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Podstawa prawna:

Ustawa z dnia 14 marca 2003 r. (Dz. U. nr 65/03 poz. 595 z pdZn. zm.), w tym ze zmianami z
dnia 27 lipca 2005r. (Dz. U. nr 164 poz. 1365) oraz z dnia 18 marca 2011 r. (Dz. U. nr 84 poz.
455)); Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 1 wrzesnia 2011 r.
(Dz. U. nr 196 poz. 1165) oraz Rozporzgdzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z
dnia 22 wrzes$nia 2011 r. (Dz. U. nr 204 poz. 1200).

1. Ogélna charakterystyka dorobku naukowego

Dziatalno$¢ naukowa dr inz. Jarostawa Koniecznego dotyczy zagadnien zwigzanych z
badaniami aktywnych zawieszen pojazdow, w ramach tematyki realizowanej przez
kilkuosobowy zespdt badawczy dzialajacy w Katedrze Automatyzacji Proceséw AGH. W
roku 2006 habilitant obronit w Akademii Gérniczo-Hutniczej w Krakowie pracg doktorska pt.
"Aktywne zawieszenie pojazdu z ograniczonym zuzyciem energii". Tematyke t¢ rozwijat
nastgpnie po obronie doktoratu. Badania nie ograniczaja si¢ do analizy teoretycznej
i numerycznej, lecz prawie wszystkie otrzymane wyniki zostaly przez habilitanta
zweryfikowane doswiadczalnie. Stanowi to niewatpliwie istotng zalet¢ ocenianego dorobku
kandydata. Samodzielnie zaprojektowal on odpowiednie stanowiska badawcze oraz
zaprojektowal zlozone uklady pomiarowe i sterujace wykorzystywane w aktywnych
zawieszeniach pojazdéw. Badania te wymagaty glebokiej znajomosci tematyki pomiaréw
drgan mechanicznych oraz technicznej realizacji uktadéw sterowania.

Z prac opublikowanych przez habilitanta 14 znajduje si¢ w bazie Web of Science; tgczna
liczba cytowan wynosi 29, indeks h=4. Wskazniki te mozna uzna¢ za wystarczajace, biorac
pod uwage istotny dorobek habilitanta pod wzgledem udzielonych patentéw (5 przyznanych
patentdw). Istotny mankament ocenianego dorobku publikacyjnego stanowi fakt, ze
wigkszo$¢ publikacji to prace wspdtautorskie, czgsto wspolnie z tymi samymi autorami; brak
jest natomiast znaczacych pozycji samodzielnych. Sumaryczny impact factor obliczony w
oparciu o 61 publikacji, ktére ukazaly si¢ po uzyskaniu stopnia doktora wynosi 3,731.
Wskaznik ten nalezy uzna¢ za niski w przypadku osoby ubiegajace]j si¢ o stopienn doktora
habilitowanego, szczegélnie ze zostal wyznaczony jako calkowita suma IF publikacji, w
ktérych czesto wystepuje kilku wspétautoréw. Wskaznik ten ulegl podwyzszeniu w wyniku
ukazania si¢ dodatkowego artykulu w czasopismie z listy JCR juz po zlozeniu przez
habilitanta wymaganej dokumentacji. Nie zmienia to jednak faktu ze wigkszo$¢ swoich prac
dr inz. Jarostaw Konieczny opublikowal w czasopismach bez wskaznika impact factor.



