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Recenzja

dorobku naukowego, dydaktycznego, organizacyjnego oraz popularyzujacego nauke
Pana dr. inZ. Andrzeja Urbasia
w zwigzku z postepowaniem w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego w
dziedzinie nauk inZynieryjno-technicznych w dyscyplinie naukowej inZynieria mechaniczna

1. Podstawa opracowania recenzji

Podstawe formalng recenzji stanowi uchwata nr 18/1107/2023 Rady Dyscypliny Inzynieria
Mechaniczna Politechniki Poznanskiej z dnia 06.07.2023 r. oraz pismo Przewodniczacego Rady
dr. hab. inz. Olafa Ciszaka, prof. PP nr DIM.075.337.2023 z dnia 7.07.2023 r., dziatajacego w
imieniu i z upowaznienie Rady Doskonatosci Naukowej (pismo nr DRKN.Z2.400.78.2023),
informujgce o powotaniu mojej osoby na recenzenta w postepowaniu habilitacyjnym
dr. inz. Andrzeja Urbasia.

Recenzja zostat opracowana zgodnie z zapisami w Ustawie z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o
szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz.U. 2018 poz. 1668 z pdin. zm.).

Recenzja zostata sporzadzona na podstawie dostarczonych dokumentéw:

e wniosek z dnia 4.05.2023 r. o przeprowadzenie postepowania w sprawie nadania
stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w
dyscyplinie inzynieria mechaniczna, w ktérym osiggnieciem naukowym bedacym
podstawg ubiegania sie o nadanie stopnia doktora habilitowanego jest oryginalna
monografia pt.: ,Modelling the dynamics of boom cranes with a complex kinematic
structure”,

e dane wnioskodawcy,

¢ dokument potwierdzajacy posiadanie stopnia doktora,

e autoreferat (zatagcznik do wniosku o przeprowadzenie postepowania w sprawie
nadania stopnia doktora habilitowanego),

e egzemplarz monografii stanowigcej osiggniecie naukowe.

Otrzymana dokumentacja zawiera materialy, ktére umozliwity mi przygotowanie recenzji w
postepowaniu w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk
inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie naukowej inzynieria mechaniczna wszczetym na
whiosek pana dr. inz. Andrzeja Urbasia.
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2. Charakterystyka ogdéina Kandydata

Pan dr inz. Andrzej Urbas ukonczyt w 2002 r. studia magisterskie na Wydziale Budowy
Maszyn i Informatyki Akademii Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Biatej na kierunku
Mechanika i Budowa Maszyn. Na tym samym Wydziale ukoriczyt w 2006 r. studia doktoranckie
i w roku 2011 uzyskat stopient doktora nauk technicznych w dziedzinie naukowej budowa i
eksploatacja maszyn piszac rozprawe doktorska pt.: ,Analiza dynamiczna i sterowanie
maszynami roboczymi posadzonymi podatnie”. Promotorem rozprawy byt prof. dr hab.
Stanistaw Woijciech, a recenzentami prof. dr hab. inz. Jézef Knapczyk i dr hab. inz. Jacek
Ktosinski, prof. ATH.

Kandydat jest pracownikiem badawczo-dydaktycznym zatrudnionym w Akademii
Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Biatej. W latach 2003-2012 byt zatrudniony na
stanowiska asystenta, kolejno w Katedrze Mechaniki i Inzynierskich Metod Komputerowych,
w Katedrze Informatyki, w Zaktadzie Mechaniki na Wydziale Budowy Maszyn i Informatyki. Od
roku 2012 jest zatrudniony na stanowisku adiunkta w Zaktadzie Mechaniki, a od roku 2017 jest
pracownikiem Katedry Podstaw Budowy Maszyn.

W latach 2013-14 Kandydat byt réwniez zatrudniony na stanowisku adiunkta w Katedrze
Mechatroniki w Wyzszej Szkole Mechatroniki w Katowicach, zas w latach 2014-2021 pracowat
na stanowisku adiunkta w Wyzszej Szkole Technicznej w Katowicach w Katedrze Mechatroniki
na Wydziale Architektury Budownictwa i Sztuk Stosowanych.

Podstawowy obszar dziatalnosci badawczej i naukowej kandydata mozna wskazac jako
poszukiwanie metod modelowania dynamiki i kinematyki maszyn oraz urzadzen roboczych.
Whniosek o nadanie stopnia naukowego doktora habilitowanego jest tematycznie
umiejscowiony w dyscyplinie naukowej inzynieria mechaniczna.

Z przedstawionych do recenzji dokumentéw wynika réwniez, ze pan dr inz. Andrzej Urbas
nie ubiegat sie wczesniej o nadanie stopnia doktora habilitowanego.

3. Ocena osiagniecia naukowego stanowigcego znaczny wkiad w rozwéj dyscypliny

Kandydat podat jako osiggniecie naukowe majgce by¢ podstawg do ubiegania sig o
nadanie stopnia doktora habilitowanego monografie naukowg zgodnie z art. 219 ust. 1
punkt 2a Ustawy. Przedstawiona do oceny monografia nosi tytut: ,Modelling the dynamics of
boom cranes with a complex kinematic structure” zostata wydana w roku 2023 nakfadem
Wydawnictwa Naukowego Akademii Techniczno-Humanistycznej w  Bielsku-Biatej.
Recenzentami wydawniczymi byli prof. dr hab. inz. Bogdan Posiadata z Politechniki
Czestochowskiej oraz prof. dr hab. inz. Jerzy Warminski z Politechniki Lubelskiej.

