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Zgodnie z decyzjg Rady Doskonatosci Naukowej oraz Rady Dyscypliny Automatyka, elektronika,
elektrotechnika i technologie kosmiczne Politechniki Slaskiej w Gliwicach o powotaniu mnie do
komisji habilitacyjnej jako recenzenta w postgpowaniu habilitacyjnym przedstawiam recenzjg
dorobku naukowego, dziatalnoéci dydaktycznej i popularyzatorskiej dra inz. Piotra Edwarda
Krauze, pracownika naukowego Katedry Pomiaréw i Systeméw Sterowania na Wydziale
Automatyki, Elektroniki i Informatyki Politechniki Slaskiej. Recenzja bedzie zgodna z przepisami
ustawy z dn. 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. 22020 r. poz 85. Z pozn.
zm.) i bedzie sktadac sie z nastepujacych punktéw: sylwetki naukowej habilitanta, oceny osiagnig¢
naukowych, oceny pozostatego dorobku naukowego, oceny dziatalnosci dydaktycznej
i popularyzatorskiej oraz wnioskéw koncowych.

1. Sylwetka naukowa dra inz. Piotra Edwarda Krauze

Pan dr inz. Piotr Edward Krauze uzyskat tytut zawodowy inzyniera na Politechnice Slaskiej na
Wydziale Automatyki, Elektroniki i Informatyki w 2009 roku. Ukoriczonym kierunkiem studiow byta
Elektronika i telekomunikacja o specjalnosci Aparatura elektroniczna. Tytut pracy inzynierskiej to:
Analizator stanéw logicznych. Dwa lata pézniej (2011 r.) dr inz. Piotr Edward Krauze uzyskat na tym
samym Wydziale Politechniki Slgskiej tytut zawodowy magistra inzyniera. Ukoriczonym kierunkiem
studidw byta Automatyka i robotyka o specjalnosci Technologie informacyjne w automatyce
i robotyce. Tytut pracy magisterskiej to: Bezprzewodowy system pomiaru i wizualizacji
przyspieszenia. W 2015 roku dr inz. Piotr Edward Krauze uzyskat stopieri naukowy doktora
w dziedzinie Nauk technicznych i w dyscyplinie Automatyka i robotyka. Tytut rozprawy doktorskiej
to: Control of semiactive vehicle suspension system using magnetorheological dampers a jej
promotorem byt dr hab. inz. Jerzy Kasprzyk, prof. PS. Rozprawa zostata obroniona na Wydziale
Automatyki, Elektroniki i Informatyki Politechniki Slaskiej a nadanie stopnia doktora nauk
technicznych w dyscyplinie Automatyka i robotyka nastapito 24 listopada 2015r. Po uzyskaniu
stopnia doktora nauk technicznych dr inz. Piotr Edward Krauze kontynuowat, rozpoczete w 2014
roku, zatrudnienie na stanowisku asystenta na Wydziale Automatyki, Elektroniki i Informatyki
Politechniki Slaskiej w Instytucie Automatyki, Zaktadzie Urzadzen i Uktadéw Automatyki. W 2017
roku dr inz. Piotr Edward Krauze zmienit miejsce pracy z Zaktadu Urzadzer i Uktadéw Automatyki
na Zaktad Pomiaréw i Systemdéw Sterowania. W kolejnym roku dr inz. Piotr Edward Krauze uzyskat
stanowisko adiunkta w tym samym Zaktadzie Pomiardw i Systemoéw Sterowania. W 2020 roku, na
skutek zmian struktury Wydziatu, z Zaktadu Pomiaréw i Systemoéw Sterowania utworzono Katedre
o tej samej nazwie. W Katedrze Pomiaréw i Systeméw Sterowania dr inz. Piotr Edward Krauze
pracuje do dnia dzisiejszego. Istotnym dla rozwoju habilitanta byt odbywajacy sie w okresie od 17
do 30 listopada staz w TUBAF — Technische Universitit Bergakademie Freiberg, Niemcy w ramach
wsp6tpracy z Institute for Mineral Processing Machines and Recycling Systems Technology (IART).
Podstawa, stazu bytfa realizacja przez TUBAF i Politechnike Slaska miedzynarodowego projektu
,European University on Responsible Consumption and Production” (EURECA-PRO).




Bioragc pod uwage poszczegdlne etapy rozwoju kariery naukowej habilitanta mozna wyraznie
dostrzec jego zainteresowania badawcze skierowane na zagadnienia zwigzane z systemami
ttumienia drgar a w szczeg6lnoéci z pasywnymi i pétaktywnymi systemami ttumigcymi. Catoksztaft
prowadzonych prac w okresie od 2016 do 2023 roku stanowi podstawg do ubiegania sig przez
Pana dra inz. Piotra Edwarda Krauze o stopien doktora habilitowanego w dyscyplinie Automatyka,
elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne. Na podstawie dostepnych danych
stwierdzam, ze Pan dr inz. Piotr Edward Krauze ubiega sie o stopient doktora habilitowanego po
raz pierwszy.

