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1.Zakladné udaje o habilitantovi

Meno a priezvisko:  Vladimir BULEJ

Dadtum narodenia:  24.11.1983

Miesto narodenia: ~ Martin

Pracovisko: Zilinsk4 univerzita v Ziline
Strojnicka fakulta

Katedra automatizacie a vyrobnych systémov

Akademické a vedecké hodnosti:

2007 - 2010 - PhD. v 3tudijnom odbore 5.2.7 Strojarske technologie a materialy, $tudijny
program: Automatizované vyrobné systémy, Zilinské univerzita v Ziline, Strojnicka fakulta,
Katedra automatizacie a vyrobnych systémov, Téma dizertatnej prace: Vyvoj mechanizmu

s hybridnou kinematickou $truktiirou

2002 - 2007 - Ing. v 3tudijnom odbore 2310803 Strojarska technoldgia, $pecializacia:
Vyrobné systémy s priemyselnymi robotmi a manipuldtormi, Zilinsk4 univerzita v Ziline,
Strojnicka fakulta, Katedra obrabania a automatizécie, Téma diplomovej prace: Ndvrh
simulacnych programov pre mobilné a paralelné roboty (ziskanad Cena dekana za najlepsiu

diplomovu pracu; ziskané cena Rektora za vynikajuce $tudijné vysledky -&erveny diplom)
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Kontinudina vzdeldvacia cinnost”

Kontinuédlna vzdeldvacia &innost' na SjF Zilinskej univerzity v Ziline v odbore Strojérstvo,

v ktorom sa uskutoéiiuje habilitacia, je od roku 2007 a3 po sucasnost’.

2. Nazov habilitagnej price

Trendy vo vyskume, vyvoji a aplikdcidch mechanizmoy s paralelnou kinematickou

Struktirou
3. Ndzov habilitatnej prednasky

Navigdcia a plinovanie drih y mobilnych robotickych systémov

4. Habilitaéna komisia
Predseda: prof. Dr. Ing. Ivan Kuric —- UNIZA v Ziline, SjF, KAVS

Clenovia: Dr.h.c. prof. Ing. Jozef Zajac, CSc. — FVT-Presov, TU KoSice, KAVT
prof. Dr. Ing. Jozef Peterka — MTF -Trnava, STU, KOAT UVTE

5. Oponenti habilitaénej prace

prof. Ing. Peter Deme¢, CSc. - KVT / SjF, TU Kosice
prof. Dr. Ing. Milan Siga — UNIZA v Ziline, SjF, KAME
doc. Dr. Ing. Radek Knofli¢ek — VUT v Bmg, FSI, UVSSR-ORR

6. Ddtum a miesto zverejnenia habilitaénej prednasky



Pravda — dennik - 02.05.2019

7. Datum a miesto konania habilitaénej prednasky

Zilinska univerzita v Ziline, Strojnicka fakulta, zasadatka dekana SjF, I1. poschodie,
NA 205 - 9,30 hod. - 30.5.2019.

8. Stanovisko oponentov habilita¢nej prace
prof. Ing. Peter Demec, CSc. - KVT / SjF, TU Kosice

Oponent uvadza, Ze habilitatna praca je vypracovana v siilade s §1, ods. 3, pism. b.,
Vyhlasky 6/2005 MS SR v zneni neskorsich predpisov, ako monotematickd praca, ktora
prinasa nové poznatky, v rozsahu 150 stran, vratane obrazkov, tabuliek, zoznamu citovanej a
pouZitej literatury, as jednou prilohou. Uvéadza, Ze téma habilitatnej prace: je aktualna a
orientovana na problematiku odboru habiliticie: 5.2.1 Strojarstvo a je rozélenena na ivodnu
Cast, 4 kapitoly a Zaver. Obsahom prvej kapitoly je definicia paralelnych kinematickych
mechanizmov (PKM), ich vlastnosti v porovnani so sériovou kinematikou a stru¢ny prehl'ad
historického vyvoja PKM. Druh4 kapitola je zamerana na popis vyvojovych tréndov PKM vo
vieobecnosti, ako aj v konkrétnych aplikdcidch v robotike a manipulaénej technike,
vyrobnych strojoch a zariadeniach, simuldtoroch, meracej technike, energetike, medicine,
stavebnictve, komunikaénej technike, optike a astrondmii. Tretia kapitola podava podrobny
prehl'ad o vyskume PKM so zameranim na svetové centra vyskumu a vedice osobnosti, ktoré
¢i uz v nedavnej minulosti, alebo v stasnosti maju rozhodujuci vplyv na d’al$ie smerovanie
vyskumu, vyvoja a hl'adania aplika&ného priestoru pre PKM. Ide o origindlnu resers$ a prehl’ad
poznatkov o aktudlnom stave vo vyskume v oblasti PKM, zostavent autorom na zdklade
dostupnych informécii ziskanych z literarnych zdrojov, ale aj na zéklade jeho osobnych
kontaktov s veducimi osobnost’ami v sledovanej oblasti a staZi na tychto pracoviskach. Stvrta
kapitola predstavuje vyskum a vyvoj PKM na materskom pracovisku habilitanta s dérazom na

jeho vlastny prinos v sledovanej oblasti, ktory obsahuje prehl’ad hlavnych oblasti autorovho

vyskumu a tieZ jeho iastkovych vystupov (viaceré z nich boli realizované pod jeho vedenim




v rdmci zavereénych prac Studentov). Tito kapitoly Povazuje oponent z3 kPagovu z hladiska

prinosu habilitanta pre rozvoj odbory,

konstatuje, Ze:

