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Recenzja habilitacyjna dorobku naukowego, dydaktycznego i popularyzatorskiego

dra ini. Piotra Edwarda Krauze adiunkta w Katedrze Pomiar6w i System6w
Sterowania Wydzialu Automatyki, Elektroniki i lnformatyki

Politechniki Slaskiei w Gliwicach

Zgodnie z decyzjq Rady Doskonalo6ci Naukowej oraz Rady Dyscypliny Automatyka, elektronika,

elektrotechnika i technologie kosmiczne Politechniki Slqskiej w Gliwicach o powolaniu mnie do

komisji habilitacyjnej jako recenzenta w postqpowaniu habilitacyjnym przedstawiam recenzjg

dorobku naukowego, dzialalnoSci dydaktycznej i popularyzatorskiej dra in2. Piotra Edwarda

Krauze, pracownika naukowego Katedry Pomiar6w i System6w Sterowania na Wydziale

Automatyki, Elektroniki ilnformatyki Politechniki Slaskiej. Recenzja bqdzie zgodna z przepisami

ustawy z dn.20lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wy2szym inauce (Dz. U. z2O2O r. poz 85. Zpoin.

zm.) i bqdzie skladai siq z nastqpujqcych punkt6w: sylwetki naukowej habilitanta, oceny osiqgniqi

naukowych, oceny pozostalego dorobku naukowego, oceny dzialalno(ci dydaktycznej

i popularyzatorskiej oraz wniosk6w kodcowych.

1. Sylwetka naukowa dra ini. Piotra Edwarda Krauze

Pan dr in2. Piotr Edward Krauze uzyskat tytul zawodowy in2yniera na Politechnice Slqskiej na

Wydziale Automatyki, Elektroniki i lnformatyki w 2009 roku. Uko6czonym kierunkiem studi6w byla

Elektronika i telekomunikacja o specjalnoSci Aparatura elektroniczna. Tytul pracy in2ynierskiej to:

Analizator stan6w logicznych. Dwa lata p6iniej(2011 r.)dr in2. Piotr Edward Krauze uzyskal na tym

samym Wydziale Politechniki Slqskiej tytul zawodowy magistra in2yniera. Ukoticzonym kierunkiem

studi6w byla Automatyka i robotyka o specjalnoSci Technologie informacyjne w automatyce

i robotyce. Tytul pracy magisterskiej to: Bezprzewodowy system pomiaru i wizualizacji

przyspieszenia. W 2015 roku dr in2. Piotr Edward Krauze uzyskal stopie6 naukowy doktora

w dziedzinie Nauk technicznych i w dyscyplinie Automatyka i robotyka. Tytul rozprawy doktorskiej

to: Control of semiactive vehicle suspension system using magnetorheological dampers a jej

promotorem byt dr hab. in2. Jerzy Kasprzyk, prof. PS. Rozprawa zostata obroniona na Wydziale

Automatyki, Elektroniki i lnformatyki Politechniki SlEskiej a nadanie stopnia doktora nauk

technicznych w dyscyplinie Automatyka i robotyka nastqpilo 24 listopada 2015r. Po uzyskaniu

stopnia doktora nauk technicznych dr in2. Piotr Edward Krauze kontynuowal, rozpoczqte w 2074

roku, zatrudnienie na stanowisku asystenta na Wydziale Automatyki, Elektroniki i Informatyki

Politechniki Slqskiej w Instytucie Automatyki, Zakladzie Urzqdzefi i Uklad6w Automatyki.W 2077

roku dr in2. Piotr Edward Krauze zmienil miejsce ptacy z Zakladu Urzqdzeri i Uklad6w Automatyki

na Zaklad Pomiar6w isystem6w Sterowania. W kolejnym roku dr in2. Piotr Edward Krauze uzyskal

stanowisko adiunkta w tym samym Zaktadzie Pomiar6w i System6w Sterowania. W 2020 roku, na

skutek zmian struktury Wydzialu, z Zakladu Pomiar6w i System6w Sterowania utworzono Katedrq

o tej samej nazwie. W Katedrze Pomiar6w i System6w Sterowania dr in2. Piotr Edward Krauze

pracuje do dnia dzisiejszego. lstotnym dla rozwoju habilitanta byl odbywajqcy siq w okresie od L7

do 30 listopada sta2 w TUBAF -Technische Universitiit Bergakademie Freiberg, Niemcy w ramach

wsp6lpracy z lnstitute for Mineral Processing Machines and Recycling Systems Technology (IART).

Podstawq. sta2u byla realizacja przez TUBAF i Politechnikq Slqskq miqdzynarodowego projektu

,,European University on Responsible Consumption and Production" (EURECA-PRO).



Biorqc pod uwagq poszczeg6lne etapy rozwoju kariery naukowej habilitanta mo2na wyra2nie

dostrzec jego zainteresowania badawcze skierowane na zagadnienia zwiqzane z systemami

tlumienia drgah a w szczeg6lnoSci z pasywnymi i p6taktywnymi systemamitlumiqcymi. Caloksztalt

prowadzonych prac w okresie od 2016 do 2023 roku stanowi podstawq do ubiegania siq przez

Pana dra in2. Piotra Edwarda Krauze o stopierl doktora habilitowanego w dyscyplinie Automatyka,

elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne. Na podstawie dostqpnych danych

stwierdzam, 2e Pan dr ini. Piotr Edward Krauze ubiega siq o stopieri doktora habilitowanego po

raz pierwszy.

