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Recenzja w postepowaniu habilitacyjnym
dr. inz. Andrzeja Urbasia

Podstawa opracowania

Recenzje rozprawy przygotowano na podstawie decyzji nr DRKN.Z2.400.78.2023 Rady Doskonato-
$ci Naukowej z dnia 26 czerwca 2023 roku w sprawie wyznaczenia cz¢éci sktadu komisji habilitacyj-
nej w postgpowaniu na wniosek dr inz. Andrzeja Urbasia oraz na podstawie uchwaty nr 18/11/07/2023
zdnia 6 lipca 2023 Rady Dyscypliny Inzynieria Mechaniczna Politechniki Poznariskiej w sprawie po-

wolania pelnego skladu komisji habilitacyjnej.

Opini¢ wykonano zgodnie z wymogami ustawy z dnia 20 lipca 2018 roku —Prawo o szkolnictwie

wyzszym i nauce (Dz.U. z 2020 roku, poz. 85 z pdZniejszymi zmianami).
Przedmiotem niniejszej recenzji sa:
1. oryginalna monografia naukowa pt. ,,Modelling the Dynamics of Boom Cranes with Complex

Kinematic Structure”,

2. pozostale osiggniecia naukowe Kandydata w formie opublikowanych artykutéw, monografii
i innych opracowar, udzialu w konferencjach naukowych, wspdétpracy Habilitanta z innymi
os$rodkami badawczymi oraz z otoczeniem spofeczno-gospodarczym uczelni, a takze osiggni¢-

cia w zakresie szeroko rozumianej popularyzacji nauki,

3. osiagnigcia w dzialalnosci dydaktycznej i organizacyjnej.

Sylwetka Habilitanta

Pan dr. inz. Andrzej Urba$ ukonczyl studia techniczne na Wydziale Budowy Maszyn i Informatyki

Akademii Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Biatej w 2002 roku. Przedtozy! i obronit pracg ma-
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gisterska pt. ,,Eksperymentalna analiza modalna cz. 3 — Modyfikacja dynamicznych wlasnosci kon-
strukcji” przygotowana pod kierunkiem dr hab. inz. J6zefa Drewniaka. W okresie studiow Kandydat
ukoriczyt takze dwuletni kurs organizowany przez Mi¢dzywydziatowe Studium Pedagogiczne ATII

w Bielsku-Biatej.

W 2002 roku podjat na tej uczelni studia doktoranckie w dyscyplinie budowa i eksploatacja maszyn.
Stopiefi naukowy doktora Habilitant uzyskat w 2011 roku na podstawie rozprawy doktorskiej pt.
WAnaliza dynamiczna i@ sterowanie maszynami roboczymi posadowionymi podatnie”. Promotorem
rozprawy byt prof. dr hab. Stanistaw Wojciech, a recenzentami prof. dr hab. inz. Jozef Knapczyk
(Politechnika Krakowska) oraz dr hab. inz. Jacek Klosiriski (Akademia Techniczno-Humanistyczna
w Bielsku-Biatej).

W latach 2003-2017 Pan dr inz. Andrzej Urba$ byt zatrudniony w ATH w Bielsku-Biatej kolejno
w Katedrze Mechaniki i Inzynierskich Metod Komputerowych, w Katedrze Informatyki oraz w Za-
ktadzie Mechaniki. Od 2017 roku jest zatrudniony w Katedrze Podstaw Budowy Maszyn na sta-
nowisku adiunkta. Poza swojg uczelnig macierzysta Habilitant w latach 2013-2021 pracowat takze
w Wyzszej Szkole Mechatroniki w Katowicach (szkola niepubliczna, adiunkt) oraz po zamknieciu

tejze w Wyzszej Szkole Technicznej w Katowicach (szkota niepubliczna, adiunkt).

Ocena gléwnego osiagniecia naukowego Kandydata

Zasadniczym osiagnigciem naukowym Kandydata, stanowiacym podstawe do ubiegania sig o sto-
pieft naukowy doktora habilitowanego, jest wydana w biezacym roku rozprawa pt. ,,Modelling of the
Dynamics of Boom Cranes with a Complex Kinematic Structure”. Monografia ukazata si¢ naktadem

wydawnictwa Akademii Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Bialej (80 pkt. MNIE).

Charakterystyka rozprawy

Celem opracowania byto sformutowanie ogélnej metodyki modelowania i rozwigzywania rownaii

dynamiki mobilnych uktadéw wysiegnikowo-dZwigowych o ztozonej strukturze geometrycznej.

W rozdziale pierwszym Habilitant dokonal przegladu metod modelowania matematycznego zura-
wi wysiegnikowych oraz obcigZen zewnetrznych reprezentujacych transportowany tadunek. Krétko
omdéwiono najistotniejsze czynniki wplywajace na dynamike konstrukcji. Wskazano na aktualno$¢

podjetej tematyki badawczej i znaczenie aplikacyjne prowadzonych badan.

W rozdziale drugim przedstawiono zapis analityczny kinematyki podno$nika dZwigowego. Na po-
trzeby opracowania modelu obliczeniowego Autor podzielil konstrukcje dZwigu na bazg podnosni-
ka, ktérg tworza podwozie i podpory stabilizujace, uktad wysiegnikowy podnoszenia i przenoszenia
tadunku z niezaleznymi elementami napedowymi oraz na sekcje obcigzenia w postaci przemieszcza-
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nego frachtu wraz z uktadem zawiesi. Zaprezentowano dwa réwnowazne podejscia do wektorowego
opisu biezacego polozenia uktadu wysiggnikowego jako otwartego taficucha kinematycznego tj. opis
chwilowego pofozenia kazdej z sekcji taricucha w uktadzie odniesienia zwigzanym z elementem bez-
posrednio jg poprzedzajgcym oraz opis w odniesieniu do polozenia tej sekcji w chwili poczatkowe;

ruchu.