Celem badawczym monografii byto opracowanie uniwersalnej metody modelowania,
formutowania i rozwigzywanie réwnan dynamiki wielocztonowych uktadéw mechanicznych o
budowie otwartych taficuchdw kinematycznych z podtaricuchami zamknigtymi. Podjecie przez
Autora ambitnego zadania opracowania oryginalnej, skutecznej metody obliczeniowej oraz
wypetnienia luki w stanie wiedzy w metodach modelowania dynamiki wybranych uktadow
mechanicznych uwazam za wtasciwe | w petni uzasadnione.

3.1. Ocena podejmowanej przez kandydata problematyki naukowej

Tematyka naukowa podejmowana przez Kandydata jest osadzona w obszarze badan
zwigzanych z budowg i eksploatacjg maszyn. Gtéwnym problemem badawczym, ktdéry Autor
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podejmuje w swojej monografii jest modelowanie dynamiki ruchu zurawi wysiegnikowych i
zbadanie wptywu zjawisk towarzyszacych ruchowi uktadu na zachowanie sie Zurawia i
tadunku. Kandydat podjat sie zadania opracowania metody formutowania i rozwigzywania
réwnaf dynamiki otwartych tadcuchéw kinematycznych z podtaricuchami zamknietymi i
zastosowaniu jej do opisu wybranej grupy uktadédw zurawi wysiegnikowych.

Problematyka opisu dynamiki uktadéw roboczych jest nadal aktualna i niezbedna do opisu
dziatania i sterowania tych uktadéw. Szczegdlnie uwzglednienie zjawisk dynamicznych jest
istotne do opisu pracy uktadéw dzwigowych, w ktérych problemy stateczno$¢ maszyny, ruchu
zawieszonego na uktadzie linowym tadunku — wahanie i pozycjonowanie, drgan konstrukgji
zurawia oraz problemy sterowania sg ztozonymi matematycznie i trudnymi w opisie
zjawiskami fizycznymi. Aby model matematyczny ukiadu fizycznego jak najlepiej
odzwierciedlat jego dynamike istotne jest uwzglednienie w rownaniach ruchu podatnosci
cztondw i napeddw, luzéw i tarcia w parach kinematycznych. Opracowanie metodyki opisu
dynamiki wybranej grupy uktadéw mechanicznych Autor podjat sie w swojej monografii. Do
formutowania réwnar dynamiki cztondéw Autor wykorzystat réwnania Lagrange'a drugiego
rodzaju. Przedstawit wyprowadzenie réwnan dynamiki cztonu sztywnego oraz podatnego oraz
przedstawit ich posta¢ macierzowg. Do dyskretyzacji cztonu podatnego zastosowat metode
sztywnych elementéw skoriczonych (RFEM) w ujeciu klasycznym i zmodyfikowanym. Do
modelowania tarcia suchego w postepowych i obrotowych parach | klasy Autor zastosowat
dwa wybrane modele ,szczotkowe” tarcia suchego Dahla i LuGre. W monografii analizuje sie
dwa rodzaje napedu — sztywny i podatny. W pierwszym przykfada sig site uogdiniong
wymuszajgca ruch cztonu napedowego. Drugi sposéb modelowania napedu zaproponowany
przez Autora pozwala uwzgledni¢ jego podatnos¢. Podatnosé napedu jest modelowana za
pomoca elementu sprezysto-tfumigcego.

Zaproponowany formalizm Autor wykorzystat praktycznie do opracowania modelu
matematycznego zurawia z podatnymi cztonami i napedami oraz z modelami podatnego
posadowienia bazy zurawia, tj. platformy z podporami i kotami oraz fadunku zawieszonego na
podatnym zawiesiu linowym.  Wyprowadzone rdéwnania dynamiki ukfaddéw zurawia
zapisywane sg w ten sposob, aby mozna bylo je zagregowac do jednego uktadu réwnan
zurawia i tadunku, by wykorzystac je do analizowania wplywu podatnosci konstrukcji zurawia,
tarcia w potaczeniach, rodzaju i sposobu podwieszenia tadunku oraz rodzaju wymuszen ruchu.
Opracowang metode generowania réwnan dynamiki i algorytm ich rozwigzywania, Kandydat
wykorzystat do budowy modelu i do symulacji wybranego zurawia wysiegnikowego. Autor,
opracowany program zastosowany w symulacjach, walidowat przez poréwnanie otrzymanych
wynikdow z wynikami uzyskanymi przy zastosowaniu programoéw komercyjnych potwierdzajgc
poprawno$é i skutecznos¢ opracowanych algorytmdéw i zbudowanego na ich podstawie
programu komputerowego. Kandydat wykazat, ze uwzglednienie podatnosci cztondéw i
napedéw oraz sposobu modelowania fadunku s3g istotne w analizie dynamiki Zurawia i
tadunku.