2. Ocena gléwnego osiggniecia naukowego

Jako swoje glowne osiagnigcie naukowe dr inz. Jarostaw Konieczny przedstawil cykl
dziesigciu publikacji pod zbiorczym tytulem. "Analiza i synteza ukladéw sterowania
drganiami z uwzgiednieniem parametrow energetycznych’. Siedem z nich dotyczy
tematyki bezposrednio zwigzanej z symulacyjnymi i doswiadczalnymi badaniami aktywnych
zawieszen pojazdéw i siedzisk kierowcdw. Artykul [6], M. Sibielak, W. Raczka,
J. Konieczny, J. Kowal "Optimal control based on a modified quadratic performance index for
systems disturbed by sinusoidal signals", dotyczy opracowania oryginalnej matematyczne;j
metody syntezy ukladow sterowania przy dziatajacych zaburzeniach harmonicznych. W mojej
ocenie z wszystkich publikacji wchodzacych w sktad cyklu artykuldow stanowigcych glowne
osiggni¢cie naukowe habilitanta ta praca wnosi najbardziej znaczacy wklad w rozwoj
dyscypliny automatyka i robotyka. Ostatnie dwie publikacje (W. Raczka, M. Sibielak, J.
Kowal, J. Konieczny "Application of an SMA Spring for Vibration Screen Control” oraz
J. Konieczny, J. Pluta, A. Podsiadlo "Technical condition diagnosing of the cableway
support's foundation") nie sg zwigzane z zagadnieniami projektowania zawieszen pojazdéw
i odbiegajg tematycznie od pozostalych prac. Ostatnia z nich jest raczej raportem
z przeprowadzonych badan doswiadczalnych niz pelnowarto$ciowym artykutem naukowym.

W wigkszosci artykutéw do opisu zawieszen samochoddéw zostal wykorzystany model
jednej czwartej pojazdu o dwoéch stopniach swobody. W opisie habilitant staral si¢
uwzgledni¢ efekty nieliniowe, ktdre moga w sposéb istotny wplywaé na charakterystyki
dynamiczne zawieszen. Niestety, bardzo podobne modele autor wykorzystywat juz wezesniej
w swojej rozprawie doktorskiej. W ocenianym jednotematycznym cyklu publikacji,
szczegblnie w pracach opublikowanych w pdzniejszym okresie, badania skupiaja si¢ na
zagadnieniach dotyczacych ograniczenia poboru mocy przez uklad sterowania. Stanowi to
istotny problem techniczny, czgsto decydujacy o mozliwosci zastosowania ukladéw
aktywnych w pojazdach. Dostgpne w literaturze wyniki sg w tym wzgledzie niewystarczajace,
gléwnie w obszarze badan doswiadczalnych.

Charakterystvka publikacii naukowych wchodzacych w  sklad gldwnego osiagniecia
naukowego:

1. J. Konieczny, J. Kowal, J. Pluta, A. Podsiadto, Laboratory research of the
controllable hydraulic damper, Engineering Transactions, 54 (2006), 203-221. Praca
bez IF; udziat habilitanta 80%.

W artykule tym zostaty przedstawione wyniki badan doswiadczalnych charakterystyk ttumika
wiskotycznego oraz ttumika wyposazonego w zawér elektrohydrauliczny. Dla obydwu typéw
thumikéw wyznaczono charakterystyki sity w funkcji predkosci ruchu ttoka oraz wykresy petli
histerezy okreslajace wielko$¢ rozpraszania energii w uktadzie. Praca ta stanowi rozszerzenie
badan, ktére habilitant zrealizowatl w doktoracie. Nowe wyniki przedstawione w tej pracy
dotycza zbadania wptywu nieliniowosci oraz zmiany parametréw semi-aktywnego thumika na
jego charakterystyki dynamiczne.

2. J. Konieczny, Modelling of the electrohydraulic full active vehicle suspension,
Engineering Transactions, 56 (2008), 187-208. Praca bez IF; udziat habilitanta 100%.

Artykul ten zawiera szczegdtowy opis modelu dynamicznego pojazdu o dwoch stopniach
swobody z hydraulicznym elementem wykonawczym. Zostaly wyprowadzone rdéwnania
sitownika hydraulicznego, przedstawiono sposéb linearyzacji rownan oraz zapis réwnan w



postaci réwnan stanu. Dokonano identyfikacji doswiadczalnej parametréw ukladu. Wigkszosé
wynikéw tej pracy zostala zaczerpnigta z rozprawy doktorskiej dr inz. Jaroslawa
Koniecznego, a wigc nie stanowi wkladu habilitanta po uzyskaniu stopnia doktora.