2. Omoéwienie i opinia na temat osiggnie¢ naukowych

Jako osiagniecie naukowe Pan dr inz. Piotr Edward Krauze przedstawit cykl publikacji powigzanych
tematycznie pod wspdlnym tytutem ,Pomiary, modelowanie i sterowanie w uktadach
z pétaktywng wibroizolacjg i ttumikami magnetoreologicznymi, w szczegélnoéci w pojazdach
i przesiewaczach wibracyjnych”, ktére wg. mojej opinii potwierdzaja istotny wktad autora w rozwdj
nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie  Automatyka, elektronika, elektrotechnika
i technologie kosmiczne. Zasadniczy materiat habilitacyjny sktada sie z szesciu powigzanych prac
opublikowanych w czasopismach, ktére znajdujg sie na liscie JCR (Journal Citation Reports).
Publikacje cyklu to:
[1] P. Krauze: Identification of control-related signal path for semi-active vehicle suspension
with magnetorheological dampers. Sensors, 2023, 23(12), s. 1-27,
[2] S. Ogonowski, P. Krauze: Trajectory control for vibrating screen with magnetorheological
dampers. Sensors, 2022, 22(11), s. 1-33,
[3] P. Krauze, J. Kasprzyk: Driving safety improved with control of magnetorheological dampers in
vehicle suspension. Applied Sciences-Basel, 2020, 10(24), s. 1-29,
[4] P. Krauze, J. Kasprzyk, J. Rzepecki: Experimental attenuation and evaluation of whole body
vibration for an off-road vehicle with magnetorheological dampers. Journal of Low Frequency
Noise, Vibration and Active Control, 2019, 38(2), s. 852-870,
[5] P. Krauze, J. Kasprzyk, A. Kozyra, J. Rzepecki: Experimental analysis of vibration control
algorithms applied for an off-road vehicle with MR dampers. Journal of Low Frequency Noise,
Vibration and Active Control, 2018, 37(3), s. 619—639,
[6] J. Kasprzyk, P. Krauze, S. Budzan, J. Rzepecki: Vibration control in semi-active suspension of the
experimental off-road vehicle using information about suspension deflection. Archives of Control
Sciences, 2017, 27(2), s. 251-261.

Najwazniejsze wnioski ptynace z tego cyklu publikacji zostaty podsumowane w autoreferacie,
w ktérym autor, co jakié czas podkreslat, co jest jego istotnym wktadem i nowatorskim podejsciem
w prowadzonych badaniach. Przedstawiony cykl publikacji do postepowania habilitacyjnego
stanowi do$¢ spdjny materiat, ktérego kluczem sg metody potaktywnej wibroizolacji (ttumienia
drgari w istotnych miejscach uktadéw) w pojazdach i przesiewaczach wibracyjnych. taczna liczba
stron cyklu wynosi 140. Sumaryczna liczba punktéw cyklu wynosi 370 (540 wedtug najnowszej
punktacji), a sumaryczny IF jest réwny 13.725. Prace z cyklu zostaly zacytowane: zgodnie z bazg
WoS co najmniej 50 razy, wedtug bazy Scopus co najmniej 59 razy oraz co najmniej 73 razy wedtug
bazy Google Scholar. Jedna z publikacji cyklu jest publikacjg wtasna dra inz. Piotra Edwarda Krauze
a pozostate to publikacje wspdtautorskie, w ktérych udziat habilitanta zmienia sig od 40% do 75%
przy czym wartoé¢ $rednia udziatu w szeéciu publikacjach wynosi 63,3(3)% a w publikacjach
wspotautorskich 56% i jest wieksza od 50%. Z wartosci liczbowych wynika, ze kandydat na stopien
doktora habilitowanego odgrywat wiodgca role w powstawaniu prac wspétautorskich.




Punktem wyjéciowym badan byto stwierdzenie, ze drgania wystepujace w réznych uktadach
moga mie¢ pozytywne i negatywne aspekty. Habilitant zadat sobie pytanie w jaki sposob przy
wykorzystaniu odpowiednio dobranych pétaktywnych uktadéw wibroizolacyjnych (ttumigcych)
wyeliminowa¢ w sposéb maksymalnie mozliwy negatywne aspekty przenoszenia drgan przy
jednoczesnym zachowaniu aspektéw pozytywnych. Dziatania te dotyczyly dwoch wybranych
rodzajéw uktadéw czyli pojazdéw kotowych i przesiewaczy wibracyjnych. W obu wskazanych
typach obiektéw sktadowe wymuszenia drgarn moga miec¢ losowy a przy tym szerokopasmowy,
impulsowy lub okresowy charakter. Potgczenie szerokopasmowosci z impulsowoscig lub
okresowoscia wymuszer jest przyczyng duiej ztozonosci procesu zmniejszenia wartosci
niepozadanych drgari w wymienionych uktadach. Przedstawione, w cyklu artykutow, rozwigzania
sg skalowalne i dzieki temu dajg mozliwo$é¢ zastosowania w szerokim zakresie pojazdow i maszyn
przemystowych wymagajacych skutecznego i jednoczesnie energooszczednego sterowania
procesem ttumienia drgan. Zagadnienia dotyczace pétaktywnych uktadow wibroizolacyjnych s3
bardzo istotne ze wzgledéw naukowych i technicznych a $wiadczy o tym wzrastajaca, w ostatnich
latach, liczba publikacji z zakresu dziatania uktadéw poétaktywnych i uktadéw wibroizolacji
a w szczegdlnoséci thumikéw wykorzystujacych ciecze magnetoreologiczne (majace czastki
magnesowalne zawieszone w cieczy), ktére poprzez odpowiednio dobrane pole magnetyczne
indukowane przez elektromagnesy znajdujace sie w ttoczysku mogg blokowac przeptyw cieczy
w ttumiku. Do waznych zagadniert w petni poprawnie rozwigzanych przez habilitanta naleza:

