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Recenzja i %o

Catoksztattu dorobku naukowego oraz aktywnosci naukowej oraz dorobku
dydaktycznego i popularyzatorskiego, jak i wspétpracy miedzynarodowe;j
dr inz. Andrzeja Urbasia

opracowana w zwigzku z wszczetym postepowaniem o nadanie stopnia doktora
habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie inzynieria
mechaniczna.

Recenzje opracowano w oparciu o decyzje Rady Doskonatosci Naukowej z dnia 26
czerwca 2023 roku, Uchwate Rady Dyscypliny Inzynieria Mechaniczna Politechniki
Poznanskiej z dnia 06 lipca 2023 i na podstawie zlecenia Przewodniczacego Rady Dyscypliny
Inzynieria Mechaniczna dr hab. inz. Olafa Ciszaka, prof. PP.

Sylwetka Habilitanta

Dr inz. Andrzej Urba$ studia magisterskie na Wydziale Budowy Maszyn i Informatyki
Akademii Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Biatej ukoriczyt w 2002 otrzymujac tytut
zawodowy mgr inz. na kierunku Mechanika i Budowa Maszyn, specjalnosé: Techniczno-
Informatyczna. W latach 2002-2006 na tej samej uczelni odbyf studia doktoranckie na
kierunku Budowa i Eksploatacja Maszyn, specjalnos¢: Dynamika maszyn. Doktorat obronit w
2011 roku przedstawiajgc rozprawe na temat ,Analiza dynamiczna i sterowanie maszynami
roboczymi posadowionymi podatnie”. W latach 2000-2002 uczeszczat do
Miedzywydziatowego Studium Pedagogicznego w Akademii Techniczno-Humanistycznej w
Bielsku-Biatej. Habilitant jest obecnie zatrudniony jako adiunkt w Katedrze Podstaw Budowy
Maszyn Wydziatu Budowy Maszyn i Informatyki ATH

Osiggniecia naukowe stanowigce znaczny wkiad w rozwdj dyscypliny
inzynieria mechaniczna

Monografia habilitacyjna

Gtéwnym osiagnieciem naukowym Habilitanta stanowigcym znaczny wktad w
wymiarze teoretycznym w rozwdj dyscypliny naukowej inzynieria mechaniczna, bgdacym
podstawg do ubiegania sie o nadanie stopnia naukowego doktora habilitowanego jest
autorska, oryginalna monografia naukowa pt. Modelling the dynamics of boom cranes with a



complex kinematic structure, wydana w roku 2023 naktadem Wydawnictwa Akademii
Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Biatej.

Praca napisana w jezyku angielskim sktada sie z 11 rozdziatéw, streszczenia w jezyku
angielskim i polskim, czterech dodatkéw obejmujacych uzupetniajgce elementy opisu
matematycznego zawarte w rozdziatach gtéwnych monografii oraz spisu oznaczen
zastosowanych w pracy i zestawienie 164 pozycji literatury.

W rozdziale 1 pracy Autor przedstawit przeglad literatury, w ktérym oméwiono
zagadnienia budowy i rozwoju modeli matematycznych i obliczeniowych kilku rodzajéw
zurawi wysiegnikowych. Szczegdlny nacisk potozono na modele, w ktérych uwzgledniono
metody modelowania przenoszonych przez zurawie tadunkéw i innych obcigzen. Ponadto
omowiono zawarto$é poszczegdlnych rozdziatéw monografii oraz scharakteryzowano
zasadnicze zagadnienia opisane w monografii wraz ze sposobem ich prezentacji.

W rozdziale 2 przedstawiono opis struktury gtéwnych zespotéw rozwazanego typu
zurawi wraz z metodyka modelowania ich kinematyki oraz elementy zastosowanego
formalizmu jednorodnych macierzy transformaciji.

