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Oponentsky posudok

habilita¢nej prace s nazvom ,,Hybridné mobilné servisné roboty*
habilitanta Ing.Rudolfa Janosa,PhD., odborny asistent na Katedre robotiky
SjF TU v KoSiciach v odbore Vyrobna technika

Sucasny rozvoj mobilnej robotiky stdle h'ada nové spdsoby rieSenia mobility tak, aby &o
najviac ziskal velki manévrovatelnost a o najlepSie zvladnutie prekaZok v réznom
neStruktirovanom prostredi.

Ako zaujimavym trendom su rieSenia kombinacie roznych druhov, resp. typov lokomocie.
Jednym znich su aj integrované rieSenia noha — koleso. Z pohladu tohto vyvoja téma
habilitatnej prace s ndzvom hybridné mobilné servisné roboty je aktudlna a v budicnosti
s o¢akavanym intenzivnym vyvojom.

Aktudlnost’ témy habilitant dokumentuje prehladom vyvinutych a prakticky pouzitych
hybridnych mobilnych robotov v najnaro¢nej$ich podmienkach ako napr. na Mesiaci — robot
Curiosity. Nasledne habilitant uvadza prehl'ad principov kolesovych a kragajucich rieSeni
mobilnych robotov. Vhodnym doplnenim tohto prehladu by boli zavery vztahujice sa na
odporucania, ktoré principy kombindcie st vhodné pre hybridné podvozky a na oblasti ich
pouzitel'nosti.

Autor sa v préci taktieZ venuje pristupu a metodike navrhovania servisnych robotov. Jednymi
z rozhodujucich kritérii na vol'bu kons$trukcie maju charakteristiky prostredia, v ktorom sa ma
pohybovat’. Ako by ich bolo mozné klasifikovat’ a nasledne s akymi rieSeniami mobility by sa
dalo uvazovat’? Otazka je v podstate roz§irenim predchadzajicej pozZiadavky.

Znalna Cast’ prace je venovana kracajucim platformam servisnych robotov. Podrobnejsie
rozpracovava biomechanické charakteristiky chodze ako priestorovo-¢asovému javu. V tejto
suvislosti vysvetl'uje terminologiu vztahujucej sa ku chddzi a k zdkladnym typom postojov.
Podrobnejsie je popisany postoj cicavcov a postoj plazov. Za podstatné rieSenie hybridného
podvozku habilitant rozpracovava poznatky tykajuce sa statickej a dynamicke;j stability.

Jadro prace tvori 4. kapitola ,,Overenie dynamickych vlastnosti hybridnych podvozkov
robotov*. Ako biologicky model bol zvoleny postoj cicavca s umiestnenim néh vo vertikalnej
rovine rovnobeznej so sagitdlnou rovinou tela, priCom kinematika nohy vychadza
z biologického modelu kona s istou redukciou poétu stupiiom vol'nosti a s pridanim aktivneho
kolesa umiestnené¢ho na konci nohy. Aj ked’ sa v praci konstatuje, Ze mobilna platforma bola
navrhnuta tak, aby bola ¢o najsymetrickejsia, predsa sa domnievam, ze by bolo vhodné tento
model urcit’ tak rozmerovymi ako aj hmotnostnymi charakteristikami resp. rozsahom pohybov
¢1 pomerom, str. 61 aobr.43. To plati aj v d’alSich obrazkoch, Zial' si nakreslené prili§
zjednodusene.

Vel'mi zaujimavym prekonavanim prekazok je ich preskok. Je to naro¢na uloha rieSenia, ktora
si vyzaduje poznanie mnohych zékonitosti dynamického pohybu. Co umoziiuje Vami zvoleny
simulacny softvér a o ste mali Vy definovat’, napr. optimalnu polohu nohy pri doskoku a pod.



Pracu a vysledky pana Ing.Rudolfa Janosa,PhD. poznam ako svojho spolupracovnika uz ako
Studenta s prejavom tvorivého pristupu k rieSenym tlohdm a projektom a hodnotim vysoko
pozitivne. V suCasnosti sa aktivne venuje navrhu, realizacii a prezentacii pneumobilu so
zaujimavym pohonom. Preto moja zavere¢nd otazka je smerovand na moznost stavby
hybridného pneumobilu resp. v kombindcii s inym pohonom.

Zaverecné hodnotenie

e Préca svojou témou je aktudlna a patri do rozvoja odboru Vyrobna technika a verim, Ze
danu tému habilitant bude rozvijat’ v §ir§ej miere a hlbsie aj v buducnosti, v ¢om vidim
prinos pre d’alsi rozvoj robotiky na SjF TUKE.

e Jeho podiel na budovani laboratoérii a na rieSeni projektov arealizacii jednoznacne
potvrdzuju jeho odbornu erudovanost’ pre konStrukéno-realiza¢né rieSenia.

e V pedagogickej oblasti sa zapaja do vedenia SVOC, podielal sa na tvorbe 2
vysokoSkolskych ucebnic, priprave novych predmetov, kazdorolne je veducim
niekol’kych diplomovych prac.

e Vo vedecko-vyskumnej ¢innosti sa orientuje na mobilitu servisnych robotov a to najmi
z pohl'adu konStrukénych rieSeni. Je zapojeny do viacerych vyskumno-vyvojovych
projektov a projektov pre prax (VEGA, KEGA, APVV, OPVaV, Erasmus,...).

e Publikacna Cinnost' habilitanta prekracuje normy TUKE aj SjF. Vysledky svojej
vedecko-vyskumnej ¢innosti publikoval vo vyznamnych zahraniénych ¢asopisoch, ma
ohlasy v WOS a Scopus. Jeho publikacie a ohlasy na nich potvrdzuji jeho odbornu
erudovanost’ a uznanie odbornou komunitou tak doma ako aj v zahrani¢i.

Zaver

Ing. Rudolf Jano§, PhD. svojimi doteraj$imi vystupmi preukédzal splnenie tak vSeobecnych
poziadaviek ako aj kritérii SjF TU v KoSiciach pre habilitatné pokraovanie na ziskanie
vedecko-pedagogického titulu docent podla Vyhlasky MS SR &. 6/2005 Z.z. a po Gspesnej
obhajobe navrhujem menovanému udelit’ titul docent v $tudijnom odbore 5.2.20 Vyrobna
technika.
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