3. J. Konieczny, Laboratory tests of active suspension system, Journal of KONES, 18
(2011), 263-271. Bez IF; udzial habilitanta 100%.

Praca ta jest kontynuacjg poprzedniego artykutu i dotyczy badan do§wiadczalnych aktywnego
zawieszenia pojazdu. Zastosowany algorytm sterowania zostal przedstawiony w sposéb
bardzo skrétowy. Zamieszczono wyniki pomiaréw, w szczegdlnosci pomiar mocy chwilowej
pobieranej przez aktywny uklad sterowania ze Zrédla zasilania. Liczne z przedstawionych w
tej pracy wynikéw, w tym dotyczgcych ukladow uwzgledniajgcych ograniczenia na pobor
mocy, zostala zaczerpnigta z rozprawy doktorskiej habilitanta. W szczegdlnosci dotyczy to
Rys. 3,4, 5, 6, 7, 8 oraz wynikéw w tabelach 1,2 1 3.

4. J. Konieczny, J. Kowal, W. Raczka, M. Sibielak, Bench tests of slow and full active
suspensionsin terms of energy consumption, Journal of Low Frequency Noise,
Vibration and ActiveControl. 32 (2013), 81-98. IF 0,283; udziat habilitanta 65%.

Artykul dotyczy poréwnania aktywnych ukladéw sterowania drganiami pojazdéw o
strukturze réwnoleglej ("full active™) i szeregowej ("slow active"). W analizie aktywnego
ukladu sterowania o strukturze réwnoleglej zostal wykorzystany model przedstawiony
szczegdtowo w pracy [2]. Dla zawieszenia o strukturze szeregowej i réwnoleglej dokonano
dos$wiadczalnego poréwnania trzech algorytméw sterowania: regulatora PID, algorytmu
alokacji biegunéw oraz regulatora optymalnego LQR. Nowym elementem tej pracy jest
zaproponowanie wskaznikéw jakosci, wykorzystywanych w tym i w dalszych artykutach do
iloSciowej oceny skutecznosei aktywnych ukladow zawieszen pojazdow.

5. M. Sibielak, J. Konieczny, J. Kowal, W. Raczka, D. Marszalik, Optimal control of
slow-active vehicle suspension — results of experimental data, Journal of Low
FrequencyNoise, Vibration and Active Control, 32 (2013), 99-116. IF 0,283; udziat
habilitanta 30%.

Ten artykul stanowi kontynuacj¢ poprzedniej pracy i dotyczy szczegétowej analizy
numerycznej oraz badan dos$wiadczalnych dla zawieszenia o strukturze szeregowej.
Zastosowana w tej publikacji metodyka badan jest taka sama jak w artykule [4].

6. M. Sibielak, W. Raczka, J. Konieczny, J. Kowal, Optimal control based on a
modified quadratic performance index for systems disturbed by sinusoidal signals,
Mechanical Systems and Signal Processing, artykul dostepny w sieci 15.04.2015. IF
2,623; udziat habilitanta 25%.

Ten wspolautorski artykul wyrdznia si¢ pozytywnie sposréd pozostatych. Oméwiona zostata
oryginalna matematyczna metoda syntezy ukladow przy dzialajacych zaburzeniach
harmonicznych. Te¢ cze$¢ uwazam za maja najistotniejszy wplyw na rozwdj dyscypliny
automatyka i robotyka ze wszystkich wynikow przedstawionych w ocenianym cyklu
publikacji. Indywidualny wplyw habilitanta w opis matematyczny jest trudniej oceni¢, ze
wzgledu na obecnos¢ trzech pozostatych autordw, natomiast w autoreferacie opisany jest caly
zakres pracy, w tym badania doswiadczalne.