- Vysledky habilitagnej prace si  vyugiterng ako v technicke; praxi, tak aj

vedeckych zbornikoch 2o svetovych  kongresoy a konferencii vydanych
vV zahraniénych vydavatel’stvéch, vedicim autorom, resp. spoluautorom d’algich 27
vedeckych prac publikovanych v zahrani¢nych (3), resp. domdcich (24)
nekarentovanych ¢asopisoch a zbornikoch z konferencii, Je spoluautorom 2 UZitkovych

vzorov. Okrem toho Jje vedicim autorom, resp, spoluautorom 10 odbornych préac
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publikovanych na Slovensky (9) a v zahrani¢j ( 1). Pre pedagogicky proces vypracoval
ako spoluautor 2 vysokoskolské skripta. Z celkového pocétu 92 bibliografickych
zaznamov je Ing. Vladimir Bulej, PhD. evidovany ako jediny alebo vedici autor
v 27,17 % pripadov. Mozno teda konstatovat’, ze habilitant ma dobré predpoklady
viest' v budicnosti riesitel'ské kolektivy vedecko-vyskumnych tloh, resp. garantovat
edukaény proces v zmysle prislusnych ustanoveni Vysokoskolského zakona.
- Forma spracovania habilitatnej prace preukazuje vePmi dobré didaktické schopnosti
habilitanta.
Na publikécie habilitanta Je registrovanych celkom 119 ohlasov (vratane samocitacii);
ztoho 95 ohlasov (69 bez samocitdcii) je v publikaciich registrovanych v databizach
WoS/SCOPUS. Odozva na prace habilitanta a jeho doterajsiu  &innost nepochybne

preukazuje, Ze je znamy a uznavany vo svojej odbornej komunite nielen na Slovensku, ale aj
v zahrani¢i.

K habilita¢nej praci ma oponent nasledovné otazky do diskusie:

1. Ktory z prinosov habilitaénej prace povazuje habilitant za najdodlezitejsi pre
rozvoj odboru habilitacie a preco?

2. AKa4 je sti®asna medzinarodna spolupraca habilitanta v odbore jeho &innosti?

3. AKka je sucasna pozicia habilitanta v oblasti riesenja grantovych vyskumnych

projektov, resp. projektov aplikovaného vyskumu a v transfere vysledkov svojej vedeckej
prace do pedagogického procesu (projekty KEGA) na Jjeho materskom pracovisku?
4. Aké s predstavy habilitanta o d'alSom rozvoji Studijného odboru Strojarstvo so

Zameranim na problematiku PKM na Strojnickej fakulte ZU v Ziline a o jeho d’alom

osobnom prinose pre tento odbor?

Oponent uvadza nasledovné zhodnotenia:

PredloZen4 habilita¢na praca autora Ing. Viadimira Buleja, PhD. na tému 7; rendy vo
Vyskume, vyvoji q aplikdcidgch mechanizmov s paralelnou kinematickoy Struktiirou spita
kritéria kladené na kvalifika¢né prace daného stupfia. Habilitana praca obsahuje pévodné
vysledky prace habilitanta, ktoré boli publikované v domécich a zahraniénych ¢asopisoch a
zbornikoch vedeckych prac ako aj v zbornikoch z konferencii, Prica prind$a konkrétne

Prinosy ako pre spologenski prax, tak aj pre rozvoj Studijného odboru.
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Zaverom oponent konStatuje, Ze Ing. Vladimir Bulej, PhD. habilitaénou pracou: Trendy
vo vyskume, vyvoji a aplikdcidch mechanizmov s paralelnou kinematickou Strukturou,
preukazuje odborné zvladnutie danej problematiky v odbore 5.2.1 Strojarstvo, a preto
odporti¢a, aby habilitatna praca bola prijatd k obhajobe a v pripade Gspe$nej obhajoby bol v
zmysle Vyhlasky MS SR ¢&. 6/2005 Z. z. o postupe ziskavania vedecko-pedagogickych titulov

alebo umelecko-pedagogickych titulov docent a profesor menovanému udeleny titul docent v

odbore: 5.2.1 Strojarstvo.

prof. Dr. Ing. Milan Sdga — UNIZA v Ziline, SjF, KAME

Oponent tvodom konStatuje, Ze predloZena praca obsahuje celkovo 150 stran (138
obrazkov, 216 literarnych zdrojov), je &lenend do 4 kapitol plus Predhovor, Uvod a Zaver, &o
prezentuje vhodne zvoleny pristup autora pri jej zostavovani a pisani. V Predhovore autor
oboznamuje itatel'a s jeho pdsobenim v danej oblasti, ale aj motivaciou, medzinirodnou
spolupracou a tieZz ozrejmuje spdsob kategorizdcie informécii a ich delenie na oblast
vyskumu, vyvoja a aplikdcii mechanizmov s PKS. V Uvode je nasledne struéne
charakterizovana oblast’ vyvoja mechanizmov s paralelnou kinematickou $truktirou od ich
prvopociatkov, ich najuspesnejSi predstavitelia a aktualne vyvojové trendy. Taktiez v
kratkosti informuje Citatel'a o Struktire a obsahu jednotlivych kapitol. Kapitola 1 prinasa
Citatelovi prehlad najdoleZitejSich informécii o paralelnych mechanizmoch, definuje a
charakterizuje zakladné pojmy z oblasti PKS, truktiru mechanizmov a pouZivané typy
kinematickych vizieb, ako aj kratky pohlad do histdrie a na jednotlivé vyvojové etapy aZ po
suCasnost’. V kapitole 2 sa habilitant venuje predovSetkym trendom vo vyvoji novych
mechanizmov a zariadeni s inovovanou $truktirou na baze PKS, ako aj novym, zaujimavym a
inovativnym aplikdciam tychto mechanizmov. Prepojenie vyvoja mechanizmov a aplikécii a
ich zaradenie do jednej kapitoly je moZné povaZovat' za logické, o zd6vodnil aj samotny
autor prace. Aplikacie su roz€lenené do 4 zékladnych oblasti — robotika a manipulaéna
technika, vyrobné stroje a zariadenia, simuldtory a testovacie stavy a ostatné aplikacie.
Prehl'ad je doloZeny ako textovo, tak aj adekvatnym poétom obrazkov a odkazov na zdroje.
Nosnymi témami kapitoly 3 st aktudlne trendy vyskumu v oblasti PKS, zoznam