W rozdziale trzecim przedstawiono metodyke wyprowadzenia réwnan ruchu zurawia na podstawie
réwnai Lagrange’a drugiego rodzaju. W analizie rozwazano modele matematyczne, w ktorych po-
szczegblne sekcje uktadu wysiegnikowego sa reprezentowane jako bryly sztywne lub jako elementy
podatne. Celem sformutowania rownar dynamiki cztony odksztalcalne zdyskretyzowano wedtug za-
lozefi metody sztywnych elementéw skoficzonych (ang. Rigid Finite Element Method).! Habilitant
przedstawil forme¢ réwnari odpowiadajgcg obu sformutowaniom tej metody tzn. wedtug podejscia
klasycznego, w ktérym zaklada sie, ze taczace elementy sprezysto-ttumigce posiadajg petne szeS$¢
stopni swobody oraz wediug podejscia zmodyfikowanego, w ktérym uznaje si¢, ze elementy te posia-
dajg jedynie stopnie rotacyjne. W kazdym z tych przypadkéw zapisano ogdlne wyrazenia na energi¢

kinetyczna i energie potencjalng sprezystosci oraz funkcje dyssypacji energii.

W rozdziale czwartym zaprezentowano sposéb modelowania matematycznego sekcji podwozia pod-
noénika. Zatozono, ze posadowienie uktadu wysiegnikowego (baza) zurawia stanowi bryte sztywnag,
natomiast uktad jezdny pojazdu oraz podpory stabilizujace bazg w czasie pracy dZwigu mogg by¢
przedstawione jako translacyjne elementy sprezysto-ttumiace. Podano ogdlne stormutowania row-

nari ruchu rozwazanego podzespotu w inercjalnym uktadzie odniesienia.

W rozdziale piatym zaprezentowano sposéb agregacji macierzy bezwtadnosci i macierzy obcigzefi
grawitacyjnych kompletnego taricucha kinematycznego sekcji wysiggnikowej zurawia. W kolejnej
czgéci opracowania Autor przedstawit dwa alternatywne sposoby modelowania dodatkowych sze-
regéw kinematycznych dolaczanych do gtéwnego tancucha diwigu zurawia. W modelu pierwszym
zaktada sie, Ze ostatnia sekcja faficucha pomocniczego jest dolgczana na sztywno do taficucha gtow-
nego. W drugim ujeciu sekcja ta jest dotaczana do taricucha gléwnego elementem sprezysto-tiu-
migcym o sze§ciu stopniach swobody. W obu omawianych przypadkach Habilitant zapisal stosowne

wyrazenia energetyczne oraz réwnania wiczéw.

'"Warto w tym miejscu zaznaczy¢, ze metoda sztywnych elementéw skoriczonych jest oryginalng polsky metody mo-
delowania dynamiki wielocztonowych ukiadéw mechanicznych z elementami podatnymi. Prekursorem tej metody byt
prof. Jan Kruszewski z Politechniki Gdariskiej. Pilotazowe publikacje na temat tej metody obliczeniowej pojawily sie
pod koniec lat sze§édziesigtych ubieglego wieku, a w 1975 roku naktadem wydawnictwa Arkady ukazalo si¢ pierwsze
opracowanie zbiorcze pt. ,,Metoda sztywnych elementéw skoviczonych” aut. Jan Kruszewski, Wlodzimierz Gawronski,
[Edmund Wittbrodt, Feliks Najbar i Stefan Grabowski.

Metoda ta, w zastosowaniu do konstrukcji podnoénikowych, byla i jest obecnie rozwijana w kraju zasadniczo w dwu
oSrodkach naukowych—tj. na Politechnice Gdanskiej przez zespét skupiony wokét prof. E. Widttbrodta oraz w Biel-
sku-Bialej przez zespét prof. S. Wojciecha (promotora rozprawy doktorskiej Habilitanta) i prof. I. Adamiec-Wojcik.
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W rozdziale siodmym przedstawiono sposoby modelowania matematycznego transportowanego fa-
dunku. W pierwszej kolejnosci oméwiono klasyczny model w postaci masy skupionej; nastepnie Ha-
bilitant zaproponowal swéj autorski rozszerzony model obcigzenia, ktdre jest reprezentowane przez
bryle sztywna i pelnych szeSciu stopniach swobody. W kazdym z tych dwu przypadkéw zatozono, ze
przenoszony ciezar jest zawieszony na linach i Ze posiadajg one sztywno$¢ jedynie na rozcigganie.

Sformutowano ogdlne zaleznosci energetyczne w obu rozwazanych przypadkach.

W rozdziale 6smym przedstawiono sposoby modelowania uktadéw wykonawczych podnosnika. Roz-
wazano napedy w postaci pary obrotowej lub translacyjnej. Dla kazdego z tych wariantéw Autor
przedstawil modele matematyczne w postaci pary nieodksztatcalneji w formie pary podatnej. W przy-
padku par sztywnych Habilitant zaproponowat przebieg czasowy wsp6trzednej uogdlnionej cztonu
napgdowego (tj. wymuszenia) w postaci funkcji skokowej Heaviside aproksymowanej wielomianem
stopnia pigtego. W przypadku par podatnych sformutowano ogdlne zaleznosci funkcyjne energii po-

tencjalnej sprezystosci i dyssypacji energii.