2. Om6wienie i opinia na temat osiqgniqd naukowych

Jako osiqgniqcie naukowe Pan dr in2. Piotr Edward Krauze przedstawil cykl publikacji powiqzanych

tematycznie pod wsp6lnym tytulem ,,Pomiary, modelowanie i sterowanie w ukladach

z p6laktywnq wibroizolacjq i tlumikami magnetoreologicznymi, w szczeg6lnoici w pojazdach

i przesiewaczach wibracyjnych", kt6re wg. mojej opinii potwierdzajq istotny wklad autora w rozw6j

nauk in2ynieryjno-technicznych w dyscyplinie Automatyka, elektronika, elektrotechnika

i technologie kosmiczne. Zasadniczy material habilitacyjny sklada siq z sze6ciu powiqzanych prac

opublikowanych w czasopismach, kt6re znajdujq siq na li(cie JCR (lournal Citation Reports).

Publikacje cyklu to:

[1] P. Krauze: ldentification of control-related signal path for semi-active vehicle suspension

with magnetorheological dampers. Sensors, 2023,23(L2), s. 7-27 ,

[2] S. Ogonowski, P. Krauze: Trajectory control for vibrating screen with magnetorheological

dampers. Sensors, 2022,22(71), s. 1-33,

[3] P. Krauze, J. Kasprzyk: Driving safety improved with control of magnetorheological dampers in

vehicle suspension. Applied Sciences-Basel, 2020, tO(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, 2OL9,38(21, 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, 2Ot7,27(2),, s. 251-261.
Najwa2niejsze wnioski ptynqce z tego cyklu publikacji zostaly podsumowane w autoreferacie,

w kt6rym autor, co jaki6 czas podkreilal, co jest jego istotnym wkladem i nowatorskim podej6ciem

w prowadzonych badaniach. Przedstawiony cykl publikacji do postQpowania habilitacyjnego

stanowi doSi sp6jny material, kt6rego kluczem sq metody p6laktywnej wibroizolacji (tlumienia

drgafi w istotnych miejscach uktad6w) w pojazdach i przesiewaczach wibracyjnych. Lqczna liczba

stron cyklu wynosi 140. Sumaryczna liczba punkt6w cyklu wynosi 370 (540 wedlug najnowszej

punktacji), a sumaryczny lF jest r6wny L3.725. Prace z cyklu zostaly zacytowane: zgodnie zbazq

WoS co najmniej 50 razy, wedlug bazy Scopus co najmniej 59 razy oraz co najmniej 73 razy wedlug

bazy Google Scholar. Jedna z publikacji cyklu jest publikacjq wlasnq dra in2. Piotra Edwarda Krauze

a pozostale to publikacje wsp6lautorskie, w kt6rych udzial habilitanta zmienia siq od 40% do 75%

przy czym wartoSi Srednia udzialu w sze6ciu publikacjach wynosi 63,3(3)% a w publikacjach

wsp6lautorskich 56% ijest wiqksza od 5O%. Z warto6ci liczbowych wynika, 2e kandydat na stopieri

doktora habilitowanego odgrywal wiodqcq rolq w powstawaniu prac wsp6lautorskich.



Punktem wyj6ciowym badari byto stwierdzenie, 2e drgania wystqpujEce w r62nych uktadach

mogq miei pozytywne inegatywne aspekty. Habilitant zadat sobie pytanie w jaki sposob przy

wykorzystaniu odpowiednio dobranych p6laktywnych uklad6w wibroizolacyjnych (tlumiqcych)

wyeliminowai w spos6b maksymalnie mo2liwy negatywne aspekty przenoszenia drgari przy

jednoczesnym zachowaniu aspekt6w pozytywnych. Dzialania te dotyczyly dw6ch wybranych

rodzaj6w uklad6w czyli pojazd6w kolowych i przesiewaczy wibracyjnych. W obu wskazanych

typach obiekt6w skladowe wymuszenia drgari mogq miei losowy a przy tym szerokopasmowy,

impulsowy lub okresowy charakter. Polqczenie szerokopasmowoici z impulsowoSciq lub

okresowoSciq wymusze6 jest przyczynE du2ej zlo2onoSci procesu zmniejszenia warto3ci

niepo2qdanych drgad w wymienionych ukladach. Przedstawione, w cyklu artykul6w, rozwiqzania

sq skalowalne i dziqki temu dajq mo2liwo6i zastosowania w szerokim zakresie pojazd6w i maszyn

przemyslowych wymagajqcych skutecznego i jednocze6nie energooszczqdnego sterowania

procesem tlumienia drgari. Zagadnienia dotyczqce p6laktywnych uklad6w wibroizolacyjnych sq

bardzo istotne ze wzglqd6w naukowych i technicznych a 6wiadczy o tym wzrastajqca, w ostatnich

latach, liczba publikacji z zakresu dzialania uklad5w p6laktywnych i uklad6w wibroizolacji

a w szczeg6lnoSci tlumik6w wykorzystujqcych ciecze magnetoreologiczne (majqce czEstki