renomovanych odbornikov v danej oblasti vyskumu, ich vedecky prinos a orientacia, rieSené



projekty, obsah ich publikatnych vystupov a prehl'ad poznatkov z najnovsich vedeckych
dlankov publikovanych v renomovanych <asopisoch, zbornikoch z konferencii a
monografiach. Kapitola 4 prind$a pohfad na vyskum a vyvoj v oblasti PKS na pracovisku
autora v poslednych rokoch, prehl'ad rieSenych projektov, prototypov a funkénych modelov
vyvinutych na pracovisku, priom je tieZ uvedeny prinos a profesijné zameranie habilitanta.
Cast’ venované prinosu autora obsahuje aj Ciastkové vystupy diplomovych prac, ktoré boli
realizované pod jeho vedenim, &o doklada pripravenost’ viest' Studentov. V zavere kapitoly je
ties zaradena Gast venovand ohlasom v renomovanych Gasopisoch na préce autorského
kolektivu, kdc: habilitant figuroval ako spoluautor. Oponent v3ak upozorfiuje, Ze tato ast’ je
vlastne jadrom celej prace, ¢o povaZuje za trochu neit'astné riedenie pri $truktirovani prace.
Otakéval hlbsie popisanie prace autora, jeho aktivity a nie aktivity katedry. TaktieZ podla
oponenta chybaju zovieobeciiujiice zhodnotenia vysledkov (pohlad na prinosy pre odbor)
a podrobnejgia prezentacia jeho d'alSieho vyskumu v predmetnej problematike.

Podla oponenta, kombindcia teérie kinematiky a navthovania mechanizmov
robotickych §truktir, najméd paralelnych sa ukazuje ako vydareny spdsob rieSenia
komplikovanych pohybovych aktivit robotov, robotickych  centier, resp. inych
automatizaénych uzlov. Spolu s najnoviimi vypoctovymi prostriedkami v prepojeni na redlne
aplikdcie patri rieSena vedecka téma do oblasti aktualneho vyskumu viacerych technicky
orientovanych vednych odborov, Strojérstvo nevynimajic. Modemné konstrukéné navrhy
paralelnych robotov &asto aj s netradi€nymi rieeniami musia byt podrobené zodpovedne;j
analyze. Preto oponent chcel vyzdvihnit' snahu autora zosumarizovat' poznatky z oblasti
analyzy paralelnych kinematickych Struktir ana zaklade teoretickych, ako aj vlastnych
(empirickych) skisenosti vyjadrit fundované zavery, Co habilitant aj demonstroval na
mnoZstve prikladov existujicich mechanizmov, ich aplikécii v strojarskych aj nestrojarskych
oblastiach a predovetkym prehladom ich rozsiahleho vyskumu v poslednych rokoch (¢o bolo
dolozené aj mmnoZstvom odkazov predovsetkym &lanky uverejnené v zahrani¢nych
indexovanych ¢asopisoch).

Dalej oponent uvadza, Ze habilitant si dal za ciel predloZit’ teoreticky, ale najmé
realizatny pohlad na paralelné kinematické mechanizmy navrhnuté doma a vo svete,
aplikacie v robotickych schémach rdzneho urcenia a praktického vyuZitia, ako napriklad v
konstrukcii obrabacich, tvarniacich strojov, v meracich, kalibraénych, & medicinskych
zariadeniach a pod. Niektoré prezentované myslienky boli na pracovisku habilitanta
rozpracované a aj zrealizované a aplikované do prototypovych modelov. Preto kon3tatuje, Ze

zamer prace bol naplneny a presved¢ivy.
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Podl'a oponenta, vybrané pristupy hodnotenia kinematiky a efektivnosti paralelnych
mechanizmov vhodnych pre priemyselné aplikécie i participacia pri realizacii profotypov
vychadzali z charakteru prace. To si vyZadovalo vyborné znalosti z oblasti ako si matematika,
kinematika mechanizmov, programovanie, konStruovanie a technolégie. Habilitant pouZité
postupy opisal odborne i pedagogicky erudovane apredlozil kvalitny pohl'ad na teériu
i aplikdcie, ¢o je velmi pozitivne, najmé z pohladu §tudijného odboru Strojarstvo. Podl'a
oponenta je $koda, Ze v zavere podrobnejSie nezosumarizoval svoj osobny pohlad na

prezentovanu vedecku problematiku.

Oponent mal k habilitaénej praci nasledujice otdzky a pripomienky:

Otdzky:

1. Prosim, aby habilitant pri obhajobe kratko odprezentoval svoj prinos pri rieSeni
uvedenej problematiky, ked'Ze v préci sa dost’ sistredi na vedecké dielo odbornikov zo
zahrani¢ia. Pozabudol vyzdvihnat' vlastny prinos, ktory je vyznamny, avSak maélo
zvyrazneny.

2. Ktorymi aktivitami ste prispeli k budovaniu robotického centra na pracovisku? V praci
ste o tom informovali, av8ak podl'a mila Gsporne.

3. Prosim o vyjadrenie habilitanta, ktoré vysledky vlastného vyskumu povazuje
zpohladu svojho odborného rastu za najvyznamnejSie (karenty, patenty,
laboratéria,...?), atieZ o podrobnejSiu prezenticiu — viziu dalSiecho vyskumu
v predmetne;j oblasti.

4. Prosim, aby sa habilitant vyjadril aj k modelovaniu kinematickych $truktur v Matlabe.
Robi sa na katedre vyskum aj v tejto oblasti? Existuje podrobny matematicky‘ model

paralelnej robotickej Struktury?