7. J. Kowal, J. Pluta, J. Konieczny, A. Kot, Energy recovering in active vibration-
isolation system — results of experimental tests, Journal of Vibration and Control, 14
(2008), 1075-1088. IF 1,736; udzial habilitanta 75%.

Ten artykul, opublikowany w renomowanym czasopi$mie naukowym, przedstawia wyniki
badaf doswiadczalnych oryginalnego aktywnego zawieszenia pojazdu wyposazonego w
ukfad odzysku energii. W przedstawionej koncepcji energia pochodzaca z drgan zostaje
zgromadzona w akumulatorach hydraulicznych i moze zosta¢ nastgpnie wykorzystana do
zasilania elementu wykonawczego czesci aktywnej zawieszenia. W chwili obecnej tego typu
uklady sa szeroko rozwazane w literaturze. Na podkreslenie zastuguje fakt, ze zaproponowana
koncepcja zostata opublikowana juz w 2008 roku.

8. M. Sibielak, W. Raczka, J. Konieczny, Modified clipped-LQR method for semi-
active vibration reduction systems with hysteresis, Solid State Phenomena, 177
(2011), 10-22. Bez IF; udziat habilitanta 40%.

Artykut przedstawia wyniki badan obcigtego algorytmu LQR (clipped LQR) w zastosowaniu
do sterowania semi-aktywnym zawieszeniem fotela kierowcy. Opis uwzglegdnia nieliniowosci
i histerezg, natomiast jako element semi-aktywny zostal wykorzystany tlumik
magnetoreologiczny, opisany modelem Bouc'a-Wena. Glowny wkiad pracy polega na
modyfikacji obcigtego algorytmu LQR niezbednej dla uwzglednienia nieliniowosei i
histerezy.

9. W. Raczka, M. Sibielak, J. Kowal, J. Konieczny, Application of an SMA spring for
vibration screen control, Journal of Low Frequency Noise, Vibration and Active
Control, 32 (2013), 117-132. IF 0,283; udziat habilitanta 25%.

W artykule zostata opisana mozliwo$¢ wykorzystania sprezyn ze stopu z pamigcia ksztattu do
ksztaltowania charakterystyk czestotliwosciowych przesiewacza wibracyjnego. W
odréznieniu od poprzednich artykutéw celem nie byla redukcja drgan lecz ich zwigkszenie.
Praca ta nie jest bezposrednio zwigzana z tematyka gldwnego osiaggniecia naukowego i mogta
zosta¢ umieszczona w wykazie pozostalych osiggni¢é naukowych habilitanta.

10. J. Konieczny, J. Pluta, A. Podsiadlo, Technical condition diagnosing of the
cableway support's foundation, Acta Montanistica Slovaca, 13 (2008), 158-163. IF
0,133; udziat habilitanta 85%.

Jest to najslabsza ze wszystkich ocenianych pozycji wchodzacych w sklad glownego
osiagniecia naukowego. Jej tematyka nie jest bezposrednio zwigzana z pozostatymi pracami
i w mojej opinii nie powinna si¢ ona znalez¢ w jednotematycznym cyklu publikacji. Artykut
ten jest raczej sprawozdaniem z przeprowadzonych badafi podpdr wykorzystywanych w
kolejach linowych niz petnowarto$ciowym artykutem naukowym.

Oceniane gldwne osiagnigcie habilitanta stanowi wyniki gléwnie badan doswiadczalnych
réznych rozwigzan aktywnych ukladéw zawieszen pojazdow, w szczegdlnosei ukladow o
minimalnym poborze mocy, oraz realizacja praktyczna zaproponowanych algorytmow
sterowania. Modele dynamiczne stosowane w badaniach symulacyjnych opisujace uktady o
dwdch stopniach swobody sa dosyé proste i byly juz stosowane wezesniej przez habilitanta w
jego rozprawie doktorskiej. Stabg strong ocenianego cyklu publikacji jest brak spdjnosci opisu



i powtarzanie si¢ sformutowan w réznych artykutach wchodzacych w sktad cyklu. W opinii
recenzenta niektére z prac nie powinny zosta¢ umieszczone w ocenianym cyklu publikacji.