3.2. Ocena wartosci naukowej monografii

Przedstawiona jako osiggniecie naukowe o znacznym wkiadzie w rozwdj dyscypliny
inzynieria mechaniczna monografia pt. ,Modelling the dynamics of boom cranes with a
complex kinematic structure” napisana w jezyku angielski sktada sie z 11 rozdziatéw i liczy
stron 191. Ponadto ksigzka obejmuje spis literatury, streszczenia w jezyku polskim i jezyku
angielskim, spis oznaczen oraz 4 dodatki.
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Kandydat formutuje jako cel badawczy monografii opracowanie uniwersalnej metody
formutowania i rozwigzywania rownan dynamiki otwartych taricuchéw kinematycznych z
podfancuchami zamknietymi. Metode zastosowat do symulowania ruchu zurawia
wysiegnikowego, dla zbadania wptywu zjawisk towarzyszgcych ruchowi na zachowanie sie
zurawia i fadunku. W poszczegélnych rozdziatach monografii konsekwentnie opisuje podstawy
teoretyczne i zastosowania opracowanej metody.

W rozdziale 1 Autor zawart wprowadzenie oraz przeglad literatury na temat rozwoju
modeli matematycznych Zzurawi ze szczegdinym uwzglednieniem metod modelowania
obcigzen.

Rozdziat 2 poswiecony jest nomenklaturze stosowanej do opisu budowy zurawi. Opisano
formalizm wspdtrzednych oraz jednorodng macierz transformacji uzyte do opisu kinematyki i
dynamiki cztonéw ukfadu.

W rozdziale 3 przedstawiono réwnania Lagrange'a drugiego rodzaju przy formutowaniu
réwnania dynamiki ciata sztywnego oraz postaé macierzowg tych réwnan. W drugiej czesci
rozdziatu przedstawiono zastosowanie metody sztywnych elementéw skoriczonych RFEM (w
ujeciu klasycznym i zmodyfikowanym) do réwnan dynamiki podatnych czfondow z
uwzglednieniem zaleznosci wynikajacych z odksztatcenia cztondéw (wykorzystano energie
potencjaing odksztatcenia sprezystego i funkcje dyssypacji).

W rozdziale 4 przedstawiono ogdlny model matematyczny uktadu zurawia uwzgledniajacy
réwniez podstawe, kota i system wysiegnikow. Zaproponowano model potaczenia koto-grunt
i wysiegnik-grunt w postaci jednokierunkowego tréjwymiarowego elementu sprezysto-
tlumiacego.

Rozdziat 5 poswiecony jest sformutowaniu ogdlnego algorytmu generowania rownan
dynamiki dla fafcuchow kinematycznych z otwartg petlag o dowolnej liczbie cztonéw. Cztony
mozna modelowaé jako sztywne lub podatne i mozna je faczy¢ dowolng parg kinematyczna.
Algorytm stuzy do formutowania réwnan dynamiki konstrukcji nosnej zurawia.

W pierwszej czesci rozdzialu 6 omdwiono algorytm generowania réwnan dynamiki
zamknietych tafcuchdw kinematycznych, zwanych dotgczanymi taricuchami pomocniczymi.
Pokazano dwie metody mocowania taricuchéw dotgczanych do fancucha gtéwnego. Pierwsza
metoda — zwana mocowaniem sztywnym — zaktada, Zze ostatnie ogniwo ftancucha
pomocniczego jest mocowane do wybranego ogniwa taricucha gtéwnego. Na ztaczu cigtym
wystepuje sita i moment reakcji, ktére wprowadza sie jako nieznane wielkosci w postaci
uogélnionych sit po lewej stronie réwnan dynamiki.

Druga metoda, zwana mocowaniem podatnym, polega na potaczeniu czfonow tancucha
mocowanego z czfonem taricucha gtéwnego elementem sprezysto-ttumigcym (czyli uktadem
szesciu i szedciu ttumikéw). Odksztatcenie elementu sprezysto-ttumigcego wyznaczane jest w
uktadzie cztonu taricucha gtéwnego. Duze wartosci wspotczynnikéw sztywnosci i ttumienia
ograniczaja (blokuja) wzgledny ruch ogniw. Przyjete podejscie eliminuje koniecznos¢
uwzgledniania sit i momentdéw w punkcie mocowania oraz formutowania réwnan wiezow.
Wymaga jednak wyznaczenia energii potencjalnej odksztalcenia sprezystego i funkcji
dyssypacji elementu sprezysto-ttumigcego oraz dopasowania w algorytmach numerycznych
mniejszego kroku catkowania.

