek

Paraméteresen gerjesztett dinamikai rendszerek
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