W rozdziale dziewigtym Habilitant przedstawit wykorzystane w autorskim oprogramowaniu sposoby
modelowania sit tarcia wystgpujacych w parach kinematycznych podnosnika. Zastosowano modele
dynamiczne tarcia §lizgowego charakteryzujgce sie cigglym przejsciem od stanu tarcia statyczne-
go do stanu dynamicznego. W szczegdlnosci Habilitant zaproponowat wykorzystanie modeli Dahla
i bardziej zaawansowanego modelu ,,szczotkowego™” wg. LuGre uwzgledniajacego predko$¢ zmian

poslizgu wspétpracujgcych powierzchni.

W rozdziale dziesigtym przedstawiono finalna posta¢ macierzowych réwnan ruchu zurawia, zas w roz-
dziale dziesigtym przyktad obliczeniowy. Do analizy wytypowano mobilny podnosnik dzwigowy
sktadajacy si¢ z czterech sekcji (w tym jednej sekcji teleskopowania) z dofaczonymi dwoma sitow-
nikami wykonawczymi. Rozwazano modele podnoénika zakladajace wszystkie czlony gléwne jako
elementy sztywne lub alternatywnie z jednym czlonem podatnym. Podobnie w przypadku sitowni-
kéw wykonawczych zatozono oba napedy w postaci idealnej (sztywnej) oraz wariant z jedna parg
sztywng a drugg podatng. W ten sposéb na potrzeby oceny poréwnawczej uzyskano cztery rézne
konfiguracje modelu obliczeniowego zurawia. Dodatkowo Habilitant uwzglednit trzy rézne mode-
le matematyczne przenoszonego tadunku — tj. model elementarny w postaci masy skupionej, model
uproszczony frachtu w postaci jednorodnej kuli oraz pelny model brylowy uwzgledniajacy sze$¢

stopni swobody ruchu fadunku.

Symulacje dynamiki uktadu wykonano z wykorzystaniem autorskiego oprogramowania opracowanc-
go przez Habilitanta. Zatozono 20 sekundowy scenariusz sekwencji dziatania uktadéw napgdowych.
Calkowanie réwnan ruchu wykonano wedhug metody Rungego-Kutty czwartego rzedu w przedzia-
le 22 sekund. W toku przeprowadzonych symulacji wyznaczono przebiegi czasowe wsp6irzednych
potozenia §rodka masy przenoszonego tadunku i jego trajektorie, wartosci sit w wezlach bedacych

mocowaniami elementéw wykonawczych zurawia do gléwnego taficucha kinematycznego oraz sity
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uogdlnione w wezlach polaczeri poszczegdlnych elementéw ukiadu wysiggnikowego podnoszenia.
Celem weryfikacji wynikéw wilasnych symulacji Autor przygotowal model analogicznej konstrukcji

w komercyjnym oprogramowaniu ADAMS.

Do bezposredniego poréwnania uzyskanych wynikéw Habilitant zaproponowal autorskie wskazniki
jako$ci. Zestawienie wynikéw obliczent wykazalo bardzo duza zgodno§¢ wszystkich analizowanych
parametréw. Poréwnujac wyniki symulacji roznych modeli tadunku zauwazono istotng poprawg do-
ktadnosci uzyskiwanych rezultatéw, w przypadku gdy stosowany jest model tadunku w postaci bryty
sztywnej. Poprawa ta byta szczegdlnie istotna w przedziale czasowym po zakonczeniu dziafania ukta-

déw napgdowych zurawia, gdy tadunek przechodzi do swobodnego ruchu wahadtowego.

Ocena rozprawy

Analizujac tre§¢ monografii oraz dorobek publikacyjny Habilitanta nalezy zauwazy¢, ze tematyka
modelowania dynamiki podno$nikéw dZwigowych Kandydat zajmowat si¢ jeszcze przygotowujac
prace doktorska. Jak wspomniano w pierwszej czeéci opinii rozprawa pt. ,, Analiza dynamiczna i ste-
rowanie maszynami roboczymi posadowionymi podatnie” zostala obroniona przed Radg Wydzia-
tu Akademii Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Biatej w 2011 roku. Przedlozona monografia
stanowi zatem rozwini¢cie tej tematyki. W znacznym stopniu zawiera ona treSci, jakie Habilitant
opublikowat gtéwnie w okresie ostatnich 10-12 lat. W szczegdlnoSci sg to publikacje wymienione
w autoreferacie jako pozycje: F1-F4, F7, F8, F10, F14-F18 oraz prace P9-P11, P13-P19.

Do najwazniejszych osiggnie¢ Habilitanta w przedtozonej monografii zaliczam:

1. opracowanie rozszerzonej metodyki kompleksowego modelowania dynamiki wielocztonowych
podnos$nikéw wysiggnikowych. Zaproponowany schemat obliczeniowy uwzglednia dowolng
konfiguracje przestrzenng zurawia z dowolna liczba elementéw napgdowych (tj. dodatkowych
zamknietych taicuchéw kinematycznych), a takze podatno$¢ posadowienia dZwigu. Prace,
w ktérych uwzgledniano dodatkowe uktady wykonawcze oraz podatno§¢ podtoza byty wpraw-
dzie publikowane wczesniej przez innych autoréw?, jednak zastugg Habilitanta jest usystema-
tyzowanie podejscia, sformalizowanie zapisu i implementacja numeryczna wyprowadzonych

zalezno§ci;

2. zastosowanie dynamicznych modeli tarcia par kinematycznych w opracowanym schemacic ob-
liczeniowym pracy zurawia. Modele te charakteryzujg si¢ ciaglym przejSciem od stanu tarcia
statycznego do stanu dynamicznego i dotychczas nie byly stosowane w obliczeniach podno-
$nikow dZwigowych. Zaproponowane schematy obliczeniowe lepiej przyblizajg rzeczywiste