W rozdziale 3 z wykorzystaniem rownan Lagrange’a drugiego rodzaju sformutowano
réownania ruchu uktadéw tworzacych taricuchy kinematyczne ztozone z elementéw
sztywnych i elastycznych. Przedstawiono takze zastosowanie metody sztywnych elementéw
skoriczonych (w ujeciu klasycznym i zmodyfikowanym) do opisu dynamiki par elastycznych
rozwazanych uktadéw. Zaproponowany formalizm Autor wykorzystat praktycznie do
opracowania modelu matematycznego zurawia.

Model matematyczny uktadu zawieszenia zurawia przedstawiono w rozdziale 4. W
zaproponowanym modelu podwozie traktowane jest jako ciato sztywne (baza) potaczone z
uktadami sprezysto-ttumigcymi modelujgcymi kota i podpory.

Opis matematyczny energii kinetycznej i potencjalnej w odniesieniu do taricucha
kinematycznego w otwartej petli w potaczeniu z podwoziem (baza) Autor przedstawit w
rozdziale 5. W ten sposéb Habilitant zaproponowat ogéiny model zurawia wysiegnikowego,
ktorego konstrukcja nosna sktada sie z taricucha gtéwnego jako otwartego taricucha
kinematycznego o n cztonach.

W rozdziale 6 opisano metody dotgczania elementéw zamknietych tancuchow
kinematycznych do tancucha otwartego — gtéwnego, traktowanego jako model struktury
no$nej zurawia. W modelowaniu uwzgledniono dwa przypadki potgczenia obu faricuchéw.
Pierwszy przypadek to potaczenie fannicuchéw za pomocg elementéw sztywnych, a drugi
przypadek to pofaczenie za pomocg elementéw elastycznych. Elementy elastyczne przyjeto
jako ukfady sprezysto-ttumiace (translacyjne i rotacyjne).

Badania dotyczace wptywu rodzaju i sposobu zawieszenia tadunku na jego dynamike,
Autor przedstawit w rozdziale 7. Zaprezentowano modele fadunku jako punktu materialnego
lub ciata sztywnego w potaczeniu z uktadem zawieszenia (ling lub uktadem linowym),
modelowanych jako elementy sprezysto-ttumiace (jedynie rozciggane). W konsekwencji
rownania dynamiki majg rozng strukture w zaleznosci od przyjetego modelu fadunku.

W rozdziale 8 analizowano dwa rodzaje napedu — sztywny i podatny. Podatnos¢
napedu jest modelowana za pomoca elementu sprezysto-ttumigcego translacyjnego lub
rotacyjnego. Elementy te pozwalajg uwzglednié elastycznos¢ elementdéw rzeczywistych
uktadow napedowych, w tym odksztatcalnosc elementéw zespotu napedowego oraz
nieszczelnosci lub pecherzyki powietrza w uktadzie hydraulicznym.

Do modelowania tarcia suchego w pofaczeniach Habilitant zastosowat w rozdziale 9
dwa modele ,szczotkowe” Dahla i LuGre. Modele réinia sie tym, ze uwzgledniaja inne



zjawiska zachodzace podczas przesuwania sie po sobie chropowatych powierzchni. Autor
zaproponowat odpowiednie modele par kinematycznych z tarciem.

W rozdziale 10, biorac za podstawe modele matematyczne zaprezentowane we
wczeéniejszych rozdziatach, Autor zaproponowat kilka wariantow struktur réwnan dynamiki
zurawia w zaleznosci od przyjetych zatozen modelowania, szczegdélnie w kontekscie przyjecia
sztywnych lub elastycznych elementéw rozwazanego modelu zurawia.

W rozdziale 11 Autor przeprowadzit symulacje modelu zurawia wysiegnikowego wraz
z przenoszonym tadunkiem wykorzystujgc opracowang metode generowania réwnan
dynamiki i algorytm ich rozwigzywania. Przedstawiono autorski model i program
obliczeniowy oraz uzyskane za jego pomocg wyniki badan symulacyjnych, szczegéinie w
kontekécie badania wpfywu rodzaju zastosowanych modeli na wybrane parametry dynamiki
rozwazanego uktadu, w tym: trajektorie i pozycjonowanie tadunku po zatrzymaniu napedow
zurawia. Przeprowadzono réwniez walidacje przyjetego modelu, przez pordwnanie
otrzymanych wynikéw z wynikami uzyskanymi przy zastosowaniu programéw komercyjnych:
MSC Adams i ANSYS-MSC Adams. Potwierdzono poprawnos¢ i skutecznos$é opracowanych
algorytmoéw i programu komputerowego. Ponadto zaproponowano oryginalne wskazniki do
oceny jakosci pozycjonowania fadunku oraz do oceny dynamiki zurawia i tadunku.

