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OPINIA

o rozprawie doktorskiej mgr inz. Leszka Jemiota pt. ,,Wykorzystanie
uktadu elektronicznej kontroli toru jazdy ESP w automatyzaciji

manewru omijania nagle pojawiajacej si¢ przeszkody”

Recenzja opracowana zostata na zlecenie Rektora Uniwersytetu Technologiczno-

Humanistycznego w Radomiu z dnia 13.05.2022 .

1. Uwagi dotyczace tematu pracy

Rozprawa doktorska mgr inz. Leszka Jemiota za swoj cel podjeta opracowanie
zintegrowanego systemu wspomagajacego kierowce w sytuacji nagtego pojawienia
sie przeszkody na drodze. System ten oparty jest o aktywy uktad kierowniczy (AFS)
oraz ukfad stabilizacji toru jazdy (ESP). Aktywny ukfad kierowniczy jest w tym
przypadku wspotautorstwa Doktoranta, a zintegrowanie obydwu systeméw stanowi
nowatorskie rozwigzanie Doktoranta.

Zagadnienie przedstawione w rozprawie badane jest w wielu osrodkach na catym
$wiecie, ale podobnie jak w przypadku innych aktywnych systeméw asystenckich,
brak jest jakichkolwiek informacji szczegétowych dotyczacych algorytméw
sterujgcych czy zatozen programowych. Stad problem pozostaje do korca
nierozpoznany i pozostawia pole do dalszych poszukiwan.

W zwigzku z tym podjecie przez Doktoranta problematyki okreslenia charakterystyk
pracy jednego, zintegrowanego systemu wspomagania AFS-ESP, przy uzyciu
wiasnej metody i zbudowanego do tego celu modelu symulacyjnego, uwazam za

celowe i w petni uzasadnione. Tematyka rozprawy jest aktualna, oryginalna pod
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wzgledem naukowym, a podjete w niej problemy sytuujg sie w dyscyplinie ,Inzynieria

Mechaniczna”.

2. Uwagi dotyczace celu i zakresu pracy

Cel pracy sformutowano nastepujgco: ,Opracowanie i przetestowanie w badanach
symulacyjnych modelu zintegrowanego systemu sktadajgcego sie z aktywnego
uktadu kierowniczego AFS i ukfladu stabilizacji toru jazdy ESP, sterujgcego
manewrem omijania nagle pojawiajgcej sie przeszkody”. Jest on przedstawiony w
rozdziale 3, jest przejrzysty, zrozumiaty i wynika wprost z postawionej quasi tezy —
istnieje mozliwo$¢ poprawy funkcjonowania opracowanego uktadu AFS poprzez jego
wspotprace z uktadem stabilizacji toru jazdy ESP. '

Tytut rozprawy w petni odpowiada jej tresci.

Po przedstawieniu rysu historycznego obrazujgcego dazenia do budowy
autonomicznych pojazdéw, rozdziaty 1 i 2, wykazano brak danych dotyczgcych
charakterystyk pracy uktadow wspomagania kierowcy. Wybér takiego wiasnie
obszaru badan byt posrednio podyktowany takze doswiadczeniem Autora, czynnie
uczestniczacego w dotychczasowych pracach zespotu UTH w Radomiu nad budowg
i weryfikacjg doswiadczalng modeli pojazdéw. Jest to o tyle cenne, ze wybér
omawianego zagadnienia wynikat nie tylko z suchej wiedzy teoretycznej, ale byt
wzbogacony wiasnymi obserwacjami wynikajgcymi z prowadzenia badan
eksperymentalnych.

W rozdziale 4 Autor przedstawia zatozenia budowy systemu sterowania ruchem
pojazdu, w sytuacji nagle pojawiajgcej sie przeszkody na jezdni. Przedstawione sg
modele samych uktadow AFS i ESP, a takze zintegrowanego systemu AFS+ESP.
Rozdziat 5 to badania symulacyjne elementéw sktadowych systemu — modelu
pojazdu, pojazdu wyposazonego w uktad ESP, wyposazonego w uktad AFS, na
koniec takze pojazdu wyposazonego w zintegrowany system AFS+ESP. Badania te
koncentrujg sie na dwoch wybranych przypadkach obcigzenia pojazdu, wytonionych
podczas wczesniejszej weryfikacji przyjetego modelu samochodu ciezarowego.
Poréwnanie wynikéw badan symulacyjnych ruchu pojazdu wyposazonego tylko w

uktad AFS z ruchem pojazdu posiadajgcego zintegrowany system sterowania



AFS+ESP to tre$¢ rozdziatu 6. Pozwolito to w efekcie na ustalenie pozgdanych
wartosci amplitudy kata obrotu kota kierownicy przez zintegrowany system podczas
omijania przeszkody.