Niektoré pozndamky a pripomienky:

1. Prvych takmer 100 strdn prace malo byt podla oponenta zosumarizovanych na
maximalne 30 -35 stranich a d’alej bolo potrebné sa ststredit’ na vlastnu pracu a pochvélit’ sa
tym, Co sa podarilo vyrie$it. NajpodstatnejSiu ¢ast’ — vlastné rieSenia autor spracoval aZ
v zdvere. Tam uZ prezentuje svoje vysledky. Oponent si mysli, Ze $truktira tejto inac
hodnotnej prace nebola zvolena optimalne.

2. Na druhej strane vyzdvihuje snahu autora o sumarizaciu danej vedeckej problematiky

v intencidch celosvetového poznania, o povaZuje za unikatny poin. Ako uvadza, stak
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podrobnym rozborom sufasného stavu sa v pracach podobného typu este nestretol. To
povaZuje za potrebné skuto¢ne ocenit’.

3. Zoznam skratiek, znatiek a symbolov odpori¢am zoradit’ podl'a abecedy alebo podra
ur¢itého logického sledu. Pri niektorych veli€inach chyba jednotka (napr. g), v skratke ,,SK -
sériova kinematika (angl. PK - Parallel Kinematic)“ — spravne by malo byt (angl. SK — Serial
Kinematics), ¢o v3ak autor pravdepodobne po kopirovani z predoslého riadku zabudol
prepisat’.

4, V Uvode sa vyskytuje dvakrat takmer identicka veta »Hlavnymi problémami su
geometrické limity, pritomnost’ singuldrnych poloh v pracovnom priestore, trenie v kiboch a
heterogénne. rozloZenie vlastnosti v pracovnom priestore.“ (na str. 6, koniec odseku
»,Mechanizmy s PKS predstavuji ... na str. 7, stred odseku »,Mechanizmy s PKS st
teoreticky schopné ...“).

5. V praci sa nachadza viacero gramatickych chyb a chybi&iek, ktorym sa do buducna
odporuca vyhnut'.

Celkové spracovanie prace hodnoti oponent na velmi dobrej trovni s vynikajiicim
prehladom, €o sa vo svete v danej oblasti deje. K jazykovej a terminologickej stranke prace
uvadza, Ze autor bol pri pisani trochu nepozorny, zaznamenal viacero preklepov, ktoré vsak

neznizZuju jej obsahovu Groveri.

Oponent v zavere konStatuje, Ze napriek niektorym pripomienkam, ktoré uviedol v
posudku, konstatuje Ze posudzovand habilitaéna praca pana Ing. Viadimira Buleja, PhD. spitia
obsahové a vecné podmienky kladené na prace takéhoto typu a je v stlade so Zakonom &.
131/2002 Z.z. o vysokych 8koldch a o zmene a doplneni niektorych zakonov a s Vyhlaskou &.
6/2005 Z.z., § 1, odst. 8, a zaroveii konstatuje, Ze nie je opakovanim dizerta&nej prace. TaktieZ
konstatuje, Ze:

- vedecké jadro prace zodpoveda profilu odboru 5.02.01 strojérstvo a vybrané vysledky
prace boli prezentované v renomovanej vedeckej tlagi a na akceptovatelnej trovni,

- praca dokazuje vysoku pedagogicki erudiciu a didaktické schopnosti uchadzaéa.

- zoznam prac uchadzada dokazuje jeho vysoku vedecku erudiciu a oponent veri, Ze po
ziskani titulu docent ziska pracovisko fundovaného odbornika.

- citatny ohlas habilitanta preukazuje uznanie vedeckou komunitou nielen doma ale aj v
zahranici.

- menovany spliia kritéria pre menovacie konanie za docenta na SjF ZU v Ziline.



Preto pracu odporu¢a k obhajobe a po uspesnej prezenticii a pozitivnom vyjadreni
habilitanej komisie navrhuje pokradovat’ v menovacom konani za docenta vo vednom odbore

5.02.01 Strojarstvo.

doc. Dr. Ing. Radek Knoflicek — VUT v Bmg, FSI, UVSSR-ORR

V tivode oponent uvadza, Ze rozsah posudzovanej habilitatnej prace je 150 ¢islovanych
strdn viazanych v pevnej vizbe a zakladom jeho posudku je kriticky rozbor jej obsahu,
vedeckej a pedagogickej urovne, d’alej je hodnotena povodnost’ obsahu a tiez spdsob a forma
jej spracovania z didaktického hladiska. Okrem samotnej prace oponent hodnotil aj
vSeobecne platné kritéria, ktoré sa vo vedeckej komunite pouZivaju pre oponovanie
a hodnotenie kvality vysokoskolskych kvalifikanych prace, do ktorych patri aj habilitadna
praca. Oponent v tvodnych &astiach posudku vymenovava zoznam dokumentov, ktoré mu
boli predloZené a na zaklade ktorych vykonal predmetné hodnotenie.

Aktudlnost’ témy habilita¢nej prace

Oponent konstatuje, e predloZena a nim posudzovana habilitaény praca sa zaobera
aktualnou problematikou z oblasti vyskumu, vyvoja aaplikacii mechanizmov na béze
paralelnej kinematickej Struktiry a to nielen v rémci SR, ale aj zahrani¢ia. Uspechom j Je, Ze aj
Zlhnskej univerzite v Ziline boli UspeSne vyvinuté a aplikované vyrobné stroje a
predovietkym roboty s PKS. Této rozsiahla &innost zahrfia aktivity v oblasti aplikovaného
vyskumu, ktory sa odraza v projekeii a konstrukcii tychto zariadeni, vo vyvoji SW a HW
produktov, po&itadovej simuldcii a riadeni elektromechanickych &asti strojov a podobne.