magnesowalne zawieszone w cieczy), kt6re poprzez odpowiednio dobrane pole magnetyczne

indukowane przez elektromagnesy znajdujqce siq w tloczysku mogq blokowai przeplyw cieczy

w tlumiku. Do wa2nych zagadnie6 w pelni poprawnie rozwiqzanych przez habilitanta nale2q:

o Pomiar stanu tlumika magnetoreologicznego poprzez estymacjq prqdko5ci tloczyska tlumika na

dwa sposoby. Po pierwsze z przyspieszeh ruchu (operacja calkowania) z wykorzystaniem

poprawnie dobranych filtr6w dolnoprzepustowego i dodatkowego filtru cyfrowego

g6rnoprzepustowego pierwszego rzqdu. Po drugie estymacjq prqdko6ci na podstawie zmiany

polo2enia tloczyska z poprawnym doborem filtru dolnoprzepustowego (analogowego filtru

antyaliasingowego). Nale2y tutaj zwr6cii uwagq na praktycznie wylqczny udzial habilitanta

w rozwiqzaniu tego zagadnienia oraz na powiqzanq z tym zagadnieniem implementacjq modelu

odwrotnego ttumika magnetoreologicznego (kilka tlumik6w wystqpuje w pojeldzie

terenowym) i integracjq modelu tlumika z algorytmem sterowania zawieszeniem pojazdu

terenowego, a w przypadku przesiewacza wibracyjnego na metodq symulacji bazujqcq na

obszarze dyssypacjitlumika, pozwalajqcq na przetestowanie algorytmu sterowania trajektoriq

d rga ri przesiewacza wibracyjnego.
o Koncepcja wirtualnego czujnika w ukladach p6laktywnej wibroizolacji. Koncepcja ta dotyczy

w przypadku przesiewacza wibracyjnego wyznaczenia wirtualnego/zastqpczego przyspieszenia

drgaf rzeszota (poziomego i pionowego)jako Sredniejwyznaczonej na podstawie przyspieszefi

z czterech dostqpnych w przesiewaczu wibracyjnym akcelerometr6w a w przypadku pojazdu

terenowego okreSlenia wirtualnego/zastqpczego przyspieszenia 6rodka przedniej czqSci

nadwozia i podwozia pojazdu na podstawie informacji pochodzqcych z akcelerometr6w

zlokalizowanych w skrajnych punktach przedniego nadwozia. Ponadto w przypadku

przesiewacza wibracyjnego dokonano okreSlenia wirtualnego/zastqpczego kqta pochytu

wzdlu2nego rzeszota bazujqc na estymowanych poziomych i pionowych przemieszczeniach

rzeszota uzyskanych na podstawie informacji dotyczqcych pomia16w przyspieszenia ze

skrajnych akcelerometr6w. U2yteczne wykorzystanie informacji o przyspieszeniach wymagalo

zastosowania filtracji z wykorzystaniem cyfrowego filtru Butterwortha w celu unikniqcia efektu

dryfu w estymowanych sygnalach. Okre6lono poprawne dla filtru g6rnoprzepustowego

czqstotliwoSciodciqcia r6wne 4 Hz (dla procesu od uruchomienia do zatrzymania wzbudnik6w

drgaf przesiewacza) oraz dla przypadku analizy trajektorii drgaf 18 Hz. Dziqki poprawnej



i sp6jnej matematyczne koncepcji wirtualnego czujnika wyniki uzyskane z wykorzystaniem tej

koncepcji z sukcesem zostaly zastosowane do: identyfikacji modelu przesiewacza, analizy

propagacji drgafi w pojeidzie terenowym oraz analizy dzialania algorytmu sterowania

zawieszeniem pojazdu terenowego.

. PoSredni pomiar parametr6w wymuszenia drga6. W tym przypadku dzialania habilitanta

obejmowaly: przygotowanie stanowiska pomiarowego w zakresie przetwarzania sygnal6w

pomiarowych z wybranych czujnik6w i opracowanie na podstawie tych sygnal6w sterowania

tlumikami magnetoreologicznymiwystqpujqcymiw zawieszeniu pojazdu terenowego.
o Modelowanie tlumika magnetoreologicznego dla szerokiego zakresu czqstotliwoSci

wymuszenia. Modelowanie takie jest zagadnieniem trudnym ze wzglqdu na fakt, ie dzialanie

tlumika magnetoreologicznego jest silnie nieliniowe. Dla analizy dzialania bazujqcej na

charakterystykach przedstawiajqcych zmiennoSi sily generowanej przez tlumik w zale2noici od

prqdko6ciwzglqdnej tloka tlumika i r52nych natq2efi prqd6w sterujqcych moina zaobserwowai

nasycenie sily widoczne dla wy2szych prqdko5ci ruchu tloka oraz pqtle histerezy dla ni2szych

jego prqdko6ci, co potwierdza nieliniowo(i modelu. Tym bardziej nale2y podkre(lii

zaproponowanie przez habilitanta metody redukcji liczby parametr6w modelu Bouca-Wena

poprzez wykorzystanie parametr6w zastqpczych oraz podanie dwuetapowej procedury

identyfikacji ich wartoSci. Procedury, w kt6rej w pierwszym etapie okreSlono parametry