We wnioskach - rozdziat 7, dokonano podsumowania osiggnietych rezultatéw,
potwierdzajgcych osiggniecie zatozonego celu pracy. Sfomutowano wnioski zarébwno

o charakterze poznawczym, a takze nakreslono kierunek dalszych prac badawczych.

3 Uwagi ogdlne dotyczace pracy

Uktad pracy nie budzi watpliwosci. Wyraznie zaznaczono tok postepowania
niezbedny do zrealizowania przyjetej tezy.
Nasuwaijg sie jednak pewne spostrzezenia dotyczgce nastepujacych aspektow:

- W razie wykrycia przeszkody na drodze nastepuje wymuszenie dziatania
uktadu ESP (poprzez hamowanie), a potem nastepuje aktywowanie AFC. Ma
to by¢ zgodne z przyjetym zatozeniem, ze uktad ESP jest nadrzedny w
stosunku do AFC. W jaki sposéb nalezy odczytaé to z Rys.6, gdzie
przedstawiono schemat blokowy systemu juz zintegrowanego ?

- W rozdziale 5 przedstawiono wyniki badan symulacyjnych m.in. modelu
wirtualnego pojazdu. Jak wskazuje Doktorant model ten powstat w latach
1995-1998, po czym byt ciggle rozwijany i udoskonalany. Duzg cze$¢ prac z
tym zwigzanych wykonywat sam Doktorant, fgcznie z jego weryfikacjg
doswiadczalng - stanowiskowa oraz drogowa. Jaki jest zatem powdd
kolejnego testowania modelu jesli: ,badania dla warunkéw granicznych musza
by¢ realizowane metodami symulacyjnymi, pod warunkiem posiadania modelu
pojazdu zweryfikowanego eksperymentalnie” ?

- osobiscie unikatbym w pracy o charakterze technicznym okreslen o blizej
niesprecyzowanej tresci: ,Uktad DSTC, ktéry ... delikatnie obraca kotem
kierownicy” — str 14. Takze na str 16: ,Znaczna czes$¢ informaciji jest obliczana
lub szacowana — rodzaj i stan nawierzchni”. Str 24: ;,model ma bardzo prostg

forme matematyczng”.

Mimo przedstawionych uwag uwazam, ze w trakcie realizacji pracy Doktorant

wykazat bardzo dobre przygotowanie i umiejetno$¢ w postugiwaniu sie réznymi




metodami badawczymi. Wykorzystat gtéwnie eksperyment numeryczny, ale
odnoszgc sie do posiadanej wiedzy jak i doswiadczenia z eksperymentow. Osiggnat
istotne wyniki odnoszace sie do obecnego poziomu techniki. Na tej podstawie mogt
opracowac i sprawdzi¢ wtasny model systemu wspomagania kierowcy.

Nie budzi watpliwos$ci poprawno$¢ wnioskowania oraz interpretacja wynikoéw badan.
4. Uwagi szczegotowe dotyczace pracy

Praca zawiera 145 stron i opatrzona zostata 55 rysunkami. llos¢ rysunkéw nie jest
nadmierna, bowiem wszystkie one zostaty opisane w pracy, podano cel ich
umieszczenia i nie stanowig powtarzania pewnego utartego schematu, ale wnoszg
nowe wartosci do prezentowanego tekstu. Uzupetniajace wyniki zamieszczono na
rysunkach znajdujgcych sie w zatgcznikach i jest to dobrze dobrany i przygotowany
materiat pomocniczy.

W pracy odwotano sie do 82 pozyciji literaturowych, z ktérych wszystkie .sa cytowane
w materiale. Wéréd podanych zrodet nie dopatrzytem sie jednak ani jednej pozyciji,
ktorej Doktorant bytby samodzielnym autorem. Wobec braku informacji na temat
udziatu procentowego poszczegdlnych wspotautoréw nie potrafie oceni¢ wktadu

pracy Doktoranta w rozwigzywanie wymienionych w nich problemow.