“Np. Wittbrodt E., Adamiec-Wéjcik 1., Wojciech S.: Dynamics of Flexible Multibody Systems. Rigid Finite Element
Method. Springer Berlin 2006

— strona 5 z 14 —



warunki wspétpracy pary kinematycznej niz modele klasyczne. Pewng wada zastosowanych
modeli jest fakt, ze nie pozwalajg one dokladnie symulowa¢ zjawiska tarcia statycznego w fa-
zie przesuniccia wstepnego, co moze mie¢ znaczenie dla fazy ruchu po wylaczeniu napedu.
Zdaja si¢ na to wskazywac pewne rozbiezno$ci wynikéw obliczert symulacyjnych w oprogra-

mowaniu wlasnym Habilitanta i obliczefi w oprogramowaniu ADAMS;

3. opracowanic schematu obliczeniowego przenoszonego fadunku w postaci modelu bryty sztyw-
nej. W toku przeprowadzonych symulacji wykazano istotng poprawe zgodno§ci wynikéw w sto-
sunku do obliczen, w ktérych stosowano uproszczone modele transportowanego obciazenia —
tj. model obcigzenia w postaci masy skupionej lub kuli jednorodnej. Modele klasyczne mo-
ga nadal by¢ stosowane, jednak jak wykazano w monografii, w ograniczonym zakresie np. do
symulacji dynamiki konstrukcji w czasie dzialania uktadéw napedowych podnosnika. Nato-
miast petny model obliczeniowy tadunku uwzgledniajacy szes¢ stopni swobody daje znacznie
doktadniejsze wyniki przede wszystkim po wylgczeniu napedu podnosnika w przejsciu w faze

swobodnego ruchu wahadlowego fadunku;

4. opracowanie wskaZnikéw oceny pordwnawczej jakoSci wynikéw symulacji numerycznych.
Habilitant zaproponowat autorskie wskazniki dokladno$ci wyznaczania chwilowych i Sred-
nich wartosci energii kinetycznej uktadu oraz dokladnosci pozycjonowania fadunku w fazic

po wylaczeniu ukladu napgdowego zurawia i przejsSciu do swobodnego ruchu wahadlowego;

5. opracowanie autorskiego oprogramowania komputerowego do symulacji pracy zurawia i dyna-
miki przenoszonego tadunku. Bardo dobra zgodno$¢ wynikéw symulacji wlasnych z wynikami
obliczen z wykorzystaniem programdw komercyjnych §wiadczy o poprawnosci przyjetych za-
tozen i zaadoptowanych algorytméw rozwigzywania réwnan ruchu. Zaprezentowane wyniki
symulacji dynamiki sg kompleksowe i obejmujg wszystkie kluczowe wielkoéci i parametry

funkcjonalne podnos$nika jakie sg istotnie z punktu widzenia eksploatacji urzadzenia.

Oceniajac przediozong monografi¢ pragne réwniez zaznaczy¢, ze praca jest do$¢ trudna w odbiorze
m.in. z uwagi na wyjatkowo duzy udziat wzor6w matematycznych czy tez przyjeta przez Autora no-
tacje. Wydaje sie, Ze w wielu miejscach formalizm matematyczny jest naduzywany — np. wielokrotne
powtérzenia zakresu zmiennych indeksowych, wprowadzanie dodatkowych nawiaséw w indeksach
dolnych i gérnych czy tez stosowanie uzupetniajgcych indekséw do oznaczen juz indeksowanych.
W ocenie recenzenta zasadnym byloby réwniez przeorganizowanie tekstu i przesuniecie znacznej
czgéei wyprowadzen do dodatku na koricu publikacji. Pozwolitoby to czytelnikowi lepiej Sledzic

gtéwny tok rozumowania.
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Ocena pozostalych osiagni¢¢ naukowych
Publikacje

W dorobku naukowym Pana dr. inz. Andrzeja Urbasia indeksowanym w bazie Scopus znajduje sie
tacznie 37 publikacji. Z wyjatkiem dwu wszystkie zostaty opublikowane po doktoracie, a 31 z nich
zostato opublikowanych w ciggu ostatnich 10 lat. Spo§réd wszystkich 37 prac 19 pozycji stanowig ar-
tykuly w czasopismach, 16 to materiaty konferencyjne, za$§ pozostate 2 prace sg rozdzialami w opra-
cowaniach ksiazkowych. Cztery z notowanych w bazie Scopus prac Kandydat opublikowat samo-
dzielnie i sg to 3 artykuly w czasopismach Latin American Journal of Solids and Structures i Applied
Mathematical Modelling (odpowiednio pozycje F16 i F17 oraz F15 w autoreferacie) oraz 1 materiat
pokonferencyjny w MATEC Web of Conferences (pozycja P14). Pozostate 33 pozycje dorobku sa

pracami wieloautorskimi przygotowanymi najczg¢sciej w zespotach 3 osobowych.

Sredni udziat Habilitanta w pracach indeksowanych w bazie Scopus wynosi okoto 42%. Jest to war-
to$¢ wyliczona na podstawie jednostronnej deklaracji Habilitanta, poniewaz do autoreferatu nie do-

Taczono oSwiadczen wspdtautorow.

Wickszo$¢ opublikowanych artykuléw zostala wydana przez znanych wydawcéw (Springer Nature
lub Elsevier), w uznanych czasopismach naukowych. W omawianym dorobku Pana dr inz. A. Urbasia

znajduja si¢ dwie prace opublikowane w czasopismach wydawcow tzw. drapieznych (MDPI).