3. Ocena pozostalych osiagnie¢ naukowo-badawczych

Publikacje habilitanta, ktére nie wchodza w zakres gldwnego osiggnigcia naukowego
obejmujg cztery pozycje w czasopismach z listy JCR oraz 23 publikacje naukowe w
czasopismach miedzynarodowych lub krajowych spoza tej listy., Dwie z czterech pozycji
opublikowanych w czasopismach z listy JCR (pozycje [2] i [4]) nie sa pelnowartosciowymi
artykulami naukowymi, lecz stanowig wprowadzenie do artykuléw opublikowanych po
konferencji MARDIH w czasopi$mie Journal of Low Frequency Noise, Vibration and Active
Control. Tylko jedna z prac nie wchodzgcych w zakres gléwnego osiggnigcia naukowego
habilitanta jest autorska. Kandydat aktywnie uczestniczyl w 16 krajowych i miedzy-
narodowych konferencjach naukowych, w tym w ACTIVE International Symposium on
Active Control of Sound and Vibration (w roku 2009) . Dorobek ten mozna uznaé za
znaczgcy pod wzgledem iloSciowym oraz za dostateczny pod katem naukowym.

Jako wyrdzniajacy nalezy natomiast oceni¢ dorobek zwigzany z realizacjg projektow
badawczych oraz dorobek wdrozeniowy. Habilitant uczestniczyt w realizacji 15 krajowych
projektow finansowanych przez KBN, MNiSW, NCN i NCBiR, w wiekszosci dotyczgcych
realizowanej przez Niego glownej tematyki badawczej. W chwili obecnej jest kierownikiem
projektu pt. "Aktywne zawieszenia wielofunkcyjnych pojazdéw kolowych o wysokiej
mobilnosci", realizowanego w latach 2015-2017 w ramach umowy z NCBIiR. Uczestniczyt w
realizacji 14 umow z oérodkami przemystowymi oraz jest wspdtautorem pigeiu krajowych
patentow.

4. Ocena dorobku dydaktycznego

Dr inz. Jarostaw Konieczny prowadzi, w oparciu o autorskie programy, wyklady na
kierunku studiow Automatyka i Robotyka, z przedmiotow: Elementy Automatyki
Przemystowej oraz Systemy Pomiarowe. Prowadzi lub prowadzil ¢wiczenia audytoryjne,
laboratorium lub seminarium z przedmiotéw: Analiza Sygnatdéw i Identyfikacja Procesow,
Systemy Pomiarowe, Podstawy Automatyki, Automatyzacja Proceséw Technologicznych,
Metrologia, Elementy Automatyki Przemystowej, Przemystowe Uklady Kontrolno-
Pomiarowe oraz Sterowanie Struktur Dynamicznych. Byl opiekunem trzech prac
magisterskich. W 2014 roku zostat powotany przez Rad¢ Wydziatu Inzynierii Mechanicznej
i Robotyki AGH na promotora pomocniczego w przewodzie doktorskim. Habilitant jest
kierownikiem laboratorium Systeméw Pomiarowych oraz Uktadéw i Struktur Dynamicznych.
Dorobek dydaktyczny dra inz. Jarostawa Koniecznego $wiadczy o dobrym przygotowaniu
kandydata do prowadzenia zaj¢¢ z przedmiotdw z obszaru automatyka i robotyka.