W rozdziale 7 przedstawiono réwnania dynamiki tadunku. Autor pokazat dwa modele
tadunku: w postaci masy skupionej (o 3 stopniach swobody) i w postaci bryty sztywnej (o 6
stopniach swobody). Proponowane modele umozliwiajg pofaczenie tadunku za pomoca jednej
liny lub uktadu lin (zawiesia) do wysiegnika zurawia. Liny modelowane sg za pomoca
elementdw sprezysto-ttumigcych umozliwiajgcych jedynie rozcigganie.
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Rozdziat 8 poswiecony jest modelowaniu napeddéw. Autor proponuje dwa modele napedu
(sztywny i podatny). Pierwsza z nich polega na uogdlnionej sile (sity w przypadku pary
postepowej lub momentu w przypadku potaczenia obrotowego) wymuszajacej ruch cztonéw
zurawia. Przy zadanym ruchu czfonu — wynikajagcym z utozenia réwnan wigzow — sita lub
moment staje sie nieznang wielkoscig i w postaci sit uogéinionych jest uwzgledniana po lewej
stronie réwnan dynamiki. Drugi model napedu pozwala uwzgledni¢ podatnosé napedu (tj.
podatnosci elementéw napedu, nieszczelnosci czy pecherze powietrzne w ukfadzie
hydraulicznym) modelowany jest za pomoca elementu sprezysto-ttumigcego (liniowego lub
obrotowego). W tym przypadku formutuje sie zaleznosci od energii potencjalnej odksztatcenia
sprezystego oraz funkcji Rayleigha i wprowadza sie do réwnan dynamiki. Zastosowanie
podatnych modeli napedéw wymaga stosowania w obliczeniach numerycznych matego kroku
catkowania.

W pierwszej czesci rozdziatu 9 zaprezentowano dwa modele ,szczotkowe” tarcia
opracowane przez Dahla i LuGre. Obydwa modele opisane sg réwnaniem rdzniczkowym
pierwszego rzedu, odnoszgcym sie do predkosci odksztatcania pojedynczego wiosia, ktdre
okredla kontakt dwdch powierzchni ciernych. Modele rézniag sie uwzglednieniem rdznych
zjawisk zachodzacych podczas przesuwania sie jednej chropowatej powierzchni nad druga. W
drugiej czesci rozdziatu Autor przedstawit modele pér kinematycznych pierwszej klasy
postepowych i obrotowych wystepujgcych w konstrukeji zurawia, w ktérych uwzglednia
zjawisko tarcia. Rozdziat koriczy opis rekurencyjny algorytmu Newtona-Eulera zmodyfikowany
przez Autora ze wzgledu na ztozong strukture kinematyczng modelowanego ukfadu (faficuch
kinematyczny o otwartej petli z dowolng liczbg taricuchdw pomocniczych). Uzyskane wartosci
sit i momentdéw w parach stuzg do wyznaczenia sit normalnych, a nastepnie, w zaleznosci od
pary kinematycznej, do wyznaczenia sit lub momentdw tarcia w parze. -

W rozdziale 10 Kandydat podsumowuje poprzednie rozdziaty. Pokazuje ogding postac
wyprowadzonych réwnarn dynamiki. Réwnania te majg rézng budowe w zaleznosci od zatozen
modelu matematycznego. Zaprezentowat kilka wariantéw budowy tych rownan.

W rozdziale 11 Autor przedstawit, przyktad zastosowania opracowanych algorytmow
modelowania dynamiki, model dynamiki zurawia wysiegnikowego. Wyniki uzyskane z
autorskiego programu walidowano przez pordéwnanie z wynikami uzyskanymi z
wykorzystaniem komercyjnego pakietu analizy dynamicznej uktaddéw wielocztonowych
MSC.Adams (w przypadku ukfadu sztywnego) oraz pakietu programow ANSYS-MSC.Adams (w
przypadku, gdy brana jest pod uwage podatnos¢ cztondw).

Habilitant dokonujac podsumowania uznat, ze do najwazniejszych osiggnie¢ monografii,
ktére jego zdaniem mogg byc¢ traktowane jako wkfad w dyscypling naukowgq inzynieria
mechaniczna naleza m.in.:

1. opracowanie ogdinego modelu matematycznego ztozonych struktur kinematycznych
zawierajgcych faficuch gtéwny z dowolng liczbg tancuchéw pomocniczych, ktérych
cztony mozna traktowac jako sztywne lub podatne,

2. opracowanie uogdlnionej procedury dotgczania faricuchéw pomocniczych do taficucha
gtownego,

3. opracowanie zmodyfikowanego algorytmu rekurencyjnego Newtona-Eulera dla
ztozonych struktur kinematycznych,

4. opracowanie modeli par kinematycznych klasy pierwszej (postepowych i obrotowych),
uwzgledniajacych zjawisko tarcia suchego,

Bolo~



5. walidacja autorskich modeli matematycznych, algorytméw i programoéw
komputerowych poprzez poréwnanie wynikdw symulacji z wynikami uzyskanymi za
pomocg komercyjnego oprogramowania, \

6. wykazanie, ze uwzglednienie podatnosci napeddw, cztondw a w szczegdlnosci sposobu
modelowania tadunku jest istotne w analizie dynamiki zurawia i fadunku.

Przedstawiona przez Habilitanta jako osiggniecie naukowe monografia udowadnia, iz jest
on specjalista w modelowaniu i formutowaniu réwnan dynamiki wybranych uktaddw
mechanicznych. Pomimo wykorzystania znanego formalizmu Lagrange’a do wyprowadzania
rébwnan dynamiki oraz znanej metody sztywnych elementéw skorczonych RFEM do
modelowania cztondw podatnych Autor opracowat wiasna metodyke formutowania rownan
dynamiki i ich rozwigzywania. Wprowadzit modyfikacje w metodzie RFEM, opracowat
zmodyfikowany algorytm rekurencyjny Newtona-Eulera dla ztozonych  struktur
kinematycznych, w ktérych cztony moga by¢é modelowane jako sztywne lub podatne i moga
by¢ potaczone dowolng parg kinematyczng oraz opracowat modele par kinematycznych klasy
pierwszej, uwzgledniajgce zjawisko tarcia suchego.