W recenzowanej monografii przedstawiono metodyke modelowania ruchéw
roboczych maszyny o ztozonej strukturze kinematycznej na przykfadzie zurawia
wysiegnikowego razem z przenoszonym fadunkiem. Autor zaprezentowat wiasne oraz
zmodyfikowane modele istotnych elementéw i zespotéw modelowanej maszyny.
Przedstawione modele matematyczne poszczegdlnych elementéw i zespotéw sa na tyle
uniwersalne, Ze mogg by¢ uzyte do opracowania globainego modelu dynamiki obiektéw o
podobne;j strukturze. Efektywno$¢ zaproponowanej metodyki modelowania oraz jej
uzyteczno$é wykazano stosujac ja do wybranego typu zurawia. Wykorzystujac autorski
program obliczeniowy uzyskano wyniki badar symulacyjnych, na podstawie ktérych
przeprowadzono analize wptywu rodzaju zastosowanych modeli na wybrane parametry
dynamiki rozwazanego uktadu. Przeprowadzono takze walidacje przyjetego modelu,
wykorzystujac jako wyniki odniesienia wyniki symulacyjne uzyskane przy wykorzystaniu
komercyjnych pakietéw: MSC.Adams oraz ANSYS-MSC.Adams. Nalezy podkreslic, ze
tematyka opiniowanej pracy jest aktualna i wazna ze wzgledéw poznaweczych jak i
praktycznych.

Na podstawie przedstawionej monografii mozna wskazac¢ niewatpliwe osiggnigcia
Habilitanta, ktére (réwniez zdaniem samego Autora) moga byc traktowane jako wkfad w
dyscypline naukowq inzynieria mechaniczna. S nimi:

1. Opracowanie ogélnego modelu matematycznego ztozonych struktur kinematycznych
zawierajqcych taricuch gtéwny z dowolngq liczbq faricuchéw pomocniczych, przy czym
zaréwno faricuch gtéwny, jak i taricuchy pomocnicze mogg zawiera¢ dowolnq liczbe cztondw,
ktére mozna traktowac jako sztywne lub podatne.

2. Opracowanie uogélnionej procedury dotgczania faricuchéw pomocniczych do taricucha
gfownego.

3. Opracowanie zmodyfikowanego algorytmu rekurencyjnego Newtona-Eulera dla ztoZonych
struktur kinematycznych, w ktérych czfony mogq by¢ modelowane jako sztywne lub podatne i
mogq by¢ pofgczone dowolng parg kinematyczng.

4. Opracowanie modeli par kinematycznych klasy pigtej, uwzgledniajqcych zjawisko tarcia
suchego.



5. Walidacje autorskich modeli matematycznych, algorytmow i programéw komputerowych
poprzez poréwnanie wynikéw symulacji z wynikami uzyskanymi za pomocqg komercyjnego
oprogramowania.

6. Wykazanie, ze uwzglednienie podatnosci napedow, cztonéw a w szczegdlnosci sposobu
modelowania tadunku jest istotne w analizie dynamiki zurawia i fadunku.