Wisréd 33 prac wieloautorskich indeksowanych w bazie Scopus Habilitant jest pierwszym autorem

w 11 opracowaniach, a w 16 pracach jest autorem korespondencyjnym.

Uwaga Praca wyszczegdlniona w autoreferacie jako F13 Augustynek K. Urba$ A.. Comparison of
bristles friction models in dynamics analysis of spatial linkages. Mechanics Research Communica-
tions 2017 zostata — wedtug informacji podanych na stronie wydawcy — wycofana z obiegu. W zwigz-
ku z powyzszym nie moze by¢ zaliczona do dorobku naukowego wbrew temu co wykazano w auto-

referacie.

Oprécz wymienionych wyzej pozycji indeksowanych w bazie Scopus Habilitant jest takze wspoétauto-
rem okoto 40 innych doniesieni publikowanych w mniej znaczacych czasopismach lub w materiatach

pokonferencyjnych.

Wskazniki bibliometryczne Habilitanta sg dobre: liczba cytowan wg. bazy Scopus wynosi 135 (89
bez autocytowar), natomiast indeks Hirscha wg. tej samej bazy wynosi 7 (6 bez autocytowan) —in-

formacja wg. stanu na dzietl 22 sierpnia 2023.
Jak wspomniano w poprzedniej czgsci opinii zasadnicza cze$¢ dorobku publikacyjnego Habilitanta
stanowig prace bezpoSrednio zwigzane z tematyka przediozonej monografii habilitacyjnej. Jednakze,

oprécz swojej gléwnej problematyki naukowej, Kandydat zajmowat si¢ takze m.in. zagadnieniami dy-

namiki zawieszen pojazdéw samochodowych. W szczeg6lnosci badano mozliwosci zabudowy w ob-
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rebie masy nieresorowanej pojazdu (tj. k6t jezdnych) dodatkowych silnikéw napedu elektrycznego.
Wyniki tych badan zostaty upowszechnione w formie publikacji wyszczegdélnionych w autoreferacie
jako F5, F12, P1, P2, P4--P8 i P12° oraz wystgpiefi konferencyjnych K19+K21 i K29 (wszystkie

doniesienia po doktoracie).

W wymienionych artykutach zaproponowano model obliczeniowy trakcji samochodu Fiat Panda III
opierajac si¢ na metodach dynamiki uktadéw wieloczionowych i ich implementacji numerycznej
z wykorzystaniem oprogramowania w postaci pakietu MSC.Adams. W celu weryfikacji zapropo-
nowanego modelu symulacyjnego przeprowadzono testy drogowe polegajace na przejezdzie pojaz-
du przez niewielkg przeszkode utrzymujgc stata predko$¢ ruchu. Podczas badan mierzono pionowe
przemieszczenia Srodkow két pojazdu. Na tej podstawie zmodyfikowano parametry modelu kom-
puterowego charakteryzujace kontakt kota z nawierzchnig oraz wspéiczynniki sztywnosci sprezyn
zawieszenia i wspétczynniki ttumienia amortyzatoréw, tak aby otrzymacé akceptowalng zgodno$¢
wynikéw numerycznych z eksperymentem. Przygotowany w ten sposéb model numeryczny zostat
wykorzystany do zasymulowania zmodyfikowanej konstrukcji pojazdu tj. samochodu z dodatkowymi
silnikami wbudowanymi w kota. W toku przeprowadzonych obliczeri oceniano wptywy wspdélczyn-
nikow sztywnosci sprezyn zawieszenia i wspdétczynnikéw ttumienia amortyzatoréw na odpowiedz

dynamiczng uktadu tylnego zawieszenia samochodu.

W dalszych badaniach analizowano wplyw omawianych modyfikacji konstrukcyjnych na podatnosc
i wytrzymato$¢ belki skretnej tylnego zawieszenia pojazdu. Do symulacji obcigzen wymuszajacych
w postaci nieréwnos$ci nawierzchni zaproponowano zastosowanie uniwersalnego, migdzynarodowe-
go wskaznika szorstkosci bedacego funkcjg ksztaltu nieréwnosci drogi i predkoSci przejazdu. Ha-
bilitant rozbudowal wykorzystywany dotychczas model numeryczny pakietu MSC.Adams o model
dyskretny belki skretnej. W przeprowadzonych symulacjach badano sktadowe pionowe przemiesz-
czenia i przyspieszenia $rodka kota, sity wystepujace w resorach i amortyzatorach zawieszenia oraz
sity w przegubach. Przeprowadzono takze analize rozktadu naprgzeni belki no$nej podczas pokony-

wania nieréwnosci drogi.

Zainteresowania naukowe Habilitanta w okresie zaréwno przed jak i po doktoracie obejmowaly tak-
ze zagadnienia dynamiki uktadu korbowo-ttokowego silnikéw spalinowych. Wynikiem tych prac sg
dwie publikacje wyszczegdlnione w autoreferacie jako P8 ,Metoda analizy dynamiki mechanizmu
korbowo-suwowego przy uzyciu programu komputerowego MSC.Adams” (artykut spoza listy JCR
opublikowany przed doktoratem) i P20 ,,Analiza dynamiki uktadu ttokowo-korbowego wybranego
silnika spalinowego przy uzyciu interfejsu programéw MSC.Adams i ANSYS” (praca opublikowana

*Podajac rozgraniczenie publikaciji na prace z listy JCR oraz pozostale Autor uzywa blednej formy ,,z poza”. W jezyku
polskim prawidlows formg zaimka jest ,,spoza”
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po doktoracie). Ta tematyka badawcza byla prezentowana rowniez na konferencjach naukowych —sg

to wymienione w autoreferacie pozycje K3 (przed doktoratem) i K43 (po doktoracie).