Pewnym mankamentem przedstawionego w monografii przegladu literatury i podstaw
teoretycznych stosowanych metod jest pominiecie przez Habilitanta niektérych nowych prac
zwigzanych z metodg sztywnych elementdw skoriczonych, ktéra jest aktywnie rozwijana w
ostatnich latach m. in. w jego wtasnej uczelni. Szczegodinie dziwi brak w przegladzie literatury
omodwienia 150 stronicowej monografii ,Modelling of ropes, risers and cranes with the rigid
finite element method” autorstwa prof. tukasza Draga z 2021 wydanej w Wydawnictwie
Naukowym Akademii Techniczno-Humanistycznej. W tej pracy t. Drag podejmuje
problematyke modelowania dynamiki uktadéw instalacji offshorowych przy wykorzystaniu
klasycznej i zmodyfikowanej przez siebie metody sztywnych elementéw skoriczonych. Jednym
z analizowanych uktadéw s3g zurawia typu Knuckle Boom, ktére sg uktadami o strukturze
podawanej modelowaniu i analizie przez Habilitanta w jego monografii. Konstruktywna i
krytyczna opinia o pracy prof. t. Draga powinna by¢ wrecz niezbednym elementem monografii
Kandydata.

Ambitnie podjete zadanie opracowania metody modelowania, formufowania i
rozwigzywanie rownan dynamiki wielocztonowych ukfadéw Zurawi wysiegnikowych z
uwzglednieniem podatnosci cztondw i napeddw oraz tarcia suchego w parach kinematycznych
zostato z sukcesem osiggniete. Niedostatkiem przedstawionej pracy jest brak szerszego
zwieniczenia monografii i przedstawienia mozliwosci opracowanych metod w analizie
wybranych uktadéw mechanicznych i opisie zjawisk im towarzyszacych. Przedstawianie
jednego przyktadu obliczeniowego zurawia wysiegnikowego ilustruje mozliwosci obliczeniowe
metody, ale nie przedstawia utylitarnych wnioskéw i zalecen dla projektantow, badaczy i
uzytkownikéw takich maszyn.

Niewatpliwym kolejnym minusem przedstawionej metody w monografii jest pominiecie
etapu badan doswiadczalnych obiektu rzeczywistego w celu dokonania walidacji na potrzeby
oceny przydatnosci opracowanych modeli do analizy rzeczywistych zjawisk fizycznych. Jest to
zadanie trudne i kosztowne, ale brak jest nawet prob Habilitanta odszukania i odniesienia sig
do wynikéw badarn doswiadczalnych przedstawionych w literaturze przez innych Autoréw.

W odniesieniu do ocenianego dorobku mozna przyja¢, pomimo pewnych zastrzezen i uwag
krytycznych, ze Kandydat wykazat sie znacznym wkiadem w rozwdj w dyscypliny inzynieria
mechaniczna w postaci opracowania metodyki modelowania dynamiki ukfadow
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mechanicznych z uwzglednieniem podatnosci cztondéw i napeddéw oraz tarcia w parach
kinematycznych.

3.4. Podsumowanie osiggniecia naukowego stanowigcego znaczny wkilad w rozwdj
dyscypliny

Monografia autorstwa dr inz. Andrzeja Urbasia stanowigca jego osiagniecie naukowe jest
pracg oryginalng i wskazuje na znaczacy wktad w dyscypling inzynieria mechaniczna w postaci
nowej metodologii modelowania, formutowania i rozwigzywania rownan dynamiki uktadéw
mechanicznych o strukturze otwartego tancucha kinematycznego z podtancuchami
zamknietymi, co odpowiada wymaganiom okreslonym w ustawie z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo
o0 szkolnictwie wyzszym i nauce z pdzniejszymi zmianami.

tgcznie Kandydat byt wspétautorem autorem 128 publikacji naukowych (100 po uzyskaniu
stopnia doktora) w tym 19 artykutéw w czasopismach z listy JCR, 28 artykutéw w pozostatych
czasopismach, 24 rozdziatéw w monografiach naukowych, 3 monografii, 54 referaty na
kongresach i konferencjach. Brak jest dorobku Habilitanta w zakresie uzyskanych praw
ochrony wtasnosci przemystowych. Nie ztoizyt on zadnego wzoru uzytkowego, patentu czy
nawet zgloszenia patentowego.

Publikacyjny dorobek naukowy Kandydata po doktoracie nalezy oceni¢ pozytywnie.
Sumaryczny Impact Factor IF wynosi 46,06/17,46 (udziat autora), liczba cytowan wedtug Web
of Science - 76/57 (bez autocytowan), wg Scopus - 124/82. Indeks Hirsha wg WoS — 5, wg
Scopus - 7 (zgodnie z przedtuzonymi dokumentacjg).

Podsumowujgc dorobek naukowy Kandydata w odniesieniu do wspomnianej Ustawy
nalezy stwierdzi¢, ze wyniki badan przedstawione w monografii, dokumentujg istotny wktad
w rozwoj dyscypliny inzynieria mechaniczna wypetniajgc obowigzujgce wymogi.