Praca stoi na bardzo wysokim poziomie edytorskim. Uzywany jest wszedzie jezyk
polski, co podnosi jej walor w poréwnaniu z wieloma innymi publikacjami, w ktérych
tak czesto znajdujemy wtrgcenia w jezykach obcych (szczegdlnie w opisach
kopiowanych rysunkéw). Nie znalaztem ani jednego powodu do wytkniecia uchybien

stylistycznych, gramatycznych czy logicznych.

5. Uwagi koncowe i wnioski

Recenzowana praca stanowi zwarty materiat, oparty o badania teoretyczne,
symulacyjne. Za pewien niedosyt uwazam brak odwotania sie Autora do jego
ogromnego doswiadczenia w prowadzeniu badan eksperymentalnych, tak
stanowiskowych jak i drogowych. We wspétczesnych czasach eksperyment

badawczy schodzi na plan dalszy, a wszelkiego rodzaju dociekania sg prowadzone



wytacznie w oparciu o obliczenia numeryczne. Tymczasem dziatania zwigzane z
realizacjg badan drogowych uczg nie tylko wiasciwego ich planowania, ale
rozwigzywania zadan badawczych w petnym spectrum ich ztozonosci — od
przygotowania obiektu, skonstruowania aparatury pomiarowej, jej kalibracji az po
ocene otrzymywanych wynikéw. Z osobistych kontaktéw z Doktoratem wiem, w ilu
tego typu badaniach brat udziat, przygotowywat je, prowadzit, a potem opracowywat
wyniki. Odwotanie sie do tego ogromnego zasobu wiedzy pokazatoby jego sylwetke
w jeszcze petniejszej postaci. Ma to o tyle duze znaczenie, ze przedstawione w pracy
dociekania numeryczne nie sg dziataniami przypadkowymi, ale majg swe podstawy
wiasnie w posiadanym przez Autora doswiadczeniu z badan eksperymentalnych.
Pozwalaja mu na wybér takich sytuacji ruchowych pojazdu, podczas ktérych mozna
wskazaé na efekty dziatania poszczegolnych uktadéw czy catego systemu

zintegrowanego.

Autor w petni osiagnat zamierzony cel. Przedstawit nowy, wspotopracowany takze
przez niego, model systemu AFS, zintegrowat go z modelem ESP, okreslit warunki
przeprowadzenia obliczen sprawdzajacych dziatanie systemu zintegrowanego dla

roznych warunkow drogowych.

Wymienione w recenzji uwagi majg charakter wytacznie refleksyjny i nie obnizaja
pozytywnej, merytorycznej oceny rozprawy. W jej $wietle rysuje si¢ sylwetka
Doktoranta jako naukowca o bardzo dobrym przygotowaniu teoretycznym, ale i
troche ukrytym praktycznym, potrafigcym samodzielnie rozwigzywac trudne zadania

naukowe.

Na podstawie dokonanej oceny pracy doktorskiej mgr inz. Leszka Jemiota pt.
,Wykorzystanie uktadu elektronicznej kontroli toru jazdy ESP w automatyzacji
manewru omijania nagle pojawiajacej sie przeszkody” stwierdzam, ze rozprawa w
petni odpowiada warunkom stawianym w Ustawie o Tytule Naukowym i Stopniach
Naukowych.

Whnioskuje o dopuszczenie rozprawy do publicznej obrony, a po jej pozytywnym
przebiegu o nadanie mgr inz. Leszkowi Jemiotowi stopnia naukowego doktora nauk

technicznych w dyscyplinie ,Inzynieria Mechaniczna”.



Oceniajgc catoksztatt prezentowanej pracy, obejmujacy planowanie i realizacje
badan numerycznych, a takze dorobek Autora, uwazam, Zze praca zastuguje na
wyréznienie.

Znam osobiscie Doktoranta jako cztowieka nadzwyczaj sumiennego, doktadnego jak
i petnego inwencji twérczych. W przedstawionej pracy umiejetnie wykorzystuje on
posiadane doswiadczenia, co przektada sie na wskazanie tylko tych obszaréw
badan, ktére sg istotne z punktu widzenia problematyki bezpieczenstwa. Nie jest to
zatem praca ‘dla pracy’, ale niezwykle uzyteczny materiat do dalszego
wykorzystania. Do tego podany jest on w nadzwyczaj precyzyjny sposéb, co pozwala
na petng weryfikacje podawanych tresci. Jesli zaufaé stowom Autora o dalszej pracy
nad opracowanym systemem i jego przebadaniem w warunkach do$wiadczalnych, to

bedzie to znaczacy krok w rozwoju poziomu bezpieczenstwa ruchu drogowego.
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