e Pomiar stanu ttumika magnetoreologicznego poprzez estymacje predkosci ttoczyska ttumika na
dwa sposoby. Po pierwsze z przyspieszeri ruchu (operacja catkowania) z wykorzystaniem
poprawnie dobranych filtréw dolnoprzepustowego i dodatkowego filtru cyfrowego
gbérnoprzepustowego pierwszego rzedu. Po drugie estymacje predkosci na podstawie zmiany
pofozenia ttoczyska z poprawnym doborem filtru dolnoprzepustowego (analogowego filtru
antyaliasingowego). Nalezy tutaj zwrdci¢ uwage na praktycznie wytaczny udziat habilitanta
W rozwigzaniu tego zagadnienia oraz na powigzang z tym zagadnieniem implementacje modelu
odwrotnego ttumika magnetoreologicznego (kilka tlumikéw wystepuje w pojezdzie
terenowym) i integracje modelu ttumika z algorytmem sterowania zawieszeniem pojazdu
terenowego, a w przypadku przesiewacza wibracyjnego na metodg symulacji bazujaca na
obszarze dyssypacji ttumika, pozwalajaca na przetestowanie algorytmu sterowania trajektoria
drgan przesiewacza wibracyjnego.

e Koncepcja wirtualnego czujnika w uktadach pétaktywnej wibroizolacji. Koncepcja ta dotyczy
w przypadku przesiewacza wibracyjnego wyznaczenia wirtualnego/zastepczego przyspieszenia
drgar rzeszota (poziomego i pionowego) jako éredniej wyznaczonej na podstawie przyspieszen
z czterech dostepnych w przesiewaczu wibracyjnym akcelerometréw a w przypadku pojazdu
terenowego okreélenia wirtualnego/zastepczego przyspieszenia S$rodka przedniej czesci
nadwozia i podwozia pojazdu na podstawie informacji pochodzacych z akcelerometréw
zlokalizowanych w skrajnych punktach przedniego nadwozia. Ponadto w przypadku
przesiewacza wibracyjnego dokonano okreslenia wirtualnego/zastgpczego kata pochytu
wzdtuznego rzeszota bazujac na estymowanych poziomych i pionowych przemieszczeniach
rzeszota uzyskanych na podstawie informacji dotyczacych pomiaréw przyspieszenia ze
skrajnych akcelerometrow. Uzyteczne wykorzystanie informacji o przyspieszeniach wymagato
zastosowania filtracji z wykorzystaniem cyfrowego filtru Butterwortha w celu uniknigcia efektu
dryfu w estymowanych sygnatach. Okreslono poprawne dla filtru gérnoprzepustowego
czestotliwosci odciecia réwne 4 Hz (dla procesu od uruchomienia do zatrzymania wzbudnikéw
drgan przesiewacza) oraz dla przypadku analizy trajektorii drgan 18 Hz. Dzieki poprawnej



i spojnej matematyczne koncepcji wirtualnego czujnika wyniki uzyskane z wykorzystaniem tej
koncepcji z sukcesem zostaty zastosowane do: identyfikacji modelu przesiewacza, analizy
propagacji drgari w pojezdzie terenowym oraz analizy dziatania algorytmu sterowania
zawieszeniem pojazdu terenowego.

Poséredni pomiar parametréw wymuszenia drgan. W tym przypadku dziatania habilitanta
obejmowaly: przygotowanie stanowiska pomiarowego w zakresie przetwarzania sygnatow
pomiarowych z wybranych czujnikéw i opracowanie na podstawie tych sygnatéw sterowania
ttumikami magnetoreologicznymi wystepujacymi w zawieszeniu pojazdu terenowego.
Modelowanie ttumika magnetoreologicznego dla szerokiego zakresu czestotliwosci
wymuszenia. Modelowanie takie jest zagadnieniem trudnym ze wzgledu na fakt, ze dziatanie
ttumika magnetoreologicznego jest silnie nieliniowe. Dla analizy dziatania bazujacej na
charakterystykach przedstawiajacych zmienno$¢ sity generowanej przez ttumik w zaleznosci od
predkosci wzglednej ttoka ttumika i réznych natezen pradéw sterujacych mozna zaobserwowac
nasycenie sity widoczne dla wyzszych predkosci ruchu ttoka oraz petle histerezy dla nizszych
jego predkosci, co potwierdza nieliniowo$é modelu. Tym bardziej nalezy podkreslic
zaproponowanie przez habilitanta metody redukgji liczby parametréw modelu Bouca-Wena
poprzez wykorzystanie parametréw zastepczych oraz podanie dwuetapowej procedury
identyfikacji ich wartosci. Procedury, w ktérej w pierwszym etapie okreslono parametry
niezaleznie od wartosci natezenia pradu sterujgcego a w etapie drugim okreslono potrzebne
wspdtczynniki wielomianéw co pozwolito na uzaleznienie parametréw zastepczych modelu od
pradu sterujacego. Pewna watpliwos$¢ budzi tutaj jednak zastosowanie jednolitego stopnia
wielomianéw aproksymujacych w procesie uzalezniania wybranych parametréw modelu od
pradu sterujgcego.