Ako je uvedené, aj napriek tomu, Ze ich prvopociatky vyvoja siahajti do povojnového
obdobia, ich rozsireniu branili problémy spojené s ich riadenim, ovladanim jednotlivych
pohonov tak, aby boli schopné vykonavat poZadovanti drahu s danym zrychlenim
arychlostou, &o sa ukazalo ako velmi naro&né. Vzhladom k tomu, Ze sa problematikou
vyvoja machineware (MW), HW, SW a brainware (BW) prostriedkov pre stroje &i roboty s
paralelnou alebo hybridnou kinematickou $truktdrou (HKS) i nadalej zaoberaju vedecko-
vyskumné pracoviskd po celom svete je nepochybné, Ze obsah habilitatnej prace Ing.
Vladimira Buleja, PhD., ktory sumarizuje, systematicky triedi aktudlne trendy vo vyvoji,
vyskume a aplik4cidch mechanizmov s PKS, je i nad'alej aktudlna. Z pohladu oponenta

habilitagni prace je aktualnost’ témy splnena.
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Habilitaéna praca mé celkovo 150 Cislovanych stran a je &lenend do 4 kapitol, pri¢om
kapitolu éislo 4 je moZno povaZovat’ za autorsky Uplne pdvodni a prezentuje dosiahnuté
vysledky vyskumu a vyvoje mechanizmov s PKS na pracovisku autora, teda na KAVS SjF
ZU.

V uvodnych kapitolach habilitatnej prace st uvedené historické zaujimavosti zo stavby
a postupne ziskavanych znalosti 0 PKS od pociatkov (cca rok 1900) az do obdobia po roku
2000, kedy bol zrejme nevyraznejsi zdujem a rozvoj PKS. Nie su opomenuté trendy vo vyvoji
a aplikaciach PKS, &i uz v manipula¢ni a robotické technike alebo v konstrukcii vyrobnych
strojov a zariadeni, a to ako vo svete, tak i na domacej péde ZU v Ziline a Slovenska.
Oponent vyjadril potesenie, Ze bol pomerne podrobne rozobrany aktualny stav vo vyskume
PKS, s uvedenim centier v Eufope a vo svete, vratane vediicich osobnosti svetového
vyznamu, doposial’ takto v Ziadnom dostupnom zdroji nikde neboli uvedené.

Stvrta kPagova kapitola je venovang vyskumu a vyvoji PKS na pracovisku habilianta,
priCom sa autor prace hibsie venuje aj vlastnym a pévodnym vysledkom, metédam a
prostriedkom, ktoré boli pouZité v jeho praci, &innosti projektanta, konstruktéra alebo
vedecko-vyskumného pracovnika, hladajticeho doposial’ nezname a neprebadané vlastnosti a
charakteristiky nového technického objektu, ktorymi s mechanizmy s PKS nebo HKS.

Oponent uvadza, ze z jeho pohl'adu su v praci predloZené vysledky v oblasti vlastného
vyskumu a vyvoja koncepcii mechanizmov s PK$ a HKS, dalej vytvorenych matematickych
modelov kinematickych Struktir, ich simulacie v prostredi Matlab/Simulink, s vyustenim do
praktickej aplikacie, bolj Uplne splnené.

Obsahovo je praca zrozumitelns a prehladne €lenend. Velkost pisma a obrazky su
dostatoéne velké a v dobré rozliSovaci tirovni. Pouzity vedecky Jjazyk je a bez vaznych chyb
Co sa tyka terminolégie a obsahu,

Oponent konstatuje, Ze zo z0znamu pouZitej literatiry je viditelné, Ze habilitant v
priebehu dlhych rokov postupne odborné a vedecko-vyskumné prace prestudoval a nasledne
aplikoval velké mnozstvo podkladov, z ktorych ziskal velmi dobry prehlad o aktuélnej
irovni rie3enej problematiky a vytvoril tak predpoklady pre uspesné riesenie vlastne;j
odbornej a vedecko-vyskumnej prace na KAVS, &o vyustilo do podoby habilita¢nej prace. Z
dostupnych podkladov nasledne vyplyva i prenos poznatkov smerom ku $tudentom na
domovske;j katedre, ale i mimo fiu. Pozitivne hodnoti tie pomeme velké mnoZstvo odkazov

na viastni vedecko-vyskumnt &innost a vlastnti publikagnu &innost’ v oblasti PKS.
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Ako v zavere posudku oponent uvadza, podla jeho nazoru predloZena habilitaéna praca
spliia si¢asné poziadavky kladené na tento druh vysokoskolskej kvalifika¢nej (pedagogicko-
vedeckej) prace z prisluSného vedného odboru. Nové koncepcie rieSeni, moderné pristupy a
invencie tvorcov strojov, zariadeni a priemyselnych robotov, vedice k novym poznatkom v
oblasti konstrukcie zariadeni na baze PKS - to je jeden zo spdsobov odbornej, vedecko-
vyskumnej prdace na technickych univerzitich (naneitastic za <&asto nepriaznivych
podmienok). Po stranke formalnej m4 habilitaéna praca velmi dobra uroveni (grafické tiprava,
pouzity odborny jazyk atd.). Habilitatni prace je o do obsahu a prezentacie podstatnych
informécii vyvaZend, bez zbytonych formélnych nedostatkov. Je zrejmé, Ze habilitant ma
vyborny prehl'ad v rieSenej problematike a su¢asne i schopnost’ analyzovat’ problematiku a
hladat, nachadzat' a riedit’ Ciastkové, zndme ieSte neprebadané problémy zo sledovanej
oblasti PKS, resp. HKS, a taktiez dokaZe u¢inne spolupracovat’ v tyme riesitelov projektu,
ako aj predavat’ svoje poznatky a ziskané skusenosti d’al§im generaciam Studentov technickej
univerzity v podobe prednasok.

Oponent preto konstatuje, Ze habilitatni prace predloZena k oponovaniu ma poZadovanu
trovefi, je napisand ucelene, bez nimietok oponenta k jej obsahu alebo forme. Doposial
dosiahnuté vysledky vlastnej pedagogicko-vedeckej prace uchddzada, ako aj ohlas na ne vo
vedeckej komunite odpovedajii poZiadavkam habilitaéného konania k udeleniu vedecko-

pedagogického titulu docenta na Zilinskej univerzite v Ziline.