niezale2nie od warto6ci natq2enia prqdu sterujqcego a w etapie drugim okre(lono potrzebne

wsp6lczynnikiwielomian6w co pozwolilo na uzale2nienie parametr6w zastqpczych modelu od

prqdu sterujqcego. Pewnq wqtpliwo6i budzi tutaj jednak zastosowanie jednolitego stopnia

wielomian6w aproksymujqcych w procesie uzale2niania wybranych parametr6w modelu od

prqdu sterujqcego.
o Opracowanie modelu matematycznego przesiewacza wibracyjnego z tlumikami

magnetoreologicznymi przy uwzglqdnieniu obciq2enie wzbudnika i dokonanie modelowania

matematycznego tego ukladu. Przesiewacze wibracyjne sq najczqSciej napqdzane zasilanymi

bezpo$rednio tr6jfazowymisilnikamielektrycznymi/indukcyjnymi. Rozwiqzanie takie ma zalety

iwady. Do zalet zaliczyi mo2na: uproszczenie konstrukcji iwagi przesiewacza oraz wymaganego

do pracy silnik6w systemu sterowania. Wadami sq natomiast gorsza stabilizacja prqdko6ci

obrotowej szczeg6lnie w fazie rozruchu i hamowania wzbudnik6w przesiewacza oraz

mo2liwoii uzyskania nadmiernej amplitudy drgad podczas przechodzenia wzbudnika przez

czqstotliwoSi rezonansowq. Aby w jak najwiqkszym stopniu wyeliminowai te wady wykonano

model matematyczny przesiewacza i wykorzystano go do modelowania dynamiki

z uwzglqdnieniem algorytmu sterowania dla czterech stopni swobody konstrukcji przesiewacza

przy uwzglqdnieniu oddziatywania czterech tlumik6w magnetoreologicznych oraz

modelowania zwiqkszonego momentu rozruchowego silnika, wla6ciwego dla silnik6w

indukcyjnych glqboko2tobkowych lub dwuklatkowych poprzez przelqczane r6wnania Klossa.

o Modelowanie dynamiki a w tym drgafi pojazdu dla badari laboratoryjnych i badari terenowych.

Standardowe modele obiekt6w z p6laktywnq wibroizolacjq i metody ich matematycznego

modelowania zostaly wykorzystane do opisu dynamiki terenowego pojazdu

eksperymentalnego. Dla pierwszej fazy badari pojazd terenowy byt poddany wymuszeniu

generowanemu przez laboratoryjne wzbudniki drgari. Do zastosowanego modelu

dynamicznego pojazdu wymuszenie drgari zostato okreSlone na podstawie danych

pomiarowych pochodzqcych z rzeczywistych wzbudnik6w a cztery modele Bouca-Wena

tlumik6w magnetoreologicznych modelowano z wykorzystaniem prqd6w zasilajqcych te

tlumiki. Przy pominiqciu stopni swobody wynikajqcych z modeli Bouca-Wena rozpatrywany

model pojazdu mial dziewiqi stopni swobody. Wa2ne igodne podkre6lenia jest to, 2e w modelu

uwzglqdniono mo2liwo5i oderwania k6l pojazdu od plyt wzbudnika.



Opracowane modele matematyczne slu2qce do modelownia dynamiki przesiewacza i pojazdu

terenowego wskazujq na du2q wiedzq habilitanta w tym zakresie. Umiejqtne skonstruowanie

modeli oraz sterowania elementami skladowymi tych modeli umo2liwity efektywne badania

w zakresie sterownia tego typu obiekt6w poprzez wplywanie na propagacjq drgari w ukladach

z p6laktywnq wibroizolacjq wykorzystujqcq tlumiki magnetoreologiczne. To wla3nie te problemy

byly kolejnym obszarem badari naukowych realizowanych przez dra in2. Piotra Edwarda Krauze.

Obejmowaly one w szczeg6lno(ci:
o EmulaciQ tlumienia wibroizolacji pasywnej oraz modelowanie sity generowanej przez tlumik

magnetoreologiczny z uwzglqdnieniem efektu modulacji tej sily. Dokonujqc badan wibroizolacji

pasywnej spostrze2ono, 2e dla przypadku przesiewacza wibracyjnego ju2 samo wstawienie

tlumik6w magnetoreologicznych do przesiewacza (bez aktywacji ich dzialania) wplywa

korzystnie na ograniczenie znacznego wzrostu amplitudy drgar'r wystQpujEcych podczas

rozruchu i zatrzymania przesiewa cza przy minimalnym wptywie na zmniejszenie korzystnej dla

pracy przesiewacza amplitudy drgari podczas pracy przesiewacza z docelowq czqstotliwoSciq

i amplitudq drga6. Ponadto podczas badai potwierdzono wystqpowanie charakterystycznego

zjawiska wystepujEcego w ukladach drgajqcych z aktywnymi tlumikami polegajqcego na tym,