Opracowanie modelu matematycznego przesiewacza wibracyjnego z  ttumikami
magnetoreologicznymi przy uwzglednieniu obcigzenie wzbudnika i dokonanie modelowania
matematycznego tego uktadu. Przesiewacze wibracyjne sa najczeéciej napgdzane zasilanymi
bezpoérednio tréjfazowymi silnikami elektrycznymi/indukcyjnymi. Rozwigzanie takie ma zalety
i wady. Do zalet zaliczy¢ mozna: uproszczenie konstrukcji i wagi przesiewacza oraz wymaganego
do pracy silnikéw systemu sterowania. Wadami sg natomiast gorsza stabilizacja predkosci
obrotowe] szczegélnie w fazie rozruchu i hamowania wzbudnikéw przesiewacza oraz
mozliwoé¢ uzyskania nadmiernej amplitudy drgan podczas przechodzenia wzbudnika przez
czestotliwo$¢ rezonansowa. Aby w jak najwigkszym stopniu wyeliminowac te wady wykonano
model matematyczny przesiewacza i wykorzystano go do modelowania dynamiki
z uwzglednieniem algorytmu sterowania dla czterech stopni swobody konstrukcji przesiewacza
przy uwzglednieniu oddziatywania czterech ttumikéw magnetoreologicznych oraz
modelowania zwiekszonego momentu rozruchowego silnika, witasciwego dla silnikow
indukcyjnych gtebokoztobkowych lub dwuklatkowych poprzez przetaczane réwnania Klossa.
Modelowanie dynamiki a w tym drgan pojazdu dla badar laboratoryjnych i badari terenowych.
Standardowe modele obiektéw z pétaktywna wibroizolacjg i metody ich matematycznego
modelowania  zostaly wykorzystane do opisu dynamiki terenowego  pojazdu
eksperymentalnego. Dla pierwszej fazy badar pojazd terenowy byt poddany wymuszeniu
generowanemu przez laboratoryjne wzbudniki drgan. Do zastosowanego modelu
dynamicznego pojazdu wymuszenie drgari zostato okreslone na podstawie danych
pomiarowych pochodzacych z rzeczywistych wzbudnikéw a cztery modele Bouca-Wena
ttumikow magnetoreologicznych modelowano z wykorzystaniem pradow zasilajacych te
ttumiki. Przy pominieciu stopni swobody wynikajacych z modeli Bouca-Wena rozpatrywany
model pojazdu miat dziewieé stopni swobody. Wazne i godne podkreslenia jest to, ze w modelu
uwzgledniono mozliwo$¢ oderwania két pojazdu od ptyt wzbudnika.




Opracowane modele matematyczne stuzace do modelownia dynamiki przesiewacza i pojazdu
terenowego wskazujg na duza wiedze habilitanta w tym zakresie. Umiejetne skonstruowanie
modeli oraz sterowania elementami sktadowymi tych modeli umozliwity efektywne badania
w zakresie sterownia tego typu obiektéw poprzez wptywanie na propagacje drgarn w uktadach
z pétaktywna wibroizolacjg wykorzystujaca ttumiki magnetoreologiczne. To wiasnie te problemy
byly kolejnym obszarem badar naukowych realizowanych przez dra inz. Piotra Edwarda Krauze.
Obejmowaty one w szczegdlnosci:

e Emulacje ttumienia wibroizolacji pasywnej oraz modelowanie sity generowanej przez ttumik
magnetoreologiczny z uwzglednieniem efektu modulacji tej sity. Dokonujgc badan wibroizolacji
pasywne] spostrzezono, ze dla przypadku przesiewacza wibracyjnego juz samo wstawienie
ttumikow magnetoreologicznych do przesiewacza (bez aktywacji ich dziatania) wptywa
korzystnie na ograniczenie znacznego wzrostu amplitudy drgan wystepujgcych podczas
rozruchu i zatrzymania przesiewacza przy minimalnym wptywie na zmniejszenie korzystnej dla
pracy przesiewacza amplitudy drgan podczas pracy przesiewacza z docelowq czestotliwoscia
i amplituda drgan. Ponadto podczas badan potwierdzono wystgpowanie charakterystycznego
zjawiska wystepujacego w uktadach drgajacych z aktywnymi ttumikami polegajacego na tym,
e wzrost pradu sterujacego ttumika (jego ,uszywnienie”) zdecydowanie ttumi czgstotliwosci
nizsze jednak przyczynia sie do przenoszenia w konstrukcji czestotliwosci o wiekszych
wartosciach. Badania potwierdzity takze, ze zastosowanie tfumikéw magnetoreologicznych
pozwala na efektywna modyfikacje amplitud drgan poprzez zmiany parametru ttumienia ruchu
w ttumiku i dzieki temu w badanych uktadach nie sa konieczne kosztowne zmiany ich
konfiguracji. Potwierdzity to takze badania symulacyjne habilitanta dotyczace dziatania ttumika
magnetoreologicznego w przypadku procesu modulacji sinusoidalnie zmiennej predkosci ttoka
ttumika przy wykorzystaniu losowego pradu sterujgcego.