Potas obhajoby habilitatni prace oponent odporuta poloZit' habilitantovi nasledujice
doplitujtice otazky:

1. Spresnite, o sa rozumie ,,vyvojom PKS¥, aké st prostriedky vyvoja, uved’te minimalne
jeden priklad vysledkov vyvoja?

2. Spresnite, o sa rozumie ,,vyskumom PKS“? Definujte okruhy problematiky vyskumu, aké
m4 prostriedky, metddy, matematicky aparat?

3. Z odborné literatiry je zndme, a z Vadej habilitatnej prace to taktieZ vyplyva, Ze stroje a
roboty s PKS alebo HKS majii behom vykonavania pohybu koncového &lena kinematického
retazca premenlivé vlastnosti a charakteristiky. Prikladom st napriklad geometrické limity,
pritomnost’ singulérnych poléh pohybujiceho sa koncového €lena v pracovnom priestore,
trenie v kiboch a heterogénne rozloZenie vlastnosti v pracovnom priestore. Je mozZné
odhadnut’, ako sa bude postupovat’ d’alej pri eliminovani tychto menej priaznivych vlastnosti

a i vobec ma zmysel sa uvedenymi problémami zaoberat’ nielen z hl'adiska teérie, ale aj

praxe?



4. Je moné odhadnut smery Vasho daldieho pdsobenia a vyskumu a vyvoja v sledovanej

oblasti PKS a HKS na Vasom materskom pracovisku?

9, Hodnotenie habilitaénej prednasky habilitaénou komisiou
Verejna habilitaéna prednaska Ing. Vladimira Buleja, PhD. na tému:
»INavigdcia a pldanovanie drdhy mobilnych robotickych systémov“,

bola prednesena na Strojnickej fakulte Zilinskej univerzity v Ziline diia 30.5.2019. Na
habilitatnej prednaske sa okrem vybranych &lenov Vedeckej rady zcastnili &lenovia
habilitatnej komisie, oponenti ahostia podla prezentnej listiny. Priebeh habilitatnej
prednasky a rozpravu k nej viedol predseda habilitatnej komisie prof. Dr. Ing. Ivan Kuric.
V uvode predseda habilitaénej komisie vyzval habilitanta, aby prezentoval problematiku
navigécia a planovanie drahy mobilnych robotickych systémov.

Habilitant predniesol habilitaéni prednasku s ndzvom Navigicia a planovanie drahy
mobilnych robotickych systémov. V uvode predndsky sa habilitant v kréatkosti venoval
véeobecnym poznatkom z oblasti mobilnej robotiky a mobilnych robotov s dérazom na
pokrok a dosiahnuté vysledky v celosvetovom vyvoji mobilnych robotov a mobilnej robotiky.
Nasledne bola rozobrand problematika $truktury riadenia autonémnych mobilnych robotov,
zdkladné otazky autonémnej navigéacie a ulohy z nej vyplyvajuce, ako aj definicia schémy
riadiacej slugky a interakcie mobilného robota s prostredim.

Dalej upriamil pozornost’ na nutnost’ vol'by vhodnej formy reprezenticie prostredia,
&ize typy map prostredia, v ktorom sa ma mobilny robot pohybovat’, pricom boli podrobnejsie
charakterizované jednotlivé typy mép a kritéria pre vol'bu optimalnej Struktiry. Nasledoval
rozbor oblasti navigacie a planovanie drahy mobilnych robotov, opis jednotlivych algoritmov
planovania drahy s upriamenim pozornosti na aktuélne trendy v tejto oblasti.

Na zaklade uvedeného teoretického rozboru sa habilitant v praktickej Casti prednaSky
zameral na vyvoj viacvrstvového systému pre simuldciu planovania drahy mobilného robota.
V ramci experimentélnej &asti boli charakterizované dve softvérové aplikdcie vytvorené nim
samotnym, respektive pod jeho vedenim, na ktorych prakticky demonStroval ukéZku
funk&nosti navigacie mobilnych robotov, ako v metrickych mapich (pomocou metody

potencidlovych poli), tak aj vramci topologickych mép (pomocou modifikovanej verzie
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algoritmu vychadzajiceho zmetédy maximélnych vpisanych kruZnic a histogramovej
metody). Viacvrstvovy systém teda obsahoval néstroje ako pre priamu tvorbu metrickych
mép, tak aj ich transforméaciu do topologickej formy reprezentacie prostredia mobilného
robota.

Komisia ocenila, Ze problematika nebola spracované len z teoretického hladiska, ale
obsahovala aj experimentalnu &ast’, kde funkénost’ vybranych navigagnych pristupov bola
verifikovana na trovni simulagnych programov. Taktiez pozitivne bola hodnotena celkova

vizualna stranka prezentacie so zaradenim video sekvencii.

V d'alsom kroku prebehla verejna rozprava k habilitaénej prednaske.

Habilitant s prehPadom a erudovane odpovedal na poloZené otazky.
10. Hodnotenie habilitaénej prace habilitanou komisiou

Obhajoba habilitainej prace bola prednesend na Strojnickej fakulte Zilinskej
univerzity v Ziline dﬁaﬂﬁow. Na verejnej Casti obhajoby habilitadnej prace sa zadastnili
zéstupcovia Vedeckej rédy, &lenovia habilitatnej komisie, oponenti a hostia podl'a prezenéne;j
listiny. Priebeh obhajoby habilitaénej prace viedol predseda habilita¢nej komisie prof. Dr. Ing.
Ivan Kuric. Predseda habilitadnej komisie vyzval habilitanta, aby prezentoval problematiku
vyskumu, vyvoja a aplikdcii mechanizmov s paralelnou kinematickou Strukturou.