Oprécz dwu wymienionych wyzej dodatkowych obszaréw badawczych Habilitant zajmowat si¢ row-
niez modelowaniem dynamiki uktadéw biologicznych, a w szczegdlnosci propagacji wiruséw i roz-
woju zakazenia populacji. W pracy pt. ,,On qualitative analysis of the nonstationary delayed mo-
del of coexistence of two-strain virus: Stability, bifurcation, and transition to chaos” opublikowanej
w International Journal of Non-Linear Mechanics 2021, 128:103630 (pozycja I'6 w autoreferacie)
zaprezentowano symulacje zakazenia populacji dwoma réZnymi szczepami wirusa i dalszego roz-
woju infekcji w przypadku wystapienia epidemii lub fali zachorowan sezonowych. Do opisu mate-
matycznego zjawisk sformutowano ukfad réwnan rézniczkowych niestacjonarnych z opdznieniem
czasowym. W przyjetych zalozeniach uwzglgdniono rézny stopiefl podatnodci na zakazenie w obrg-
bie populacji, osoby zakazone po raz pierwszy i osoby ponownie zakazone jednym badZ jednoczes$nie
dwoma szczepami wirusa. W przeprowadzonych badaniach analizowano asymptotyczng stabilno$¢
zachowania uktadu oraz wystgpowanie stanéw chaotycznych w zalezno$ci od wybranych parametréw

modelu matematycznego.

Oceniajgc dorobek publikacyjny w zakresie tematyki nie bedgcej gléwnym obszarem zainteresowai
naukowych Habilitanta nalezy stwierdzié, iz osiggniecia te sa pokaZne i zréznicowane. Otrzymane
wyniki zostaly opublikowane w uznanych czasopismach i byly upowszechniane na konferencjach

naukowych.

Udziat w projektach

Przed uzyskaniem stopnia doktora Pan dr inz. Andrzej Urba§ uczestniczyl w roli wykonawcy w 4 pro-
jektach badawczych; byty to projekty finansowane przez NCN (pozycje G1-+-G4 w autoreferacie).
Granty byly prowadzone w Akademii Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Biatej (2) i w Poli-

technice Gdanskiej (2).

Po uzyskaniu stopnia doktora Habilitant uczestniczyt jako wykonawca w grancie NCBIR pt. ,./nno-
wacyjne rozwigzania bezpoSredniego napedu pojazdow elektrycznych” (pozycja G5 w autoreferacie).
Byt to projekt realizowany we wspétpracy z Instytutem Napedéw i Maszyn Elektrycznych KOMEL.
W ramach tego projektu Kandydat wykonywal symulacje numeryczne modeli zawieszen pojazdow
z zabudowanymi w piastach silnikami napedu elektrycznego. Wyniki tych badan zostaty opubliko-
wane m.in. w 3 pracach indeksowanych w bazie Scopus, a tematyka tego projektu stanowi poboczny,

ale istotny obszar zainteresowan naukowych Kandydata.

W autoreferacie habilitacyjnym Kandydat wymienit takze dwa inne projekty NCN, w ktérych brat
czynny udzial w latach 2017-2018. W jednym z nich pelnit rol¢ kierownika (pozycja G6, kwota finan-
sowania 18 310 z1), w drugim za$ byt wykonawcg (pozycja G7, kwota finansowania 9 245 zt). Byty to
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zadania zakwalifikowane do realizacji w konkursie Miniatura 1. Nalezy jednak zaznaczyc, ze wedtug
standardéw NCN zadania z konkurséw Miniatura nie sg kwalifikowane jako projekty naukowe, ale

jako dzialania badawcze.

W autoreferacie nie podano czy Habilitant recenzowal wnioski badawcze w ramach ktéregokolwiek

z programéw NCN, NCBIR lub innych agend koordynujacych badania naukowe.

Podsumowujac osiggniecia Habilitanta w zakresie udzialu w projektach naukowych mozna stwier-

dzi¢, Ze jest to jeden ze stabszych punktéw dziatalno§ci naukowej Kandydata.

Wspdlpraca z innymi o§rodkami i wspétpraca mi¢dzynarodowa

Prowadzone przez Habilitanta badania naukowe bezposrednio po uzyskaniu stopnia doktora ograni-
czaly sie do wspétpracy w ramach lokalnego §rodowiska naukowego. W roku 2016 Habilitant podjat
wspotprace z zespolem dr hab. E. Jarzgbowskiej z Politechniki Warszawskiej. Efektem tej wsp6t-
pracy sa m.in. publikacje wyszczegdlnione w autoreferacie jako pozycje F1, F3, F7, F8, F10, P3,
P9+P11. Tematyka tych publikacji jest bezposrednio zwigzana z gtéwnym obszarem zainteresowar

naukowych Habilitanta.

Na arenie migdzynarodowej Kandydat podjat prébg nawigzania wspétpracy z o§rodkami w Czechach
(Praga i Pilzno). Dziatania te nie zostaty jednak poparte zadnymi mierzalnymi wskaZnikami, jak np.
wspdlne publikacje, wygltoszone wyktady itp. W kooperacji z partnerami z Czech ztozono wnioski
wspdlnych projektéw badawczych, jednak nie uzyskaty one finansowania. W autoreferacie nie podano

niestety w jakich konkursach aplikowano.