e Identyfikacje toru sterowania w uktadach pétaktywnych oraz sterowanie komfortem kierowcy
i bezpieczeristwem jazdy pojazdu terenowego. Habilitant zaproponowat procedurg, ktora
rozwigzuje problem dotyczacy sterowania adaptacyjnego w przypadku uktadéw z ttumieniem
potaktywnym, w ktérych odpowiedz obiektu, wykorzystywana do sterowania, zawiera
sktadowa pochodzacy od zrédta drgari i sktadowg pochodzaca od ttumika potaktywnego.
Procedura ta moze mie¢ szerokie zastosowanie pomimo, ze badania przeprowadzono dla
pojazdu terenowego, ktérego podwozie poddano jedynie sinusoidalnemu wymuszeniu drgan.
W przeprowadzonych badaniach wielkosciami sterujgcymi byty zmierzone sity generowane
przez ttumiki magnetoreologiczne a obserwowanym stanem obiektu byto mierzone pionowe
przyspieszenie przedniej i srodkowej czesci nadwozia. W trakcie badar okazato sig, ze najlepsze
efekty daje jednoczesne sterowanie wszystkimi ttumikami magnetoreologicznymi
z wykorzystaniem sygnatu losowego o pasmie okoto 25 Hz i niezerowej wartosci $redniej.
Ponadto okazato sie, ze wiaiciwe sterowanie ttumikami umozliwia ttumienie drgan wybranych
czeéci pojazdu. Zastosowane sterowanie byto sterowaniem dwuwarstwowym, w ktérym nizsza
warstwa (o krotszej petli sterowania i sprzezenia zwrotnego) wyznacza prad sterujacy
ttumikiem w taki sposéb aby ttumik wygenerowat zadang wartos¢ sity. W ramach badan takiego
sterowania wykazano, ze algorytm Skyhook o jednym stopniu swobody skuteczniej ttumit
drgania siedziska kierowcy w poréwnaniu do niesterowanej/pasywnej konfiguracji zawieszenia
pojazdu terenowego oraz ze najlepsze efekty uzyskano dla predkosci tfoka ttumika okreslanej
na podstawie pomiaréw jego przyspieszenia. Ponadto zastosowanie algorytmu Skyhook
o dwdch stopniach swobody przeznaczonego do niezaleznego sterowania drganiami
pionowymi $rodka ciezkosci i pochylenia wzdtuznego pojazdu terenowego zauwazalnie
zwieksza skutecznos¢ algorytmu sterujacego.




e Sterowanie trajektoria drgan przesiewacza wibracyjnego. W generacji pozadanej trajektorii
drgan skupiono sie na pozadanych parametrach podrzutu ziarna materiatu sortowanego przy
zapewnieniu potrzebnych parametréw transportu wzdtuznego tego materiatu. Parametry te
moga zapewnic¢ niektdre trajektorie ruchu sita rozumiane jako wzajemna zaleznos¢ ruchu sita
w ptaszczyznie poziomej i pionowej (np. trajektorie kotowa i liniowa). Trajektoria kotowa jest
stosunkowo tatwa do uzyskania bo wymaga jedynie obracajecego sie wzbudnika
z niewywazong masg. Trajektoria liniowa, skierowana najczgsciej pod pewnym katem do
poziomu i trudniejsza do uzyskania, wymaga natomiast wykorzystania dwdch obracajacych sig
przeciwbieznie wzbudnikéw. Habilitant opracowat metode sterowania ttumikami
magnetoreologicznymi znajdujacymi sig w zawieszeniu przesiewacza poprzez ciagla
modyfikacje trajektorii drgan rzeszota przesiewacza wykorzystujagc w tym celu dodatkowy
wirtualny  wzbudnik  drgan  obracajgcy sie  przeciwbieznie  do  wzbudnika
podstawowego/rzeczywistego. Podczas badan stwierdzono, ze liniowos¢ uzyskanych trajektorii
rzeszota przesiewacza silnie zalezy od wysokiej jakosci sledzenia ruchu ttumikow dla
pojedynczego wybranego kierunku ich ruchu.

o Sterowanie adaptacyjne potaktywna wibroizolacjg pojazdu terenowego. Ostatnie opisane
badania dotyczyly symulacyjnej weryfikacji zastosowania algorytmu FxLMS. Badania tego
algorytmu adaptacyjnego dotyczyly sterowania pétaktywnego zawieszeniem pojazdu. Do
badarn wykorzystano uproszczony model pojazdu terenowego o siedmiu stopniach swobody.
Model odzwierciedla przypadek, w ktérym przednia 0§ pojazdu poddana jest
zaktéceniu/pobudzeniu sinusoidalnie zmiennemu generowanemu przez wzbudniki drgan.
W przypadku tych badan zastosowano model ttumika okreslony na podstawie funkcji tangensa
hiperbolicznego oraz zintegrowano $rodowisko symulacyjne z rzeczywistym sterownikiem
zawieszenia pojazdu terenowego. W symulowanym przypadku model i wymuszenie drgan byty
symetryczne wzgledem osi podtuznej pojazdu i dlatego taki sam sygnat sterujacy zastosowano
do modeli obu ttumikdéw.