Uwagi

® Autor przeanalizowat temat kompleksowo. Dokonat rzetelnych poréwnan
i pogtgbionej analizy uzyskanych wynikéw. Autor komentujac poprawnie uzyskane
wyniki obliczeA nie odnosi ich do wnioskéw projektowych. Uwaga ta dotyczy
szczegOlnie wynikow badan, ktére odnoszg sie do minimalizacji wahan fadunku.

e Habilitant wzbogacit wiedze w zakresie badan nad kinematykag i dynamika maszyn
roboczych. Teoretyzm przedstawionych tresci w znacznym stopniu pogtebia poznanie
rozpatrywanych zjawisk zwigzanych z kinematykg i dynamika ruchu zurawia i
tadunku. W pracy zaproponowano oryginalne wskazniki do oceny jakosci
pozycjonowania tadunku oraz do oceny dynamiki zurawia i tadunku. Szkoda, ze Autor
nie podejmuje wprost zadania optymalizacji, majac wszystkie niezbedne do tego
procesu elementy sktadowe.

® Autor zaprezentowat w monografii niewatpliwag wiedze teoretyczna. Jego metodyke
badawcza, modele matematyczne, modele i programy obliczeniowe oraz wyniki
badan symulacyjnych w odniesieniu do wybranego typu zurawia wysiegnikowego
nalezy uznad za wtasciwy i spéjny sposob prezentacji tresci zawartych w monografii.
Praca zyskataby jednak, gdyby poza czastkowymi wnioskami zawartymi w
poszczegdlnych rozdziatach doda¢ w pracy podsumowanie catosci.

e Wykazany przez Autora wkiad w dyscypling naukowg Inzynieria Mechaniczna jest
niewatpliwie wysoki. Mimo, ze wigkszos$¢ wskazan nie budzi zastrzezen to wskazania
te zyskatyby na wartosci, gdyby przeprowadzono w czasie badan eksperyment
potwierdzajacy rozwazania teoretyczne zawarte w pracy (chociazby w ograniczonym
zakresie).

Przedstawione uwagi nie umniejszaja istotnie wysokiego poziomu opiniowanej
monografii i moga by¢ traktowane jako wskazéwki do ewentualnego uwzglednienia w

dalszych pracach Habilitanta.

Podsumowujac stwierdzam, ze przedstawiona monografia spetnia kryterium
osiggniecia naukowego stanowiqcego znaczny wktad w rozwéj dyscypliny Inzynieria
Mechaniczna.

Dorobek publikacyjny

Na dorobek publikacyjny Habilitanta sktadajg sie prace opublikowane w tak
znaczgcych czasopismach jak: Nonlinear Dynamics, Mechanism and Machine Theory, Bulletin
of the Polish Academy of Sciences, Materials, Energies, International Journal of Non-Linear
Mechanics, Control Engineering Practice, Maintenance and Reliability, Mechanics Research
Communications, Meccanica, Applied Mathematical Modelling czy International Journal of
Bifurcation and Chaos.



Dr Urba$ znaczaco powiekszyt swéj dorobek naukowy po doktoracie. Na dorobek ten
sktadaja sie 2 publikacje zwarte (monografia i skrypt), 18 rozdziatéw w monografiach, 18
artykutéw z listy JCR w tym 3 samodzielne, 20 artykuféw w czasopismach spoza listy JCR w
tym jedna samodzielna oraz uczestnictwo w 48 kongresach i konferencjach krajowych
i miedzynarodowych.

Przedstawiony dorobek publikacyjny Habilitanta w potaczeniu z wczesniej omdéwiong
monografig habilitacyjng sprawiaja, ze w mojej opinii kryterium znacznego wktadu w rozwdj
dyscypliny Inzynieria Mechaniczna jest spefnione nadmiarowo.

Aktywnos$é naukowa Habilitanta

Dr Urbas jest obecnie zatrudniony jako adiunkt w Katedrze Podstaw Budowy Maszyn
Wydziatu Budowy Maszyn i Informatyki Akademii Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-
Biatej i z tg uczelnig zwigzany jest od poczatku swojej kariery naukowe;.