5. Podsumowanie i wniosek koficowy

Dr inz. Jarostaw Konieczny prowadzi badania w tematyce dotyczacej aktywnych uktadéw
zawieszen pojazdow. W tej dziedzinie, wspdlnie z innymi czionkami zespolu badawczego,
otrzymal interesujace wyniki, gléwnie o charakterze dos$wiadczalnym, ktore zostaly
opublikowane, w tym w czasopismach migdzynarodowych z listy JCR. Przy ocenie dorobku




naukowego habilitanta istotny element ograniczajgcy stanowi brak liczgcych sig
samodzielnych publikacji.

Przedstawiony do oceny cykl publikacji pt. "Analiza i synteza ukladéw sterowania
drganiami z uwzglgdnieniem parametréw energetycznych” nie zostal w mojej opinii
przygotowany w sposob odpowiadajacy wymogom stawianym rozprawom habilitacyjnym.
Brakuje mu spéjnosci, w artykutach wystepuja liczne powtdrzenia tresci, publikacje [9] i [10]
nie s3 bezposrednio zwigzane z tematyka pozostatych prac wchodzacych w zakres gléwnego
osiggnigcia naukowego. Zwiazek miedzy poszczegdlnymi artykutami jest dosyé luzny
i z tresci niedostatecznie wylania si¢ obraz calosci badan. Dorobek publikacyjny habilitanta
nie zawiera wystarczajaco znaczacych publikacji, w tym giéwnie publikacji autorskich, aby
ubiegaé si¢ o stopiefi doktora habilitowanego w oparciu o jednotematyczny cykl! publikacji.
Nalezy zalowac, ze habilitant nie zdecydowat si¢ na napisanie monografii, w ktérej w sposéb
jednolity przedstawitby wyniki swoich badan.

Oceniany cykl publikacji (w szczegélnosci pozycje [1], [2] i [3]) jest tematycznie $cisle
zwigzany z rozprawa doktorskg dr inz. Jarostawa Koniecznego pt. "Aktywne zawieszenie
pojazdu z ograniczonym zuzyciem energii". Praca [2] ocenianego cyklu publikacji jest prawie
w calosci zaczerpnigta z rozdziatu 3 rozprawy doktorskiej. Podobnie znaczna czg$é wynikow
pracy [3] jednotematycznego cyklu publikacji zostala zaczerpnigta z rozprawy doktorskiej
kandydata. Dotyczy to poréwnania réznych regulatoréw w punkcie 3.1 artykutu [3] oraz
ukladu z ograniczonym zuzyciem energii z rozdziatu 4. Wyniki omawiane w tych rozdziatach
znajdujg si¢ w rozdziatach 6.2 i 6.3 doktoratu. W rozprawie doktorskiej zostat takze wezedniej
przedstawiony model pojazdu o dwoch stopniach swobody, zostala przeprowadzona
szczegblowa analiza nieliniowego modelu hydraulicznego elementu wykonawczego
(powtdérzona nastgpnie w artykule [2] gléwnego osiagnigcia habilitanta) oraz zostat
przedstawiony zapis réwnan drgan modelu w przestrzeni stanu. Modele te nie zostaly w
sposéb istotny rozszerzone w badaniach po doktoracie. W okresie po doktoracie habilitant
otrzymal natomiast nowe wyniki w zakresie sterowania i badan doswiadczalnych zawieszen
pojazdow i foteli kierowcow.,

Whiosek koAcowy

Stwierdzam, ze w mojej opinii osiagnigcia naukowe dr inz. Jarostawa Koniecznego po
uzyskaniu stopnia doktora nie sa wystarczajace aby stanowily znaczacy wklad w rozwdj
dyscypliny automatyka i robotyka i w zwiazku z tym oceniam ze nie zostaly spelnione
wymagania okreslone w Ustawie z dnia 14 marca 2003 r. o stopniach naukowych i tytule
naukowym oraz o stopniach i tytule w zakresie sztuki, stawiane kandydatom do nadania
stopnia naukowego doktora habilitowanego.
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