Moim zdaniem przeanalizowane i opracowane przez habilitanta mozliwosci stosowania
wibroizolacji pétaktywnej pozwalajg na jej zastosowanie w wielu rozwigzaniach przeznaczonych
dla przemystu i nawet dla uzytkownikéw indywidualnych cho¢ w przypadku tych ostatnich
pewnym utrudnieniem mogg by¢ koszty implementacji tych rozwigzan.

Przedstawiony powyzej opis osiggnie¢ i oryginalnych rezultatow mozna krotko
zrekapitulowaé jako: opracowanie metody pomiaru ruchu tioka ttumika poprzez zastosowanie
czujnikéw LVDT, dokonanie analizy wptywu drgan na wybrane elementy pojazdu terenowego,
opracowanie metody posredniego pomiaru predkosci pojazdu na podstawie charakterystyki
czestotliwoséciowe] drgain jego podndika, opracowanie metody redukcji liczby parametréow
modelu Bouca-Wena, zaproponowanie odzwierciedlenia charakterystyki mechanicznej
gtebokoztobkowego lub dwuklatkowego silnika indukcyjnego przez wykorzystanie przetgczanych
rownari  Klossa, opracowanie procesu identyfikacji parametréw modelu przesiewacza
wibracyjnego, uwzglednienie w modelach mozliwosci oderwania kot pojazdu od
terenu/wzbudnika i opracowanie modelu két uwzgledniajgcego wystgpowanie nieréwnosci
terenu, zaproponowanie metody ograniczenia drgan w przesiewaczu wibracyjnym przez chwilowe
zalezne od predkosci zwiekszenie parametréw ttumienia ruchu ttoka w ttumiku, zastosowanie do
procesu modulacji sinusoidalnie zmiennej predkosci ttoka ttumika losowego pradu sterujacego
dajgcego w rezultacie zmodulowany sygnat sﬁy wyjéciowe] ttumika, opracowanie metody
identyfikacji parametréw modelu toru sterowania dla pétaktywnych uktadow ttumigcych,
wykazanie znacznej poprawy komfortu jazdy w przypadku zastosowania tfumienia potaktywnego




w odniesieniu do uktadéw o ttumieniu pasywnym, opracowanie metody ksztattowania trajektorii
drgan przesiewacza z wykorzystaniem ttumikéw magnetoreologicznych oraz analiza skutecznosci
sterowania pétaktywnym zawieszeniem pojazdu przy wykorzystaniu estymacji predkosci ttoka
ttumika.

Uwzgledniajac  informacje dotyczace osiggnie¢ i oryginalnych rezultatéw badan
przeprowadzonych przez dra inz. Piotra Edwarda Krauze oraz fakt, ze przedstawiony cykl
publikacji, o IF réwnym 13.725 (zgodny z cato$ciowym IF), realizuje w sposéb jasny obszar
zainteresowan naukowych habilitanta i uwzgledniajac uzyskane wartosci indeksu Hirscha
habilitanta, ktéry na dzien wszczecia postgpowania habilitacyjnego wynosi wedtug bazy WoS
wynosi 6, wedtug bazy Scopus wynosi 8 i wedtug bazy Google Scholar wynosi 10 a takze liczbe
cytowan publikacji habilitanta, ktéra wedtug bazy WoS wynosi 115 (88 bez autocytowan), wedtug
bazy Scopus wynosi 169, a wedtug Google Scholar wynosi 245 i dodatkowo punktacje MNiISW
(MEiIN) wedle ktérej suma punktéw habilitanta za publikacje wynosi 480 (510) przy liczbie
uwzglednionych publikacji réwnej 11 (do korica 2018 r. suma punktow MNiSW uzyskanych za
publikacje wynosita 110 a ich liczba 7) oraz poréwnujac te wskazniki naukometryczne ze
wskaznikami przed uzyskaniem stopnia doktora nauk technicznych wynoszacymi odpowiednio:
IF=0.263 (1 uwzgledniona publikacja) i sume punktéw MNiSW uzyskanych za 8 publikacji réwna
110 stwierdzam, ze w mojej opinii osiggniecia naukowe habilitanta zastugujg na pozytywna oceng
w wymiarze merytorycznym i formalnym oraz, ze przedstawione osiggnigcie naukowe pt.
,Pomiary, modelowanie i sterowanie w uktadach z pétaktywng wibroizolacjg i ttumikami
magnetoreologicznymi, w szczegdlnosci w pojazdach i przesiewaczach wibracyjnych” stanowi
znaczny wktad w rozwdj dyscypliny Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie
kosmiczne i spetnia wymagania stawiane rozprawom habilitacyjnym co pozwala na stwierdzenie,
ze stanowi ono podstawe do ubiegania sie o stopien naukowy doktora habilitowanego
w dyscyplinie Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne.