Obok pracy w macierzystej uczelni Habilitant wspétpracowat z innymi osrodkami
naukowymi. W latach 1.10.2013-30.09.2014 byt zatrudniony jako adiunkt w Katedrze
Mechatroniki w Wyiszej Szkole Mechatroniki w Katowicach. Z kolei w latach 1.10.2014-
30.09.2015 byt zatrudniony jako adiunkt w Katedrze Mechatroniki Wydziatu Architektury,
Budownictwa i Sztuk Stosowanych w Wyzszej Szkole Technicznej w Katowicach, a w okresie
1.10.2015-30.09.2021 byt zatrudniony w tej Katedrze jako adiunkt na umowe zlecenie.

Dr Urba$ z powodzeniem realizowat takie zagadnienia badawcze jak:
modelowanie matematyczne uktadéw wielocztonowych, migdzy innymi manipulatoréw,
mechanizméw oraz zurawi i suwnic. Na szczegblng uwage zastugujg modele matematyczne
zurawi wysiegnikowych, w ktérych uwzglednia sie: podatnosci ich posadowienia, zjawiska
tarcia w parach kinematycznych, podatnosé¢ cztonéw oraz niedoskonatosci w potgczeniach
(tarcie, luzy). Habilitant uczestniczyt w opracowaniu ogdinego algorytmu formufowania
réwnar dynamiki z wiezami programowymi pierwszego rzedu z zastosowaniem formalizmu
wspotrzednych jednorodnych oraz macierzy przeksztatcen jednorodnych. Jego istotnym
osiagnieciem jest takze opracowanie ogéinych modeli matematycznych mechanizméw o
topologii drzewiastej z petlami, z uwzglednieniem duzych deformacji cztonéw podatnych
oraz niedoskonatoéci w potaczeniach, takich jak tarcie i luzy. Ponadto Habilitant brat udziat w
pracach badawczych dotyczacych modelowania dynamiki pojazdéw, w ramach ktérych
opracowat modele matematyczne ukfadu tylnego zawieszenia, z napedem w postaci dwadch
silnikéw elektrycznych zamontowanych w piastach két. Badania koncentrowaty sig na ocenie
wplywu mas nieresorowanych na sterowalnos¢ pojazdow.

Wspétpraca w zespotach badawczych realizujgcych wymienione zagadnienia
badawcze znalazta swoje zwiericzenie w postaci pozyskania kilku projektéw NCN i NCBIR.

Projekty badawcze

Habilitant uczestniczyt w 3 projektach badawczych NCN i 2 projektach NCBIR jako
wykonawca oraz jednym projekcie NCN jako kierownik. Projekty te Habilitant realizowat w
macierzystej uczelni, jak réwniez we wspdtpracy z innymi uczelniami i osrodkami naukowymi
krajowymi. Byly to nastepujace projekty:

e Metoda sztywnych elementéw skoriczonych w modelowaniu dynamiki uktadéw

wielocztonowych (projekt NCN: 4 TO7B 040 27, 2004-2006, kierownik: Wittbrodt E.,

Politechnika Gdanska) — Urbas A. wykonawca,



¢ Implementacja komputerowa metody wspétrzednych ztgczowych i przeksztatcen
jednorodnych do modelowania uktadéw wielocztonowych (projekt NCN: 4 TO7A 049
28, 2005-2007, kierownik: Adamiec-Wéjcik I.) — Urbag A. wykonawca,

* Opracowanie nowych konstrukcji uktadow oczyszczajacych i elektrod zbiorczych do
elektrofiltréw (projekt NCBiR: NR03-0035-04, 2008-2011, kierownik: Adamiec-
Wojcik I.) = Urbas A. wykonawca.

¢ Rozwdéj metody sztywnych elementéw skoriczonych i jej zastosowanie w
projektowaniu urzadzen offshore (projekt NCN: N N502 46 49 34, 2008-2011,
kierownik: Wittbrodt E., Politechnika Gdariska) — Urbas A. wykonawca,

* Innowacyjne rozwigzania bezposredniego napedu pojazdéw elektrycznych (projekt
NCBIR: LIDER/4/0082/L-7/15/NCBR/2016, 2016-2019, kierownik projektu:

Dukalski P.) — Urbas A. wykonawca,

¢ Modelowanie uktadéw wielocztonowych o ztozonej strukturze kinematyczne;j
z uwzglednieniem podatnosci cztondw oraz zaawansowanych modeli tarcia na
potrzeby analizy dynamiki i sterowania (projekt NCN: 2017/01/X/ST8/01456/2018,
2018 — kierownik projektu: Urbas A.)

