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R E C E N Z J A 

rozprawy doktorskiej  

mgr.  

 

pt.: 

  
na podstawie technik projektowania topologicznego  

 

 nr 51/RDN IM/2025 z dnia 21 maja 2025r. 
 

i 

w warunkach   lekki, ale jednocze nie 

roboczy  
C-IED i CBRN.  

Cele optymalizacji 
w tach autonomicznych i w robotach 

, pracy w nieprzewidywalnym rodowisku, konieczno ci 
odporno ci onych i nicowanych przypadkach obci  oraz 
z mniejszych pr dko ci w parach kinematycznych. Istnieje zatem potrzeba opracowania metod 
projektowych ukierunkowanych na tego typu obiekty. Dysertacja mgr. Tomasza Jacka 

 

 aktywnych par kinematycznych
 Tematyka dysertacji 

i nadzwyczaj 
aktualne. W liwo  implementacji opracowanej metody w 

. 

9 bibliografii, spisu 
  157 stron. 
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Zakres rozprawy  

cel pracy

 

okre w nych. Realizacja tego etapu 

 
u 

Pareto-  

obszernym rozdziale 3  
O przeno

zada  specjalnych oraz zastosowanie projektowania systemowe

parametry 
wykorzystywane przy optymalizacji takie jak: struktura kinematyczna, liczba stopni swobody, 

one 
wska  

 
przeprowadzonej analizy wykorzystania metod optymalizacyjnych, w tym optymalizacji 
topologicznej, metody przedstawione w literaturze nie mog by  bezpo rednio zastosowane 
do projektowania nych do zada specjalnych

e  

i na projektowanie 

roboczych ma  
 P ono cele aplikacyjne opracowanej metody 

. 

 

  

Opisano i jako najbardziej 
wysi g, ud wig, ud wig na maksymalnym wysi gu oraz stosunek wysi gu do 

masy 
mo liwo wykonania czynno ci. 
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Kolejnym etapem , opisanym w rozdziale 6, 

z wykorzystaniem robota PIAP Patrol w konfiguracji z lekkim manipulatorem. Ten obiekt 
zych prac badawczych. 

realizowanych przez robota 
w  modeli numeryczn
w 

tylko obci enia dla wybranych konfiguracji manipulatora przez Autora jako 
yteczne i najbardziej prawdopodobne). 

przegubach: momentami aktywnymi w kierunku osi przegubu oraz momentami biernymi 
dzia  kierunku promieniowym. 

 specjalnych 
roboczych. Zaproponowano podej cie czy w sobie cechy metodologii typu top-down  

 oraz bottom-up . Przedstawiono schemat logiczny 
. 

maksymalnej masy  robot mo e podnie maksymalnej masy  robot mo e podnie
rozwi za  konstrukcyjnych 

z iblioteki. Dodatkowo  struktury kinematycznej 
manipulatora. 

za
w postaci frontu Pareto. 

MATLAB. 

u przygotowawczego do optymalizacji 
 

, przy zachowaniu 
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stwa. Przedstawi
przygotowania modelu uzyskanego po optymalizacji topologicznej do  elementu. 

enia ramion podczas 

 

Patrol . Zdefiniowano kryteria kinematyczne oraz kryteria statyczne. Do doboru 
 ewolucyjny optymalizacji wielokryterialnej 

NSGA-II w MATLAB. 

ano dla przegubu 3 manipulatora

Zoptymalizowany przegub 1 wykonano na obrabiar
 

os
 

Bibliografia rozprawy liczy 142 pozycje 
 

kilkunastu lat. 

Charakterystyka rozprawy 

Praca dotyczy 
 

 
Jest to obszar 

 
w 
met  

inspekcyjnych stosowanych w zastosowaniach cywilnych. 
 

 nap d  
manipulatora i jego parametr  geometryczn

 optymalizacj  
 metodologi  typu top-down 

oraz bottom-up . 
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opracowanie 

. Cel ten 
 

roboczych manipulatora.  obroty 

o . 

 
optymalizacji:  

 

Przeprowad

 

owe 

 

Sf
  

Przeprowadzone przez mgr. symulacje numeryczne 
budowania 

  
optymalizacji topologicznej. 

 

 

oranta w rozprawie doktorskiej zakres pracy, 

   
znaczenie aplikacyjne. 

ia Doktoranta w rozprawie 

 

 Analiz  wymaganych 
przy realizacji  

  na podstawie 
. 
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  w sobie  typu 
top-down oraz bottom-up. 

 Metoda  
 

 Opracowanie metody definiowania 
z . 

 Zdefiniowanie przestrzeni pasywnej do optymalizacji topologicznej. 

 Automatyzacja topologicznej na model 
geometryczny . 

 

 

  

Uwagi krytyczne i pytania do dyskusji 

 

ypadki 

 

  

 

  

 giczne opisane w rozdziale 7 zastosowano przy 
 

  

 

 

 

co zapobiegnie dalszemu wzrostowi 
 

 

 

 

opracowanej metody. 

, precyzji 
 : 

 co  
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 w 
(str. 58), 

 w
 

 autor nie stosuje deklinacji nazwisk (np. str. 31, str. 33, str. 84)) 

 nie  

 liczne , 

 opisy  

 brak numeru rysunku (str. 128), 

 autor miesza opisy  angielskim. 

jest bardzo pozytywna. 

. Struktura dysertacji jest logiczna.  

 
Autorowi, i dlatego ich tutaj nie przytaczam.  

 

 

z wykorzystaniem technik projektowania topologicznego
 

projektowania ukierunkowanej na tej klasy roboty.  

e funkcji celu i  optymalizacji 
na podstawie wymaganych zdolno   z wykorzystaniem 

szacowanie reprezentatywnych , procedury 
definiowania przestrzeni pasywnej w procesie optymalizacji topologicznej 

 

zwalidowana. 
bardziej obszerny.  

merytorycznej recenzowanej rozprawy i w ter dyskusyjny. 

Praca jest bardzo dobra 
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. Przedstawiona 
praca wykazuje dobre przygotowanie Autora do samodzielnej pracy naukowej.  

R  
wysokie 

 
. 

ie ostatecznej 
 

Tomasza 
owania topologicznego  wymagania 

wniosek o dopuszczenie Autora do publicznej obrony, a 
do nadania mgr.   -
technicznych w   

 

9 lipca 2025 r. 

 

 

        

 

 