Habilitadnd praca s ndzvom ,, Trendy vo vyskume, vyvoji a aplikdcidch mechanizmov
s paralelnou kinematickou Struktirou” je lenena do Styroch hlavnych kapitol a zaveru.
Uvodna kapitola sa zameriava na zakladné pojmy, charakteristiky paralelnych mechanizmov
atiez ponika struny pohlad na zaliatky a historické aspekty vyvoja mechanizmov
s paralelnou kinematickou Strukturou (PKS). Druh& kapitola sa venuje oblasti vyvoja
a apliké4cii mechanizmov na baze PKS so zameranim na trendy v danom sektore, inovativne
aplikacie a novo-vyvinuté typy paralelnych mechanizmov. Tretia kapitola je orientovana na
oblast’ vyskumu v oblasti PKS, ktory prebieha predovsetkym na univerzitnych pracoviskach,
ale aj vyskumno-vyvojovych centrach po celom svete. Podrobne je v nej spracovany prehl'ad
veducich osobnosti vyskumu paralelnych mechanizmov a ich prinos pre celosvetovy vyskum
danej problematiky. Ide o originalnu a povodnu autorovu reSer$ najnovsich poznatkov. Stvrta
kapitola, ktori ako oponenti, tak aj komisia povaZuje za kPi¢ovi, je spracovany samotny
vyskum autora a vyskum na jeho pracovisku v poslednych rokoch. Okrem teoretickych prac,

sa habilitant zameral na praktické vystupy, ktoré sa podarilo realizovat’ — simuldcie,
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modelovanie mechanizmov s PKS v softvéroch Creo, Matlab/Simulink, ale predovSetkym
vytvorené funk&né modely mechanizmov s paralelnou a hybridnou kinematickou 3truktirou
(pre overenie funké&nosti) a nasledne vytvorene prototypy vyrobnych zariadeni na rovnakych
funkénych principoch, ktoré by mohli njst” svoje uplatnenie aj v praxi. Okrem toho je v tejto
Gasti zaradeny prehfad jeho aktivit vpredmetnej oblasti aohlas vdomacej a
zahrani&nej literatiire na prace autorského kolektivu. V Zavere je spracovany suhrn vysledkov
a poznatkov z danej oblasti.

Habilita&na praca bola vypracovana na zaklade autorovych skusenosti a vyskumu
z oblasti projektovania a navrhovania, analyzy a syntézy Struktury mechanizmov s PKS, ich
modelovania v softvérovych nastrojoch, hodnotenia ich vlastnosti, a podobne. Mnohé
vysledky boli ziskane aj na zaklade verifikicie pomocou realizovanych simulacii. Prinosom
bolo nepochybne aj G€ast’ habilitanta na medzinarodnych letnych Skolach orientovanych na
problematiku navrhu a analyzy paralelnych mechanizmov organizovanych pracovnikmi
Universita d@rS?udi di Genova v Janove aich partnerskymi pracoviskami. Habilitant tiez
demon§trovall snahu o prenaSanie poznatkov ziskanych vyskumom do pedagogického
procesu, & uz na domacom pracovisku alebo aj v ramci vyulby na zahraniénych $kolach.
Zaveretna ast’ prace poskytuje sthrn vysledkov a poznatkov z danej oblasti s definovanim
smerovania d’al§ieho vyskumu a tieZ planovanej orientacie habilitanta.

Svojim obsahom je praca prinosom pre odbor “Strojérstvo* z teoretického aj
praktického hPadiska. Habilitatnad komisia hodnoti habilitatnii pracu pozitivne v sulade
s hodnotenim zo strany oponentov apracu povaZuje za prinos v oblasti pedagogickej a
vedeckej s realnym uplatnenim poznatkov v praxi.

Po prezentovani prace oponenti predniesli svoje posudky vritane svojich otazok
a pripomienok k habilitaénej praci. Habilitant zodpovedal na v3etky pripomienky oponentov,
pricom jeho odpovede a stanoviska oponenti hodnotili pozitivne - ako zodpovedané. Po
vyjasneni stanovisk k pripomienkam vyzval predseda komisie vSetkych pritomnych na
verejnti rozpravu. Otazky, poloZené v ramci verejnej rozpravy habilitantovi su zaznamenane
v zépise z priebehu habilitainej prednasky a obhajoby habilitatnej prace.

Rovnako pozitivne hodnoti habilitatna komisia odpovede habilitanta na pripomienky,
ako aj na otazky, ktoré vyplynuli z verejnej rozpravy. Nésledne predseda Habilitatnej komisie

uzavrel verejnii rozpravu a verejni ¢ast’ habilitacného konania.



11. Stanovisko habilitatnej komisie k vysledkom pedagogickej, vyskumnej a odbornej

¢innosti

Pedagogicka ¢innost’

Ing. Vladimir Bulej, PhD. v ramci svojho pdsobenia na katedre vyuduje predmety pre
Strojnicku fakultu v internom aj externom bakalarskom i inZinierskom $tudiu. Prednasa, resp.
prednasal vybrané kapitoly a vedie / viedol cvitenia, laboratérne prace a semestralne projekty
v celkovo 31 predmetoch, konkrétne napr. Automatizécia strojarskej vyroby, Potitatova
podpora vyrobnych technologii, Navrhovanie robotizovanych pracovisk, CA systémy Vv
robotike, Roboty s manipulétory, Automatizdcia montéze, Pogitatové a experimentalne
metddy v odbore; Zaveretny projekt, Exkurzia a odborna prax, Semestralny projekt a d’alSie.
Podiel'a sa tieZ na vyutbe zahrani¢nych $tudentov v ramci projektu Erasmus, CEEPUS,
IAESTE a EU-Korea Smile. Habilitant bol veducim 22 diplomovych a7 bakalarskych préac,
recenzentom 7 diplomovych a3 bakalarskych prac.