2e wzrost prqdu sterujqcego tlumika (jego ,,uszywnienie") zdecydowanie tlumi czqstotliwo6ci

niisze jednak przyczynia siq do przenoszenia w konstrukcji czqstotliwo6ci o wiqkszych

warto(ciach. Badania potwierdzily tak2e, 2e zastosowanie tlumik6w magnetoreologicznych

pozwala na efektywnq modyfikacjq amplitud drgari poprzez zmiany parametru tlumienia ruchu

w tlumiku i dziqki temu w badanych ukladach nie sq konieczne kosztowne zmiany ich

konfiguracji. Potwierdzily to tak2e badania symulacyjne habilitanta dotyczqce dzialania tlumika

magnetoreologicznego w przypadku procesu modulacji sinusoidalnie zmiennej prqdkoici tloka

tlumika przy wykorzystaniu losowego prqdu sterujqcego.
o ldentyfikacjq toru sterowania w ukladach p6laktywnych oraz sterowanie komfortem kierowcy

i bezpieczedstwem jazdy pojazdu terenowego. Habilitant zaproponowal procedurq, kt6ra

rozwiqzuje problem dotyczqcy sterowania adaptacyjnego w przypadku uktad6w z tlumieniem

p6laktywnyffi, w kt6rych odpowiedi obiektu, wykorzystywana do sterowania, zawiera

skladowa pochodzqcq od 2r6dla drgaf i skladowq pochodzqcq od tlumika potaktywnego.

Procedura ta mo2e miei szerokie zastosowanie pomimo, 2e badania przeprowadzono dla

pojazdu terenowego, kt6rego podwozie poddano jedynie sinusoidalnemu wymuszeniu drga6.

W przeprowadzonych badaniach wielkodciami sterujqcymi byly zmierzone sily generowane

przez tlumiki magnetoreologiczne a obserwowanym stanem obiektu byto mierzone pionowe

przyspieszenie przedniej i Srodkowej czqSci nadwozia. W trakcie badafi okazalo siq, 2e najlepsze

efekty daje jednoczesne sterowanie wszystkimi tlumikami magnetoreologicznymi

z wykorzystaniem sygnalu losowego o pa5mie okolo 25 Hz i niezerowej warto5ci Sredniej.

Ponadto okazalo siq, 2e wlaSciwe sterowanie tlumikami umo2liwia tlumienie drgari wybranych

czq6ci pojazdu. Zastosowane sterowanie bylo sterowaniem dwuwarstwowym, w kt6rym ni2sza

warstwa (o kr6tszej pqtli sterowania i sprzq2enia zwrotnego) wyznacza prqd sterujqcy

tlumikiem w taki spos6b aby tlumik wygenerowal zadanq warto6i sily. W ramach badad takiego

sterowania wykazano, 2e algorytm Skyhook o jednym stopniu swobody skuteczniej ttumil

drgania siedziska kierowcy w por6wnaniu do niesterowanej/pasywnej konfiguracji zawieszenia

pojazdu terenowego oraz2e najlepsze efekty uzyskano dla prqdkoSci tloka tlumika okreSlanej

na podstawie pomiar6w jego przyspieszenia. Ponadto zastosowanie algorytmu Skyhook

o dw6ch stopniach swobody przeznaczonego do niezale2nego sterowania drganiami

pionowymi Srodka ciq2ko6ci ipochylenia wzdlu2nego pojazdu terenowego zauwa2alnie

zwiqksza skutecznoSi algorytmu sterujqcego.



. Sterowanie trajektoriq drga6 przesiewacza wibracyjnego. W generacji po2qdanej trajektorii

drgari skupiono siq na po2qdanych parametrach podrzutu ziarna materialu sortowanego przy

zapewnieniu potrzebnych parametr6w transportu wzdlu2nego tego materialu. Parametry te

mogE zapewnii niekt6re trajektorie ruchu sita rozumiane jako wzajemna zale2noSi ruchu sita

w plaszczyinie poziomej i pionowej (np. trajektorie kotowa i liniowa). Trajektoria kolowa jest

stosunkowo latwa do uzyskania bo wymaga jedynie obracajecego siq wzbudnika

z niewywa2onE masE. Trajektoria liniowa, skierowana najczqSciej pod pewnym katem do

poziomu i trudniejsza do uzyskania, wymaga natomiast wykorzystania dw6ch obracajqcych siq

przeciwbie2nie wzbudnik6w. Habilitant opracowal metodq sterowania tlumikami

magnetoreologicznymi znajdujqcymi siq w zawieszeniu przesiewacza poprzez ciqglq

modyfikacjq trajektorii drgad rzeszota przesiewacza wykorzystujqc w tym celu dodatkowy

wirtualny wzbudnik drgai obracajqcy sie przeciwbie2nie do wzbudnika

podstawow egof rzeczywistego. Podczas badari stwierdzono, 2e liniowo6i uzyskanych trajektorii

rzeszota przesiewacza silnie zale|y od wysokiej jakoici iledzenia ruchu ttumik6w dla

pojedynczego wybranego kierunku ich ruchu.

o Sterowanie adaptacyjne p6laktywnq wibroizolacjq pojazdu terenowego. Ostatnie opisane

badania dotyczyly symulacyjnej weryfikacji zastosowania algorytmu FxLMS. Badania tego

algorytmu adaptacyjnego dotyczyly sterowania p6laktywnego zawieszeniem pojazdu. Do

badari wykorzystano uproszczony model pojazdu terenowe8o o siedmiu stopniach swobody.