Wspétpraca miedzynarodowa

Poza wspétpraca z osrodkami krajowymi Habilitant nawigzat wspétprace z trzema
osrodkami zagranicznymi z Czech. Wspétpraca ta zaowocowata przygotowaniem trzech
projektéw badawczych miedzynarodowych. Byly to nastepujace projekty:

¢ Modelling and suppression of effects of joints imperfections and friction in
mechatronic systems (Modelowanie i eliminacja wptywu niedoskonatosci potaczen
oraz tarcia w uktadach mechatronicznych) (projekt NCN, CEUS-UNISONO,
2020/02/Y/ST8/00044, kierownik projektu Hajiman M., lider polskiego zespotu:
Urbas A.), 04.2020,

e Elimination of the influence of joints' imperfections on the dynamics of mechatronic
systems (Eliminacja wptywu niedoskonatosci potaczen na dynamike uktadéw
mechatronicznych) (projekt NCN, OPUS LAP, 2020/39/1/5T8/01430, kierownik
projektu Urbas A., lider czeskiego zespotu: Hajzman M.), 11.2020,

e Elimination of the influence of joints' imperfections on the dynamics of mechatronic
systems (Eliminacja wptywu niedoskonatos$ci potaczeri na dynamike uktadéw
mechatronicznych) (projekt NCN, WEAVE-UNISONO, 2021/03/Y/ST8/00063 kierownik
projektu Hajzman M., lider polskiego zespotu: Urbas A.), 04.2021.

Mimo, Ze ostatecznie wymienione projekty nie zostaty zakwalifikowane do finansowania, to
samo ich przygotowanie zastuguje na wysokie uznanie, tym bardziej ze przeszty one wstepny
etap oceny.

Habilitant jest naukowcem rozpoznawalnym w $wiecie nauki, o czym $wiadcza Jego
wskazniki bibliometryczne, ktore na dzien pisania recenzji wynosity: Indeks Hirsha (WoS — 5,
Scopus — 7) a liczba cytowan (WoS — 89 w tym 67 bez autocytowan, Scopus — 135 w tym 89
bez atocytowan)

Przedstawione dane dotyczace zatrudnienia dra. Urbasia w réznych uczelniach oraz z
powodzeniem realizowane wymienione wczesniej prace badawcze oraz projekty naukowe w
tym jeden pod lego kierownictwem, a takze przygotowanie trzech projektéw
miedzynarodowych swiadcza o istotnej aktywnosci naukowej Habilitanta realizowanej w
wigecej niz jednej uczelni.



Osiagniecia dydaktyczne, organizacyjne i popularyzujace nauke

Habilitant prowadzit zajecia na wszystkich stopniach studiéw miedzy innymi na
nastepujacych kierunkach: Mechanika i Budowa Maszyn, Automatyka i Robotyka, Transport,
Informatyka, Budowa i Eksploatacja Maszyn, Mechatronika, Budownictwo, Ogdiny (dla
studentéw Programu ERASMUS+).