W autoreferacie brak réwniez informacji o stazach zawodowych badZ §rednio czy dlugoterminowych

pobytach Habilitanta w innych o§rodkach naukowych.

Podsumowujac aktywno$¢ Habilitanta w zakresie wspétpracy miedzynarodowej nalezy uznac, ze jest

to bardzo staby punkt przedlozonego wniosku.

Opieka naukowa

W autoreferacie brak informacji na temat sprawowania przez Habilitanta opieki nad doktorantami

w roli promotora pomocniczego.

Udzial w komitetach redakcyjnych i radach naukowych czasopism
oraz inne aktywnosci na rzecz czasopism naukowych

Pan dr inz. A. Urbas nie byt dotychczas cztonkiem komitetu redakcyjnego, ani rady naukowej czaso-

pisma naukowego.
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Habilitant jest autorem recenzji artykutéw naukowych opublikowanych w czasopismach migdzyna-
rodowych indeksowanych w bazie Scopus, takich przyktadowo jak: Nonlinear Dynamics, Mechanism
and Machine Theory, ASME Journal of Dynamic Systems, Measurements and Control, International
Journal of Structural Stability and Dynamics i w innych. Cho¢ w przedlozonym wniosku habilitacyj-
nym nie podano dokladnejliczby wykonanych recenzji, tym nie mniej nalezy uznac, ze przedstawiona

lista tytuléw czasopism wskazuje, iz osiagnigcia te sg wystarczajgce.

Dziatalno$¢ wynalazcza i wspélpraca z otoczeniem spoteczno-gospodarczym

W 2020 roku Habilitant podjat wspdtprace z lokalnym przedsiebiorstwem SVEP Polska Piotr Ma-
rek i na zlecenie tej firmy opracowal oprogramowanie do analizy statycznej i wytrzymatoSciowe;j

masztéw teleskopowych obciazonych sitami aerodynamicznymi.

W autoreferacie brak informacji na temat przyznanych patentéw lub ztozonych wnioskéw patento-

wych. Brak réwniez informacji o wdrozeniach.

Udzial w konferencjach naukowych
oraz w komitetach organizacyjnych konferencji naukowych

Catkowita lista publikacji konferencyjnych Habilitanta po uzyskaniu stopnia doktora liczy blisko 50
pozycji, natomiast jako czynny udziat w tego typu wydarzeniach mozna wskazac okoto 25 wystgpien.
Byty to w wiekszoéci renomowane konferencje naukowe zaréwno w kraju, jak i na arenie mi¢dzy-
narodowej. Do najistotniejszych konferencji krajowych nalezy zaliczy¢ Polski Kongres Mechaniki
(Gdansk), Dynamical Systems Theory and Applications (L.6d%) i International Conference on Com-
puter Methods in Mechanics (Gdansk) natomiast do zagranicznych 15" World Congress on Mecha-
nism and Machine Science (Krakéw), 134 World Congress on Computational Mechanics (New York,
USA), 13" International Conference on Multibody Systems, Nonlinear Dynamics and Control (Cle-
veland, USA) czy 4** Joint International Conference on Multibody Systems Dynamics (Montreal,
Kanada).

Habilitant nie byt dotychczas czlonkiem komitetu organizacyjnego zadnej konferencji naukowej na
arenie krajowej badZ mi¢gdzynarodowej. Byt natomiast, wspdlnie z dr hab. E. Jarzgbowskg z Politech-
niki Warszawskiej, organizatorem sesji naukowej pt. ,,Mechatronics and Control” podczas konferencji
13th International Conference on Multibody Systems, Nonlinear Dynamics and Control 6-9 sierpnia
2017, Cleveland (OH), Stany Zjednoczone.

Czlonkostwo w miedzynarodowych lub krajowych organizacjach i towarzystwach naukowych

Pan dr inz. Andrzej Urba$ jest cztonkiem dwu krajowych towarzystw i organizacji naukowych gj.
Polskiego Towarzystwa Mechaniki Teoretycznej i Stosowanej — Oddziat Bielko-Biata oraz Polskiego
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Towarzystwa Metod Komputerowych Mechaniki. W ramach dziatalnoéci w PTMTS Habilitant od
2013 roku petni role skarbnika miejscowego oddzialu, a w kadencji 2015-2017 byt zastepcg cztonka
Komisji Rewizyjnej Zarzadu Gléwnego PTMTS.

We wniosku habilitacyjnym brak informacji, aby Kandydat byl cztonkiem organizacji lub towarzystw

naukowych o zasiegu miedzynarodowym.

Popularyzacja nauki

Habilitant nie wykazat w przedtozonym wniosku aktywno$ci w tym zakresie —np. w formie udziatu
w targach naukowo-przemystowych, festiwalach nauki czy tez publikacji o charakterze popularno-

naukowym.

Inne osiggniecia o charakterze naukowym

Za dziatalno$¢ naukowa Habilitant sze$ciokrotnie uzyskal nagrody rektora Akademii Techniczno-

-Humanistycznej.

Podsumowujac dorobek naukowy nie bedacy gléwnym osiggnieciem naukowym Habilitanta nalezy
ocenié go pozytywnie. W obszarze tym wysoko oceniam dziatalno$¢ publikacyjng Kandydata oraz
aktywnos¢ zawodowa w formie udziatu w konferencjach naukowych i wykonywania recenzji na rzecz
uznanych czasopism naukowych. Lista osiagnie¢ naukowych zawiera takze kilka stabych punktow,
w tym przede wszystkim brak wspéipracy miedzynarodowej Kandydata oraz brak aktywnosci w za-
kresie wynalazczoscei i wdrozeri. Stabym punktem wniosku jest réwniez brak aktywnoS$ci w zakresie

popularyzacji nauki w otoczeniu spotecznym uczelni.