Model odzwierciedla przypadek, w kt6rym przednia o6 pojazdu poddana jest

zakl6ceniu/pobudzeniu sinusoidalnie zmiennemu generowanemu przez wzbudniki drgafi'

W przypadku tych bada6 zastosowano model tlumika okre6lony na podstawie funkcji tangensa

hiperbolicznego oraz zintegrowano irodowisko symulacyjne z rzeczywistym sterownikiem

zawieszenia pojazdu terenowego. W symulowanym przypadku model i wymuszenie drgari byly

symetryczne wzglqdem osi podlu2nej pojazdu i dlatego taki sam sygnal sterujqcy zastosowano

do modeliobu tlumik6w.
Moim zdaniem przeanalizowane i opracowane przez habilitanta mo2liwoSci stosowania

wibroizolacji p6laktywnej pozwalajq na jej zastosowanie w wielu rozwiqzaniach przeznaczonych

dla przemyslu i nawet dla uZytkownik6w indywidualnych choi w przypadku tych ostatnich

pewnym utrudnieniem mogE byi koszty implementacji tych rozwiqzai.

Przedstawiony powy2ej opis osiqgniqt i oryginalnych rezultat6w mo2na kr5tko

zrekapitulowai jako: opracowanie metody pomiaru ruchu tloka tlumika poprzez zastosowanie

czujnik6w LVDT, dokonanie analizy wplywu drgaf na wybrane elementy pojazdu terenowego,

opracowanie metody po6redniego pomiaru prqdko(ci pojazdu na podstawie charakterystyki

czqstotliwoSciowej drgaf jego podn62ka, opracowanie metody redukcji liczby parametr6w

modelu Bouca-Wena, zaproponowanie odzwierciedlenia charakterystyki mechanicznej

glqboko2lobkowego lub dwuklatkowego silnika indukcyjnego przez wykorzystanie przelqczanych

r6wnari Klossa, opracowanie procesu identyfikacji parametr6w modelu przesiewacza

wibracyjnego, uwzglqdnienie w modelach mo2liwoSci oderwania k6l pojazdu od

terenu/wzbudnika i opracowanie modelu k6l uwzglqdniajqcego wystepowanie nier6wnoSci

terenu, zaproponowanie metody ograniczenia drgad w przesiewaczu wibracyjnym przez chwilowe

zale2ne od prqdko(ci zwiqkszenie parametr6w tlumienia ruchu tloka w tlumiku, zastosowanie do

procesu modulacji sinusoidalnie zmiennej prqdkgsci tloka tlumika losowego prqdu sterujqcego

dajqcego w rezultacie zmodulowany sygnal sity wyj6ciowej tlumika, opracowanie metody

identyfikacji parametr6w modelu toru sterowania dla p6laktywnych uklad6w ttumiqcych,

wykazanie znacznej poprawy komfortu jazdy w przypadku zastosowania tlumienia p6taktywnego



w odniesieniu do uklad6w o tlumieniu pasywnym, opracowanie metody ksztaltowania trajektorii

drgari przesiewacza z wykorzystaniem tlumik6w magnetoreologicznych oraz analiza skutecznoSci

sterowania p6laktywnym zawieszeniem pojazdu przy wykorzystaniu estymacji prqdkoSci tloka

tlumika.

Uwzglqdniajqc informacje dotyczqce osiqgniqi i oryginalnych rezultat6w badari

przeprowadzonych przez dra in2. Piotra Edwarda Krauze oraz fakt, 2e przedstawiony cykl

publikacji, o lF r6wnym 73.725 (zgodny z caloiciowym lF), realizuje w spos6b jasny obszar

zainteresowari naukowych habilitanta i uwzglqdniajqc uzyskane wartoSci indeksu Hirscha

habilitanta, kt6ry na dzied wszczqcia postqpowania habilitacyjnego wynosi wedtug bazy WoS

wynosi 6, wedlug bazy Scopus wynosi 8 i wedlug bazy Google Scholar wynosi 10 a tak2e liczbq

cytowa6 publikacji habilitanta, kt6ra wedlug bazy WoS wynosi 115 (88 bez autocytowai), wedlug

bazy Scopus wynosi 159, a wedlug Google Scholar wynosi 245 i dodatkowo punktacje MNiSW

(MEiN) wedle kt6rej suma punkt6w habilitanta za publikacje wynosi 480 (510) przy liczbie

uwzglqdnionych publikacji r6wnej 11 (do korica 2018 r. suma punkt6w MNiSW uzyskanych za

publikacje wynosila 110 a ich liczba 7l oraz por6wnujqc te wskainiki naukometryczne ze

wskainikami przed uzyskaniem stopnia doktora nauk technicznych wynoszEcymi odpowiednio:

lF=0.263 (1 uwzglqdniona publikacja) i sumq punkt6w MNiSW uzyskanych za 8 publikacji r6wnq

110 stwierdzam,ie w mojej opinii osiqgniqcia naukowe habilitanta zaslugujq na pozytywna ocenq

w wymiarze merytorycznym i formalnym oraz, ie przedstawione osiqgniqcie naukowe pt.