3. Pozostaty dorobek naukowy, dziatalno$é dydaktyczna i popularyzatorska

Obok publikacji tworzacych gtéwne osiggniecie naukowe w liczbie 6. Pan dr inz. Piotr Edward
Krauze przedstawit szereg innych informacji o swojej dziatalnosci naukowej. Ocenie bedzie
podlega¢ dodatkowa dziatalnoé¢ naukowa po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych.
Wykaz opublikowanych rozdziatéw w monografiach naukowych obejmuije, dla tego okresu (po
otrzymaniu stopnia doktora nauk technicznych), 14 pozycji z czego 7 s3 to monografie
pokonferencyjne. Habilitant brat ponadto udziat w 5. konferencjach, z ktérych 3 skutkowaty
pokonferencyjnym opublikowaniem rozdziatu w monografii naukowej oraz opublikowat
1 niewymieniony w obszarze gtéwnego osiggniecia naukowego wspétautorski artykut w Advances
in Acoustics and Vibration (2016 r.). Habilitant brat takze udziat w komitetach organizacyjnych
i naukowych konferencji krajowych: trzykrotnie (2021+2023 r.) prowadzac sesje tematyczne na
Konferencji Tematycznej Priorytetowego Obszaru Badawczego Politechniki Slaskiej ,Inteligentne
Miasta i Mobilnoé¢ Przysztoéci” oraz jednokrotnie (2021 r.) wspdtorganizujac konferencjg
,Priorytetowe Obszary Badawcze Politechniki Slaskiej - osiggniecia i wyzwania”.
W ramach dziatalnoéci naukowej habilitant wykonat 39 recenzji artykutéw znajdujacych sig na
liécie JCR. Poréwnujac ten dorobek z dorobkiem habilitanta bezposrednio po uzyskaniu stopnia
doktora wynoszacym: 1. monografie i 15 artykutéw naukowych mozna stwierdzi¢, ze rozwoj
naukowy habilitanta przebiegat w stabilny sposéb.



Obok dziatalnosci publikacyjnej i udziatu w komitetach organizacyjnych Pan dr inz. Piotr
Edward Krauze uczestniczyt w pracach zespotéw badawczych realizujgcych projekty finansowane
w drodze konkurséw krajowych lub zagranicznych. Wymieni¢ tutaj mozna: projekt EURECA-PRO:
,European University on Responsible Consumption and Production”, realizowany w okresie od
1.11.2020 r. do 31.10.2023 r. i finansowany z programu Erasmus+, ktérego liderem byt
Montanuniversitat Leoben (University of Leoben) w Austrii, project ACTIVATE: ,Ammonia as
carbon free fuel for internal combustion engine driven agricultural vehicle” — Pol-Nor
NOR/POLNOR/ACTIVATE/ 0046/2019, realizowany w okresie od 1.10.2020 r. do 31.12.2023 r.
i finansowany przez Narodowe Centrum Badan i Rozwoju jako Operatora Programu ,Badania
stosowane” realizowanego w ramach Norweskiego Mechanizmu Finansowanego 2014-2021,
projekt pn. ,Politechnika Slaska jako Centrum Nowoczesnego Ksztatcenia opartego o badania
i innowacje”, projekt pn. ,Politechnika Slgska — uczelnia $wiadoma potrzeb i wyréwnujgca zyciowe
szanse”, projekt pn. ,Politechnika Slaska jako centrum badan w obszarze ksztatcenia na potrzeby
przemystu motoryzacyjnego”, projekt pn. ,DoktoRIS — Program stypendialny na rzecz
innowacyjnego Slaska” oraz projekt pn. ,Unowoczesnienie i rozszerzenie oferty edukacyjnej na
kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale Automatyki, Elektroniki i Informatyki Politechniki
Slaskiej — otwarcie specjalnoéci i przygotowanie kadry”. Ostatnie z wymienionych pigciu projektéow
byto wspdtfinansowane z Unii Europejskiej w ramach Europejskiego Funduszu Spotecznego.
Natomiast z pierwszym z wymienionych powyziej projektéw byt powigzany staz habilitanta
w Technische Universitit Bergakademie Freiberg (Freiberg University of Mining and Technology,
TUBAF) odbyty w okresie od 17.11.2022 r. do 30.11.2022 r. Ponadto Pan dr inz. Piotr Edward
Krauze zrealizowat Grant Projakosciowy Politechniki Slaskiej na wsparcie w celu rozpoczgcia
dziatalnoéci naukowej w nowej tematyce badawczej pn. ,Pomiary i modelowanie zawieszenia
przesiewacza” petnigc w nim role kierownika a takze 19 innych projektow finansowanych
z subwencji przeznaczonej na dziatalnoé¢ badawcza mtodych naukowcéw Politechniki Slaskiej
petniac w nich role kierownika lub wykonawcy. Wymienic¢ takze nalezy udziat habilitanta podczas
pracy nad ukfadami poétaktywnej wibroizolacji w opracowaniu koncepcji, konstrukcji
i uruchomieniu systeméw pomiarowych w pojezdzie terenowym a takze stanowiska do
diagnostyki zawieszenia oraz dwéch stanowisk pomiarowych z przesiewaczem wibracyjnym.
Dzieki swojej dziatalnoéci habilitant zostat laureatem Rektorskiego Grantu Habilitacyjnego,
przyznanego w 2020 roku a za osiagniecia naukowe dwukrotnie otrzymat Zespotowa Nagrode
Rektora Politechniki Slgskiej.