4. Ocena aktywnosci naukowej

4.1. Aktywnos¢ naukowa realizowana w wiecej niz jednej uczelni, instytucji
naukowej w szczegdlnosci zagranicznej

Istotna aktywnos¢ naukowa kandydata w odniesieniu do art. 219 ust. 1 pkt. 3) realizowana w
wiecej niz jednej uczelni lub instytucji naukowej w szczegdlnosci zagranicznej byfa
wykonywana w formie zatrudnienia w innej uczelni naukowej, we wspdtpracy z zespotami
naukowymi z krajowych i zagranicznych uczelni technicznych.

Poza swojg macierzystg uczelnig kandydat byt zatrudniony w latach 2013-14 na stanowisku
adiunkta w Katedrze Mechatroniki w Wyzszej Szkole Mechatroniki w Katowicach, zas w latach
2014- 2021 pracowat na stanowisku adiunkta w Katedrze Mechatroniki w Wyzszej Szkole
Techniczne] w Katowicach. Niestety Autor w swoim autoreferacie nie zawart informacji w
jakim charakterze byt zatrudniony w wymienionych uczelniach — czy pracowat na stanowisku
dydaktycznym czy badawczo-naukowym?

Kandydat prezentowat wyniki prowadzonych badan naukowych na licznych konferencjach
i kongresach krajowych i miedzynarodowych. tacznie byt wspdtautorem 54 wystgpien
(referatow, prezentacji, posteréw) na konferencjach krajowych i zagranicznych. Prowadzone
na konferencjach spotkania i rozmowy zaowocowaty nawigzaniem wspodfpracy osrodkami
naukowymi krajowymi i zagranicznymi.
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W pierwszej kolejnosci mozna wymieni¢ wspétprace z dr hab. inz. E. Jarzgbowska z
Politechniki Warszawskiej zainicjowang w wyniku spotkania na 13th International Conference
Dynamical Systems — Theory and Applications w 2015 w todzi. W roku 2016 Kandydat
" rozpoczat wspdlne prace nad opracowaniem ogdlnego algorytmu formutowania réwnan
dynamiki z wiezami programowymi pierwszego rzedu z zastosowaniem formalizmu
wspétrzednych jednorodnych oraz macierzy przeksztatcen jednorodnych. Wyniki tej
wspédtpracy zostaty w 2016 r. przedstawione w ramach sesji Mechatronics and Control podczas
konferencji International Design Engineering Technical Conferences & Computers and
Information in Engineering Conference (IDETC/CIE 2017) w Stanach Zjednoczonych.

Badania naukowe Kandydata prezentowane na konferencjach ECCOMAS Thematic
Conference on MULTIBODY DYNAMICS (2015, 2017, 2019) i Joint International Conference on
Multibody System Dynamics (2016, 2018) zaowocowaly nawigzaniem wspofpracy
miedzynarodowej z naukowcami z:

e University of West Bohemia, Plzen, Czechy - prof. Michal Hajiman, dr Miroslav
Byrtus, dr Radek Bulin,

e Research and Testing Institute, Plzen, Czechy — prof. Pavel Polach,

e Czech Technical University, Praha, Czechy — prof. Zbynék Sika, dr Petr Bene$, dr Jan
Zavrel, prof. Michael Valasek, dr Karel Kraus

i przygotowaniem 3 wspdélnych wnioskéw o projekty miedzynarodowe:

e Modelling and suppression of effects of joints imperfections and friction in
mechatronic (Modelowanie i eliminacja wplywu niedoskonatosci potaczen oraz
tarcia w uktadach mechatronicznych) - projekt NCN, CEUS-UNISONO,
2020/02/Y/ST8/00044,

e CFElimination of the influence of joints' imperfections on the dynamics of
mechatronic systems (Eliminacja wptywu niedoskonatosci potaczert na dynamike
uktadéw mechatronicznych) - projekt NCN, OPUS LAP, 2020/39/1/ST8/01430,

e Elimination of the influence of joints' imperfections on the dynamics of
mechatronic systems (Eliminacja wptywu niedoskonatosci pofaczert na dynamike
uktadow
mechatronicznych) - projekt NCN, WEAVE-UNISONO, 2021/03/Y/ST8/00063.

Projekty przeszty etap wstepnej oceny, lecz nie zostaty zakwalifikowane do finansowania.

Jako pozostatg aktywnosé naukowa Kandydata mozna wskaza¢ wspofprace z zespotami
badawczymi z osrodkéw krajowych m.in. z:

e zespotem prof. dr. hab. inz. E. Wittbrodta z Politechniki Gdarskiej — rozwdj metody
sztywnych elementdw skoficzonych i jej zastosowanie w projektowaniu urzadzen
offshore (2008-2011),

e zespotem dr. hab. inz. A. Harleckiego z Akademii Techniczno-Humanistycznej -
badania w zakresie uwzglednienia zjawiska tarcia w parach kinematycznych w
opracowanych modelach matematycznych mechanizmow i zurawi (2013-2016),

e zespotem mgr. inz. P. Dukalskiego z Instytutu Napeddw i Maszyn Elektrycznych —
badania w zakresie opracowania modelu matematycznego uktadu tylnego
zawieszenia pojazdu osobowego, z napedem w postaci dwodch silnikow
elektrycznych zamontowanych w piastach kot (2016-2019).