,,Pomiary, modelowanie i sterowanie w ukladach z p6laktywnq wibroizolacjq i tlumikami

magnetoreologicznymi, w szczeg6lnoSci w pojazdach i przesiewaczach wibracyjnych" stanowi

znaczny wklad w rozw6j dyscypliny Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie

kosmiczne ispelnia wymagania stawiane rozprawom habilitacyjnym co pozwala na stwierdzenie,

2e stanowi ono podstawq do ubiegania siq o stopiei naukowy doktora habilitowanego

w dyscyplinie Automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne.

3. Pozostaly dorobek naukowy, dzialalno6d dydaktyczna i popularyzatorska

Obok publikacji tworzqcych gl6wne osiqgniqcie naukowe w liczbie 6. Pan dr in2. Piotr Edward

Krauze przedstawil szereg innych informacji o swojej dzialalno5ci naukowej. Ocenie bqdzie

podlegai dodatkowa dzialalno6i naukowa po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych.

Wykaz opublikowanych rozdzial6w w monografiach naukowych obejmuje, dla tego okresu (po

otrzymaniu stopnia doktora nauk technicznych), 14 pozycji z czego 7 sq to monografie

pokonferencyjne. Habilitant bral ponadto udzial w 5. konferencjach, z kt6rych 3 skutkowaly

pokonferencyjnym opublikowaniem rozdzialu w monografii naukowej oraz opublikowal

1 niewymieniony w obszarze gl6wnego osiqgniqcia naukowego wsp6lautorski artykul w Advances

in Acoustics and Vibration (2016 r.). Habilitant bral tak2e udzial w komitetach organizacyjnych

i naukowych konferencji krajowych: trzykrotnie (2O2L+2O23 r.) prowadzqc sesje tematyczne na

Konferencji Tematycznej Priorytetowego Obszaru Badawczego Politechniki Slqskiej ,,lnteligentne

Miasta i Mobilnoii PrzyszloSci" oraz jednokrotnie (2O2L r.l wspolorganizujqc konferencjq

,,Priorytetowe Obszary Badawcze Politechniki Slqskiej - osiqgniecia i wyzwania".

W ramach dzialalnoici naukowej habilitant wykonal 39 recenzji artykul6w znajdujqcych siq na

li(cie JCR. Porownujqc ten dorobek z dorobkiem habilitanta bezpo6rednio po uzyskaniu stopnia

doktora wynoszacym: 1. monografiq i 15 artykul6w naukowych mo2na stwierdzii, 2e rozwoi

naukowy habilitanta przebiegal w stabilny spos6b.



Obok dzialalno$ci publikacyjnej i udzialu w komitetach organizacyjnych Pan dr in2. Piotr

Edward Krauze uczestniczyl w pracach zespol6w badawczych realizujqcych projekty finansowane

w drodze konkurs6w krajowych lub zagranicznych. Wymienii tutaj mo2na: projekt EURECA-PRO:

,,European University on Responsible Consumption and Production", realizowany w okresie od

7.L7.2O20 r. do 31.10.2023 r. i finansowany z programu ErasmLl5+, kt6rego liderem byt

Montanuniversitiit 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 I 004612079, 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 Slqska jako Centrum Nowoczesnego Ksztalcenia opartego o badania

i innowacje", projekt pn. ,,Politechnika Slqska - uczelnia (wiadoma potrzeb iwyr6wnujqca 2yciowe

szanse", projekt pn. ,,Politechnika Slqska jako centrum badari w obszarze ksztalcenia na potrzeby

przemyslu motoryzacyjnego", projekt pn. ,,DoktoRlS Program stypendialny na rzecz

innowacyjnego Slqska" oraz projekt pn. ,,UnowoczeSnienie i rozszerzenie oferty edukacyjnej na

kierunku Automatyka i Robotyka na Wydziale Automatyki, Elektroniki i lnformatyki Politechniki

Slqshiej - otwarcie specjalno6ci i przygotowanie kadry". Ostatnie z wymienionych piqciu projekt6w

bylo wsp6lfinansowane z Unii Europejskiej w ramach Europejskiego Funduszu Spolecznego.

Natomiast z pierwszym z wymienionych powy2ej projekt6w byl powiqzany sta2 habilitanta

w Technische Universitdt Bergakademie Freiberg (Freiberg University of Mining and Technology,

TUBAF) odbyty w okresie od 77.77.2022 r. do 30.11.2022 r. Ponadto Pan dr in2. Piotr Edward

Krauze zrealizowal Grant ProjakoSciowy Politechniki Slqskiej na wsparcie w celu rozpoczgcia

dzialalno6ci naukowej w nowej tematyce badawczej pn. ,,Pomiary i modelowanie zawieszenia

przesiewacza" pelniqc w nim rolg kierownika a tak2e 19 innych projekt6w finansowanych

z subwencji przeznaczonej na dzialalno6i badawczq mlodych naukowc6w Politechniki Slqskiej

pelniqc w nich rolg kierownika lub wykonawcy. Wymienii tak2e nale2y udzial habilitanta podczas

pracy nad ukladami p6laktywnej wibroizolacji w opracowaniu koncepcji, konstrukcji

i uruchomieniu system6w pomiarowych w pojeidzie terenowym a tak2e stanowiska do

diagnostyki zawieszenia oraz dw6ch stanowisk pomiarowych z przesiewaczem wibracyjnym.