Kolejnym rodzajem dziatalnoéci habilitanta byta wspdtpraca z otoczeniem spotecznym
i gospodarczym. Wspétpraca ta obejmowata: wykonanie stanowiska eksperymentalnego do
nebulizacji mieszanki izopropanolu i wody z sonifikatorem i spektrometrem (projekt naukowo-
badawczych nr 02/010/NB_16/0046 i nr 02/010/ NB_16/0057), wspdtprace z firma Mostostal
Zabrze Biprohut S.A. w okresie od marca do czerwca 2022 r. dotyczacg opieki pomocniczej
w zakresie projektu z zakresu nauczania zorientowanego projektowo oraz wspotprace z firma
OBRUM w okresie od czerwca do wrzeénia 2016 r. dotyczaca opracowania metody
prowadzenia badan z pojazdem eksperymentalnym na stanowisku ze wstrzgsarka
i opracowanie dla tego stanowiska metody pomiaréw tensometrycznych.

W toku badari dotyczacych ttumienia pétaktywnego habilitant ztozyt wspotautorskie
zgtoszenie patentowe UPRP nr P.431713 pt.: ,Pétaktywne zawieszenie przesiewacza
wibracyjnego”. Postepowanie w sprawie zgtoszenia jest w toku a data zgtoszenia to piaty
listopada 2019 roku.




Jesli chodzi o dziatalnos¢ dydaktyczng to habilitant prowadzi wyktady, zajecia
¢wiczeniowe, laboratoryjne i projektowe z 12 przedmiotéow a w tym dwdch w jezyku
angielskim. Habilitant byt opiekunem 14 prac dyplomowych magisterskich oraz 4 prac
dyplomowych inzynierskich oraz konsultantem w 8 pracach dyplomowych i recenzentem w 13
pracach dyplomowych. Habilitant aktywnie angazuje sie w opieke nad IPS i nauczaniem
zorientowanym projektowo. W roku 2023 aktywnie uczestniczyt w miedzynarodowych
projektach z zakresu nauczania zorientowanego projektowo wspotpracujac z uczelnia z Korei
Potudniowej i petniac role opiekuna gtownego w przypadku 2 takich projektow i prowadzac
szkolenia z ich zakresu. W latach 2018 i 2019 habilitant brat udziat w opracowaniu nowych
programow ksztatcenia oraz przygotowaniu i prowadzeniu zaje¢ ¢éwiczeniowych w ramach
projektu ,Politechnika Slaska jako centrum badarn w obszarze ksztatcenia na potrzeby
przemystu motoryzacyjnego”. W roku 2016 brat takze udziat w organizacji stazy wakacyjnych
dla studentow kierunku Automatyka i robotyka. Od roku 2013 jest rowniez opiekunem
laboratorium sterowania pojazdami mechanicznymi na Wydziale Automatyki, Elektroniki
i Informatyki. W laboratorium tym znajduje sie wykorzystywany w badaniach habilitacyjnych
pojazd terenowy. Od 2020 r. habilitant petni role wydziatowego koordynatora Priorytetowego
Obszaru Badawczego ,lInteligentne miasta i mobilnos¢ przysztosci” a od 2021 r. role
uczelnianego wspotkoordynatora podobszaru ,,Modelowanie, sterowanie i automatyzacja
procesow i systemow mobilnosci przysztosci”.

W zakresie dziatalnosci popularyzatorskiej habilitanta mozina wymienié: udziat
w przygotowaniu publikacji ksigzkowej opisujacej osiagniecia Politechniki Slaskiej w zakresie
wyzwan stojgcych przed miastami przysztosci, prezentacje laboratoriow Wydziatu Automatyki,
Elektroniki i Informatyki Politechniki Slaskiej, udziat w przygotowaniu i prezentacji stanowiska
popularyzujacego nauke, bedacego czescig Wyspy Wynalazkow w ramach Europejskiego
Kongresu Matych i Srednich Przedsiebiorstw oraz udziat w przygotowaniu stanowiska
bedacego elementem programu pokazow w ramach 12. edycji Nocy Naukowcow Politechniki
Slaskiej, majacej sie przyczyni¢ do rozwoju nauki i kultury w spotecznosci lokalnej.

Jako recenzent oceniam wysoko dorobek naukowy, dziatalnos¢ dydaktyczna
i popularyzatorska habilitanta przy czym szczegdlnie dziatalnosé popularyzatorska budzi moje
uznanie.

4. Wniosek koncowy

Bioragc pod uwage pozytywng ocene osiggniecia naukowego (cyklu publikacji) oraz
pozostatego dorobku naukowego (walory merytoryczne i formalne), a takie szerokie
doswiadczenie: badawcze, dydaktyczne i popularyzatorskie habilitanta stwierdzam, ze
w mojej ocenie Pan dr inz. Piotr Edward Krauze spetnia ustawowe wymogi stawiane
kandydatom do stopnia naukowego doktora habilitowanego (art. 221 ust. 4 i 5 ustawy z dn.
20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. z 2020 r. poz 85. Z pdzn. zm.)).
Whioskuje zatem o dopuszczenie Pana dra inz. Piotra Edwarda Krauze do dalszych etapow
zmierzajacych do nadania stopnia doktora habilitowanego.

Z powazaniem,