Byly to zajecia z takich przedmiotéw jak: Programowanie w budowie i eksploatacji
maszyn (lab.), Modelowanie uktaddw i struktur Il (lab.), Dyskretna mechanika pfyndw (w.,
¢w.), Doswiadczalna analiza konstrukgji (w., éw.), Modelowanie komputerowe ukfadéw
mechatronicznych (lab.), Mechanika techniczna (éw.), Metody numeryczne (lab.), Dynamika
maszyn (w., lab.), Podstawy konstrukcji i eksploatacji maszyn (lab.), Wprowadzenie do
mechatroniki (w., lab.), Mechatronika (w., éw.), Dynamika i sterowanie robotéw (w., lab.),
Komputerowe wspomaganie w mechatronice (w., lab.), Obliczenia inzynierskie (w., lab.),
Metoda elementéw skoriczonych (w., lab.), Mechanika teoretyczna (w., ¢w.), Mechanika
budowli | (éw.), Podstawy mechaniki (éw.), Dynamika robotow (w., ¢w.), Zastosowanie
technik komputerowych w mechanice (w., éw.), Podstawy architektury komputerdw (lab.),
Bazy danych (lab.), Programowanie | (lab.), Systemy operacyjne (lab.), Podstawy robotyki
(éw.) oraz zajecia w jezyku angielskim (lab.): Dynamics of Machines, Fundamentals of
Robotics, Numerical Methods for Engineers, Simulations of Dynamical Systems.

Wymieniony zakres przedmiotéw, ktére Habilitant prowadzit $wiadcza o Jego
wszechstronnym przygotowaniu do ksztatcenia studentéw. Na szczegélng uwage zastuguje
fakt opracowania programéw wielu z wymienionych przedmiotéw przez Habilitanta a takze
opublikowany w 2013 roku skrypt - Urba$ A., Juraszek J.: Mechanika - statika, V3B -
Technicka univerzita, 2013. Ponadto wygtosit cykl wyktadéw w ramach mobilnosci
nauczycieli akademickich w Metropolitan University of Tirana w Albanii.

Dr Urba$ byt promotorem jednej pracy magisterskiej i 17 prac inzynierskich oraz
wykonat 32 recenzje prac inzynierskich. Jest takze organizatorem i opiekunem praktyk
wakacyjnych przeznaczonych dla studentéw programu Erasmus+.

Dr Urba$ jest Wydziatowym Koordynatorem programu Erasmus+ od 2016 roku.
Angazuje sie w prace administracyjno-organizacyjne réznych Wydziatéw ATH, jest cztonkiem
dwdch towarzystw naukowych. Jest powotywany jako cztonek wielu Komisji uczelnianych i
wydzialowych. Jest cztonkiem Rady Dyscypliny Inzynieria Mechaniczna ATH. W roku 2008
petnit funkcje sekretarza Konferencji Naukowo-Dydaktycznej Teorii Maszyn i Mechanizméw
(Bielsko-Biata, Szczyrk) a w 2017 roku wspotorganizowat sesje ,,Mechatronics and Control”
Konferencji International Design Engineering Technical Conferences & Computers and
Information in Engineering Conference (IDETC/CIE 2017) - 13th International Conference on
Multibody Systems, Nonlinear Dynamics, and Control (MSNDC) - August 6-9, 2017,
Cleveland, Ohio, USA.

Za swoja dziatalnoéé¢ naukows i organizacyjng Habilitant byt wielokrotnie nagradzany i
wyrdzniany, w tym dziewiecioma Nagrodami Rektora oraz Nagroda koncernu Fiat Powertrain
Technologies Poland za prace doktorska.

Dziatalno$¢ dydaktycznq i organizacyjng dr inz. Andrzeja Urbasia naleZy wigc ocenic¢
wysoko.



Opinia koricowa

Pozytywna ocena przedtozonego osiggniecia naukowego w postaci oryginalnej
monografii naukowej pt. Modelling the dynamics of boom cranes with a complex kinematic
structure oraz istotnej aktywnosci naukowo-badawczej w potaczeniu z pozytywna oceng
dorobku dydaktycznego i organizacyjnego, a takze wspétpracy miedzynarodowe;j
dr inz. Andrzeja Urbasia prowadza do konkluzji, ze przedstawiony dorobek spetnia
wymagania stawiane w przewodach habilitacyjnych zawartych w Ustawie o szkolnictwie
wyzszym i nauce Dz.U. 2018 poz. 1668 z dnia 20 lipca 2018 roku, dlatego wnioskuje o
nadanie dr inz. Andrzejowi Urbasiowi stopnia naukowego doktora habilitowanego nauk
technicznych w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie naukowej
Inzynieria Mechaniczna.