Dziqki swojej dziatalno(ci habilitant zostal laureatem Rektorskiego Grantu Habilitacyjnego,

przyznanego w 2020 roku a za osiqgniecia naukowe dwukrotnie otrzymal Zespolowq Nagrodq

Rektora Politechniki Slqskiej.

Kolejnym rodzajem dzialalnoSci habilitanta byta wsp5lpraca z otoczeniem spolecznym

i gospodarczym. Wsp6lpraca ta obejmowala: wykonanie stanowiska eksperymentalnego do

nebulizacji mieszanki izopropanolu i wody z sonifikatorem ispektrometrem (projekt naukowo-

badawczych nr 021010/N8_1.6/0046 i nr 02/OLO/ N8_16/0057), wsp6lpracq z firmq Mostostal

Zabrze Biprohut S.A. w okresie od marca do czerwca 2022 r. dotyczqcq opieki pomocniczej

w zakresie projektu z zakresu nauczania zorientowanego projektowo oraz wsp6lpracq z firmq

OBRUM w okresie od czerwca do wrze6nia 2016 r. dotyczqcq opracowania metody

prowadzenia badai z pojazdem eksperymentalnym na stanowisku ze wstrzqsarkq

i opracowanie dla tego Stanowiska metody pomiardw tensometrycznych.

W toku badari dotyczacych tlumienia p6laktywnego habilitant zlo2yt wsp6lautorskie

zgtoszenie patentowe UPRP nr P.431713 pt.:,,P6taktywne zawieszenie przesiewacza

wibracyjnego". Postqpowanie w sprawie zgtoszenia jest w toku a data zgtoszenia to piqty

listopada 2019 roku.



Jeśli chodzi o działalność dydaktyczną to habilitant prowadzi wykłady, zajęcia 

ćwiczeniowe, laboratoryjne i projektowe z 12 przedmiotów a w tym dwóch w języku 
angielskim. Habilitant był opiekunem 14 prac dyplomowych magisterskich oraz 4 prac 

dyplomowych inżynierskich oraz konsultantem w 8 pracach dyplomowych i recenzentem w 13 

pracach dyplomowych. Habilitant aktywnie angażuje się w opiekę nad IPS i nauczaniem 

zorientowanym projektowo. W roku 2023 aktywnie uczestniczył w międzynarodowych 

projektach z zakresu nauczania zorientowanego projektowo współpracując z uczelnią z Korei 

Południowej i pełniąc rolę opiekuna głównego w przypadku 2 takich projektów i prowadząc 

szkolenia z ich zakresu. W latach 2018 i 2019 habilitant brał udział w opracowaniu nowych 

programów kształcenia oraz przygotowaniu i prowadzeniu zajęć ćwiczeniowych w ramach 

projektu „Politechnika Śląska jako centrum badań w obszarze kształcenia na potrzeby 
przemysłu motoryzacyjnego". W roku 2016 brał także udział w organizacji staży wakacyjnych 

dla studentów kierunku Automatyka i robotyka. Od roku 2013 jest również opiekunem 

laboratorium sterowania pojazdami mechanicznymi na Wydziale Automatyki, Elektroniki 

i Informatyki. W laboratorium tym znajduje się wykorzystywany w badaniach habilitacyjnych 

pojazd terenowy. Od 2020 r. habilitant pełni rolę wydziałowego koordynatora Priorytetowego 

Obszaru Badawczego „Inteligentne miasta i mobilność przyszłości" a od 2021 r. rolę 

uczelnianego współkoordynatora podobszaru „Modelowanie, sterowanie i automatyzacja 

procesów i systemów mobilności przyszłości". 

W zakresie działalności popularyzatorskiej habilitanta można wymienić: udział 

w przygotowaniu publikacji książkowej opisującej osiągniecia Politechniki Śląskiej w zakresie 

wyzwań stojących przed miastami przyszłości, prezentację laboratoriów Wydziału Automatyki, 

Elektroniki i Informatyki Politechniki Śląskiej, udział w przygotowaniu i prezentacji stanowiska 

popularyzującego naukę, będącego częścią Wyspy Wynalazków w ramach Europejskiego 

Kongresu Małych i Średnich Przedsiębiorstw oraz udział w przygotowaniu stanowiska 

będącego elementem programu pokazów w ramach 12. edycji Nocy Naukowców Politechniki 

Śląskiej, mającej się przyczynić do rozwoju nauki i kultury w społeczności lokalnej. 
Jako recenzent oceniam wysoko dorobek naukowy, działalność dydaktyczną 

i popularyzatorską habilitanta przy czym szczególnie działalność popularyzatorska budzi moje 

uznanie. 

4. Wniosek końcowy

Biorąc pod uwagę pozytywną ocenę osiągnięcia naukowego (cyklu publikacji) oraz 

pozostałego dorobku naukowego (walory merytoryczne i formalne), a także szerokie 

doświadczenie: badawcze, dydaktyczne i popularyzatorskie habilitanta stwierdzam, że 

w mojej ocenie Pan dr inż. Piotr Edward Krauze spełnia 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 wyższym i nauce (Dz. U. z 2020 r. poz 85. Z późn. zm.)). 

Wnioskuję zatem o dopuszczenie Pana dra inż. Piotra Edwarda Krauze do dalszych etapów 

zmierzających do nadania stopnia doktora habilitowanego. 

Z poważaniem, 