Okrem prednagania a skusania vybranych predmetov je sigastou jeho pedagogickych
aktivit aj tvorba ugebnych materialov. Je spoluautorom 2 vysokoskolskych skript, ktoré boli
vydané v edi¢nom stredisku EDIS pri UNIZA, ako aj autorom kapitoly v zahrani¢nej
monografii. Vysledky jeho pedagogickej ¢innosti je na zéklade jeho dosahovanych vysledkov
pri snahe o prenos poznatkov do vyudovacieho procesu mo#né hodnotit’ kladne. Prikladom je
jeho aktivna praca na modernizacii vzdelavania tvorbou animovanych videi (dostupnych aj na
internete), interaktivnych ugebnych pomdcok v laboratériach, budovani laboratérii, ako aj
praca s nadanymi studentmi a organizovanie exkurzii pre Studentov.

Na zéklade uvedenych skutoGnosti je moZné konitatovat, Ze Ing. Vladimir Bulej,
PhD., je skiisenym a technicky zdatnym vysoko3kolskym wtitePom a uznavanym pedagdgom.
Z uvedenych a dalsich aktivit habilitanta vyplyva, Ze jeho pedagogicke schopnosti poskytuju
dobry predpoklad pre posobenie vo funkcii docenta.

Vedecko-vyskumna a odborna dinnost’

Vyskumné aktivity zohladnené v publikagnej ¢innosti Ing. Vladimir Buleja, PhD. sa
vyprofilovali poas jeho pdsobenia na Katedre automatizacie a vyrobnych systémov, na ktorej
pdsobi od roku 2007. Uvedena profilacia je v stilade s aktualnym zameranim pracoviska. V

sticasnej dobe je jeho vyskumna aktivita zamerana predovietkym na oblast mechanizmov
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s paralelnou kinematickou Struktirou, robotické systémy, aplikaciu kamerovych systémov
a simulé4cie v robotike a automatizovanych montaznych systémoch. Sthrnne mozno jeho
publika¢ni ginnost zhrnut' do nasledujuicich oblasti: paralelné mechanizmy, implementicia
kamerovych systémov Vv robotike, priemyselné roboty a manipulatory, mobilnd robotika
a automatizécia procesov pri technologii vstrekovania plastov.

Ing. Vladimir Bulej, PhD. bol zastupcom zodpovedného riesitela 2 grantovych
projektov a bol spoluriesitefom celkovo 21 grantovych projektov. Jeho publikacna ¢innost’
predstavuje 2 vedecke prace v karentovanych &asopisoch s IF > 0.7 IFym, 1 kapitola
v zahrani¢nej monografii, 17 vedeckych prac evidovanych v databazach WOS a SCOPUS, 31
vedeckych prac v domacich a zahrani¢nych Zasopisoch a 27 inych vedeckych a odbornych
prac v zbornikoch z vyznamnych konferencii. Jeho prace boli citované 58 krat vo vedeckych
pracach evidovanych v databazach WOS a SCOPUS a61 krat v ostatnych vedeckych
pracach doma iv zahrani¢i, ¢o v kombindcii s h-indexom 5 na SCOPUSe a h-indexom 1 na
WOS sved&i ojeho uznani zahrani¢nou i domdcou vedeckou a odbornou komunitou.
Menovany pravidelne publikuje a zcastfiuje sa zahrani¢nych aj domécich vedeckych
konferencii (celkovo 32 konferencii / 40 prispevkov), ktoré st zamerané na spominané oblasti
jeho vedecko-vyskumnej Cinnosti a tiez participuje na organizovani, resp. je Clenom
redakénych rad vedeckych konferencii so zahraniénou udastou. Okrem toho je spoluautorom
2 uzitkovych vzorov.

Na zaklade objektivnych hladisk je moZné hodnotit’ vedecko—vyskumni ¢innost’
Ing. Vladimir Bulej, PhD. kladne, jeho publikaina ginnost’ je rozsiahla a ma velmi dobr
odbornu a vedecku roveii.

V sulade s uvedenymi skutonostami habilitatna komisia konstatuje, Ze Ing. Vladimir

Bulej, PhD. je erudovany odbornik a pedagdg v odbore ,,Strojarstvo®.

12. Stanovisko habilitatnej komisie k menovaciemu pokra¢ovaniu

Habilitatna komisia na neverejnom zasadnuti na Strojnickej fakulte Zilinskej
univerzity v Ziline zhodnotila priebeh habilitatnej prednasky, obhajoby prace, posudky
oponentov a celkovy pristup habilitanta. Po komplexnom posudeni vietkych skutoCnosti,
vratane dokladov, suvisiacich s habilitainym konanim, habilita¢na komisia dospela k zéaveru,
e Ing. Vladimir Bulej, PhD. svojou cielavedomou pracou vyznamne obohatil $tudijny odbor
5.2.1 Strojarstvo. Ohlasy na jeho pracu sved€ia o tom, Ze je v spominanej oblasti uzndvanym

odbornikom doma aj v zahrani¢i. Habilitaéna komisia teda konstatuje nasledovné:
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Ing. Vladimir Bulej, PhD. vo svojej pedagogickej a vedecko — vyskumnej ¢innosti
spiiia kritéri4 na ziskanie titulu docent, schvalené Vedeckou radou Strojnickej fakulty
Zilinskej univerzity v Ziline, je uznivanou osobnost'ou doma aj v zahranifi, prispel
k rozvoju $tudijného odboru 5.2.1 Strojarstvo a spifia podmienky Vyhla¥ky Ministerstva
tkolstva SR &. 6/2005 Z.z. VzhPadom k tomu mu habilitaéna komisia odporica udelit’

vedecko-pedagogicky titul docent v Studijnom odbore

5.2.1 Strojarstvo

V Ziline, 30.5.2019

Predseda habilitacnej komisie:
prof. Dr.Ing. Ivan Kuric s
Clenovia habilitacnej komisie:

Dr.h.c. prof. Ing. Jozef Zajac, CSc.

............................................................

prof. Dr. Ing. Jozef Peterka e