Kandydat nie deklaruje, ze odbywat staze badawcze w innych osrodkach naukowych lub
przemystowych.
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Aktywno$¢ naukowa Kandydata realizowana wiecej w niz jednej uczelni, instytucji
naukowej w szczegdlnosci zagranicznej, z pewnymi zastrzezeniami, oceniam jako spetniajaca
wymagania Ustawy.

4.2, Udziat w projektach badawczych, wspétpraca z sektorem gospodarczym

W przedstawionym do oceny autoreferacie Kandydat deklaruje, ze brat udziat w 7 (w tym 3 po
uzyskaniu stopnia doktora) projektach naukowych i badawczo-rozwojowych. Habilitant byt
wykonawcg w 6 projektach:

¢ Implementacja komputerowa metody wspétrzednych ztaczowych i przeksztatcen
jednorodnych do modelowania uktadéw wielocztonowych (projekt NCN: 4 TO7A 049
28, 2005-2007),

¢ Opracowanie nowych konstrukcji uktadéw oczyszczajacych i elektrod zbiorczych do
elektrofiltrow (projekt NCBiR: NR03-0035-04, 2008-2011),

e Metoda sztywnych elementéw skoriczonych w modelowaniu dynamiki uktadéw
wielocztonowych (projekt NCN: 4 TO7B 040 27, 2004-2006),

e Rozwdj metody sztywnych elementéow skonczonych i jej zastosowanie w
projektowaniu urzadzen offshore (projekt NCN: N N502 46 49 34, 2008-2011),

e Innowacyjne rozwigzania bezposredniego napedu pojazdow elektrycznych (projekt
NCBIR: LIDER/4/0082/L-7/15/NCBR/2016, 2016-2019),

e Rozwdj modeliluzu i tarcia w potaczeniach mechanizméw przestrzennych z podatnymi
cztonami do celéw analizy dynamiki i sterowania (NCN: 2017/01/X/ST8/01978, 2018)

oraz kierowat 1 projektem:

e Modelowanie uktadéw wielocztonowych o zfozonej strukturze kinematycznej z
uwzglednieniem podatnosci cztondw oraz zaawansowanych modeli tarcia na potrzeby
analizy dynamiki i sterowania (projekt NCN: 2017/01/X/ST8/01456, 2018).

Z przedstawionej dokumentacji wynika réwniez, ze Kandydat byt w 2020 r. wykonawca w
komercyjnym projekcie zleconym przez firme SVEP Polska Piotr Marek w Bielsku-Biatej
dotyczacym opracowania oprogramowanie do analizy statycznej masztéw teleskopowych —
MastStabilityAnalyzer.

Habilitant w projektach naukowych i dla przemystu wziat udziat po 2011 r. (po doktoracie)
w 3 projektach naukowych i 1 projekcie dla przemystu. Tylko w jednym projekcie petnit funkcje
kierownika. Kandydat na pracownika samodzielnego powinien charakteryzowa¢ sie wieksza
inicjatywg w pozyskiwaniu srodkéw na badania i w przejmowaniu roli lidera zespotu.

4.3. Osiggniecia dydaktyczne, organizacyjnych i w zakresie popularyzacji nauki

Macierzystg uczelnig Habilitanta jest Akademia Techniczno-Humanistyczna w Bielsku-Biatej i
tutaj skoncentrowana jest jego dziatalno$¢ dydaktyczna, ktdrg rozpoczat jako asystent w
2003 r. Kandydat jest aktywnie zaangazowany w prowadzenie zaje¢ dydaktycznych w swojej
uczelni. Prowadzi zajecia na studiach pierwszego, drugiego i trzeciego stopnia na kierunkach:
mechanika i budowa maszyn, budowa eksploatacja maszyn, mechatronika, budownictwo,
automatyka i robotyka oraz informatyka. Prowadzi wyktady miedzy innymi z przedmiotow:
dyskretna mechanika ptynéw, doswiadczalna analiza konstrukcji, dynamika maszyn,
wprowadzenie do mechatroniki, mechatronika, metody numeryczne, metody polowe,
dynamika i sterowanie robotéw, komputerowe wspomaganie w mechatronice, metody
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numeryczne, metoda elementdéw skoiczonych i mechanika teoretyczna.

Doktor Andrzej Urbas byt promotorem 17 prac inzynierskich oraz 1 pracy magisterskiej.
Wykazuje réwniez aktywnos$¢ we wspdtpracy ze studentami z programu Erasmus+. Jest
wydzialowym koordynatorem programu Erasmus+. Byt organizatorem i opiekunem praktyk
wakacyjnych przeznaczonych dla studentéw z tego programu (2017-2022). Wygtosit w roku
2020 cykl wyktadow w ramach mobilnosci nauczycieli akademickich w Metropolitan University
of Tirana w Albania w ramach programu Erasmus+ Teaching Mobility. Kandydat niestety nie
bierze czynnego udziatu w rozwoju mtodej kadry naukowej - nie zadeklarowat, ze uczestniczyt
w realizacjach przewoddw doktorskich jako promotor pomocniczy.