Ocena dorobku dydaktycznego

Pan dr inz. Andrzej Urba$ legitymuje sie bardzo bogatym dorobkiem zwigzanym z przygotowaniem
i prowadzeniem zaje¢ ze studentami i stuchaczami studiéw doktoranckich. Prowadzi zajecia na Aka-
demii Techniczno-Ilumanistycznej w Bielsku-Biatej; w latach 2013-2021 prowadzit rowniez zajecia
w Wyzszej Szkole Mechatroniki w Katowicach (po jej reorganizacji w Wyzszej Szkole Technicz-
nej). Jest autorem/wspétautorem kilkunastu programéw studiéw pierwszego i drugiego stopnia m.in.
z przedmiotéw takich jak: teoria mechanizméw i maszyn, metody numeryczne, metoda elementow
skoficzonych, dynamika maszyn, mechatronika i robotyka realizowanych m.in. na kierunkach me-
chanika i budowa maszyn, budownictwo, automatyka i robotyka prowadzonych na Akademii Tech-
niczno-Humanistycznej w Bielsku-Bialej. Jest takze autorem programu przedmiotu programowanie

w budowie i eksploatacji maszyn, ktéry jest prowadzony na studiach trzeciego stopnia (studia dok-
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toranckie). Habilitant jest wspélautorem jednego podrecznika akademickiego Mechanika — statika
wydanego w 2013 roku przez Uniwersytet Techniczny w Ostrawie, Czechy (najprawdopodobniej,

poniewaz w autoreferacie podano jedynie skrécong nazwe uczelni).

Kandydat jest promotorem jednej pracy magisterskiej na kierunku studiéw mechanika i budowa ma-
szyn oraz siedemnastu prac inzynierskich. Pan dr inz. Andrzej Urba$ wykonat takze 32 recenzje prac

dyplomowych inzynierskich i magisterskich.

W 2020 roku Habilitant wzigt czynny udziat w programie mobilno$ci nauczycieli akademickich i wy-

gtosit cykl wykladéw na uniwersytecie metropolitalnym w Tiranie (Albania).

Wobec powyzszego nalezy stwierdzié, iz Kandydat legitymuje si¢ zréznicowanym i wszechstronnym
dorobkiem dydaktycznym. Osiggniecia te w pelni wypelniaja kryteria stawiane osobom ubiegajacym

si¢ o stopient doktora habilitowanego.

Ocena dzialalnosci organizacyjne;j

Dziatalnosé organizacyjna Habilitanta jest udokumentowana aktywnos$ciami gtéwnie w zakresic prac
na rzecz uczelni macierzystej tj. Akademii Techniczno-Humanistycznej w Bielsku-Biatej. W szcze-
gblnoéci nalezy wymienié udziat w cialach kolegialnych Wydziatu Budowy Maszyn i Informatyki
(cztonek Rady Wydziatu w kadencji 2016-19) oraz cztonkostwo w trzech komisjach wydziatowych
i czterech zespotach roboczych. Ponadto, od 2016 roku dr inz. Andrzej Urba$ pelni role wydziato-

wego koordynatora programu Erasmus+.
Za dzialalno$§¢ organizacyjng Habilitant zostal dwukrotnie wyrézniony nagroda Rektora ATH.

Z innych aktywnosci organizacyjnych Kandydata nalezy wymieni¢ funkcje sekretarza jednej kra-
jowej konferencji naukowej oraz wspétorganizacje z partnerem krajowym jednej sesji naukowej na

konferencji zagraniczne}j.

Powyzsze fakty upowazniaja do stwierdzenia, iz Kandydat moze wykaza¢ si¢ dorobkiem organiza-
cyjnym. Tym samym spelnia w tym zakresie wymagania stawiane kandydatom do stopnia doktora

habilitowanego.

Whioski konicowe

Oceniajac caloéciowo osiggniecia zawodowe Kandydata pragne stwierdzi¢, iz dr inz. Andrzej Urbas

wykazuje si¢ istotng aktywno$cig naukowg, dydaktyczna i organizacyjna.

Habilitant legitymuje si¢ znacznym i oryginalnym dorobkiem naukowym w dyscyplinie inzynieria

mechaniczna. Przedstawiona jako gtéwne osiggni¢cie naukowe monografia pt. ,,Modelling the Dyna-
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mics of Boom Cranes with Complex Kinematic Structure”, a takze opublikowane artykuty naukowe
z tej tematyki badawczej, zawierajg elementy bedace oryginalnym osiagnigciem Habilitanta. Opra-
cowania te majg istotng warto§¢ poznawczg oraz utylitarng i stanowig wktad w rozwdj dyscypli-
ny naukowej inzynieria mechaniczna. Pozostale osiggniecia naukowe dr inz. Andrzeja Urbasia sg
zréznicowane 1 ostatecznie oceniam je jako dobre. Opinia ta moze by¢ potwierdzona m.in. dobrymi

wskaznikami scjentometrycznymi aktywnos$ci publikacyjnej Kandydata.

W zwigzku z powyzszym uwazam, ze caloksztalt osiagnie¢ zawodowych dr. inz. Andrzeja Urba-
sia spetnia wymagania ustawy z dnia 20 lipca 2018 roku — Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce
(Dz.U. z 2020 roku, poz. 85 z péZniejszymi zmianami) i moze by¢ podstawg do ubiegania si¢ przez
Kandydata o stopieri naukowy doktora habilitowanego nauk technicznych w dyscyplinie inzynieria

mechaniczna.
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