Kandydat jest zaangazowany w rozwdj procesu dydaktycznego na swojej uczelni. Jest
cztonkiem zespotu d/s akredytacji kierunku mechanika i budowa maszyn, cztonkiem zespotu
d/s uruchomienia kierunku transport oraz specjalnosci projektowanie i technologie druku 3d.
Aktywnie uczestniczyt w przygotowaniu nowych programoéw kursdw m.in.: programowanie w
budowie eksploatacji maszyn, modelowanie komputerowe uktadéw mechatronicznych,
komputerowa wspomaganie obliczenn inzynierskich, mechanika techniczna, metody
numeryczne, dynamika maszyn, podstawy konstrukcji i eksploatacji maszyn, symulacja i
sterowanie ruchem urzadzed do druku 3d, wprowadzenie do mechatroniki, metody
numeryczne, metody polowe, dynamika i sterowanie robotéw, metoda elementdéw
skoriczonych.

Habilitant aktywnie uczestniczy w dziatalnosci organizacyjnej swojej Uczelni na réznych

szczeblach organizacyjnych. Byt cztonkiem Rady Wydziatu Budowy Maszyn i Informatyki (2016
— 2019), cztonkiem Wydziatowej Komisji Oceny Jakosci Ksztatcenia (2012 — 2016) i cztonkiem
Wydziatowe] Komisji d/s Krajowych Ram Kwalifikacji (2012 — 2016). Jest cztonkiem Rady
Dyscypliny Inzynieria Mechaniczna oraz cztonkiem Komisji Weryfikacyjnej Dorobku
Publikacyjnego i Punktowego.

Habilitant angazuje sie w dziatalno$¢ krajowych towarzystw naukowych. Jest cztonkiem
Polskiego Towarzystwa Mechaniki Teoretycznej i Stosowanej (od 2010), w ktorym petnit
funkcje skarbnika o. Bielsko-Biata i zastepcy cztonka Komisji Rewizyjnej oraz jest aktywnym
cztonkiem Polskiego Towarzystwa Metod Komputerowych Mechaniki (od 2016).

Kandydat aktywnie wspétpracuje z redakcjami wielu czasopism naukowych dla ktérych
wykonywat liczne recenzje artykutdow (m.in. Applied Mathematical Modeling, Nonlinear
Dynamics, Mechanism and Machine Theory, Latin Journal of Solids and Structures, Canadian
Journal of Civil Engineering, ASME Journal of Dynamic Systems, Measurement, and Control,
International Journal of Nonlinear Sciences and Numerical Simulation, Mathematical
Problems in Engineering, International Journal of Structural Stability and Dynamics, Journal of
Vibration Testing and Systems Dynamics, Advances in Materials Science).

Kandydat byt réwniez wspotorganizatorem krajowej i miedzynarodowej konferenciji:

e Konferencja Naukowo-Dydaktycznej Teorii Maszyn i Mechanizmdéw 2008, Bielsko-
Biata—Szczyrk - sekretarz komitetu organizacyjnego,

e 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), 2017, Cleveland -
wspotorganizator sesji ,,Mechatronics and Control”.
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Za swoja dziatalno$é dydaktyczna, organizacyjng i naukowa byt wielokrotnie nagradzany
Nagrodg Rektora ATH (2015, 2016, 2017, 2018, 2019 i 2022).

Przedstawiony do oceny dorobek dydaktyczny, organizacyjny i w zakresie popularyzacji
nauki dr. inz. Andrzeja Urbasia oceniam pozytywnie.

5. Whniosek koricowy

Po zapoznaniu sie zaréwno z przedstawiong do recenzji monografig naukows, jak i catoscig
dorobku naukowego stwierdzam, ze dr inz. Andrzej Urba$ charakteryzuje sie dobrg wiedze w
obszarze budowy i eksploatacji maszyn, w szczegoéinosci w zakresie modelowania dynamiki
ukfadéw wielocztonowych z uwzglednieniem podatnosci cztonéw i napedéw oraz tarcia w
parach kinematycznych. Podsumowujgc ocene osiagniecia naukowego stwierdzam, ze dr inz.
Andrzej Urba$ zgromadzit wystarczajacy dorobek naukowy, ktdry nalezy oceni¢ pozytywnie.
Habilitant jest autorem monografii i kilkunastu artykutow opublikowanych w renomowanych
czasopismach naukowych, byt wykonawcg w projektéw badawczych. Jego dorobek naukowy
stanowi znaczacy wktad w rozwdj dyscypliny inzynieria mechaniczna. Kandydat wykazuje sie
istotng aktywnoscig naukowa realizowang w wiecej niz jednej uczelni, a dorobek dydaktyczny,
organizacyjny i w zakresie popularyzacji nauki uwazam za pozytywny.

Zatem stwierdzam, ze dr inz. Andrzej Urba$ spetnia wymagania stawiane przez ustawe
Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz.U. 2018 poz. 1668, z pdin. zm.) kandydatom do
stopnia doktora habilitowanego.

Na tej podstawie wnioskuje o dopuszczenie dr. inz. Andrzeja Urbasia do dalszych etapow
postepowania habilitacyjnego i o nadanie stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie
nauk inZynieryjno-technicznych w dyscyplinie inZynieria mechaniczna.

Y Rofclamowsar
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