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Na zaklade Ziadosti dekana Strojnickej fakulty ZU v Ziline som vypracoval posudok na
habilitaénd pracu pana Ing. Vladimira Buleja, PhD., ktoru habilitant podal v $tudijnom odbore
5.02.01 strojarstvo.

Aktudlnost problematiky

Kombinacia tedrie kinematiky a navrhovania mechanizmov robotickych Struktar, najmé
paralelnych sa ukazuje ako vydareny spdsob rieSenia komplikovanych pohybowych aktivit
robotov, robotickych centier, resp. inych automatizalnych uzlov. Spolu s najnoviimi
vypoctovymi prostriedkami v prepojeni na redlne aplikdcie patri rieSend vedeckad téma do
oblasti aktudlneho vyskumu viacerych technicky orientovanych vednych odborov, Strojarstvo
nevynimajic. Moderné konitrukéné ndvrhy paralelnych robotov &astokrat aj s netradi¢nymi
rieSeniami musia byt podrobené zodpovednej analyze. Preto treba vyzdvihndt snahu autora
zosumarizovat poznatky z oblasti analyzy paralelnych kinematickych 3truktdr ana zdklade
teoretickych, ako aj vlastnych {empirickych) skusenosti vyjadrit fundované zavery, ¢o habilitant
aj demonstroval na mnoistve prikladov existujlcich mechanizmov, ich aplikécii v strojarskych aj
nestrojarskych oblastiach a predovietkym prehlfadom ich rozsiahleho vyskumu v poslednych
rokoch (€o bolo doloZené aj mnoistvom odkazov predovietkym ¢lanky uverejnené v
zahrani¢nych indexovanych ¢asopisoch).

Ciel prace

Habilitant si dal za ciel predloiit teoreticky, ale najmé realizaény pohfad na paralelné
kinematické mechanizmy navrhnuté doma a vo svete, aplikacie v robotickych schémach
rozneho uréenia a praktického vyuZitia, ako napriklad v konstrukcii obrabacich, tvarniacich
strojov, v meracich, kalibraénych, ¢i medicinskych zariadeniach a pod.

Niektoré prezentované myslienky boli na pracovisku habilitanta rozpracované a aj
zrealizované a aplikované do prototypovych modelov. Preto méiem skonstatovat, Ze zdmer
prace bol naplneny a presvedcivy.



Obsah préace

PredloZena praca obsahuje celkovo 150 stran (138 obrazkov, 216 literarnych zdrojov), je
lenena do 4 kapitol plus Predhovor, Uvod a Zaver, ¢o prezentuje vhodne zvoleny pristup
autora pri jej zostavovani a pisani.

V Predhovore autor oboznamuje (itatela s jeho pdsobenim v danej oblasti, ale aj
motivaciou, medzinarodnou spolupracou a tieZ ozrejmuje spésob kategorizicie informacii a ich
delenie na oblast vyskumu, vyvoja a aplikacii mechanizmov s PKS. V Uvode je nasledne struéne
charakterizovana oblast vyvoja mechanizmov s paralelnou kinematickou $trukttrou od ich
prvopociatkov, ich najlispeinejsi predstavitelia a aktudlne vyvojové trendy. TaktieZ v kratkosti
informuje Citatela o Strukture a obsahu jednotlivych kapitol.

Kapitola 1 prinasa Ccitatefovi prehlad najdéleZitejSich informdcii o paralelnych
mechanizmoch, definuje a charakterizuje zdkladné pojmy z oblasti PKS, $truktiru mechanizmov
a pouiivané typy kinematickych vazieb, ako aj kratky pohlad do histérie a na jednotlivé
vyvojové etapy ai po sufasnost.

V kapitole 2 sa habilitant venuje predovietkym trendom vo vyvoji novych mechanizmov
a zariadeni s inovovanou 3truktdrou na baze PKS, ako aj novym, zaujimavym a inovativnym
aplikaciam tychto mechanizmov. Prepojenie vyvoja mechanizmov a aplikécii a ich zaradenie do
jednej kapitoly je mozné povaZovat za logické, Co zdévodnil aj samotny autor prace. Aplikacie sd
rozclenené do 4 zakladnych oblasti — robotika a manipulaénd technika, vyrobné stroje a
zariadenia, simuldtory a testovacie stavy a ostatné aplikicie. Prehlad je doloZeny ako textovo,
tak aj adekvatnym poctom obrazkov a odkazov na zdroje.

Nosnymi témami kapitoly 3 sO aktudine trendy vyskumu v oblasti PKS, zoznam
renomovanych odbornikov v danej oblasti vyskumu, ich vedecky prinos a orientacia, riesené
projekty, obsah ich publikaénych vystupov a prehfad poznatkov z najnovsich vedeckych &lankov
publikovanych v renomovanych Casopisoch, zbornikoch z konferencii a monografiich.

Kapitola 4 prindsa pohlad na vyskum a vyvoj v oblasti PKS na pracovisku autora v
poslednych rokoch, prehlad rieSenych projektov, prototypov a funkénych modelov vyvinutych
na pracovisku, pricom je tiez uvedeny prinos a profesijné zameranie habilitanta. Cast venovana
prinosu autora obsahuje aj Ciastkové vystupy diplomovych préc, ktoré boli realizované pod jeho
vedenim, ¢o dokladd pripravenost viest Studentov. V zavere kapitoly je tie zaradena &ast
venovana ohlasom v renomovanych Casopisoch na prace autorského kolektivu, kde habilitant
figuroval ako spoluautor. Treba v3ak povedat, ie tato &ast je vlastne jadrom celej prace, éo
povaiujem za trochu nedtastné rieSenie pri Strukturovani prace. Ocakaval by som hlbsie
popisanie prace autora, predsa ide ijeho aktivity anie aktivity katedry. Chybaju
zovieobeciujice zhodnotenia vysledkov (pohfad na prinosy pre odbor) apodrobnejsia
prezentacia jeho dalSieho vyskumu v predmetnej problematike.

Pouité metddy a pristupy

Vybrané pristupy hodnotenia kinematiky a efektivhosti paralelnych mechanizmov
vhodnych pre priemyselné aplikacie iparticipdcia pri realizdcii prototypov vychadzali
z charakteru prace. To si vyZzadovalo vyborné znalosti z oblasti ako si matematika, kinematika
mechanizmov, programovanie, konitruovanie a technolégie. Habilitant pouiité postupy opisal
odborne i pedagogicky erudovane a predloZil kvalitny pohlfad na tedriu i aplikacie, éo je velmi



pozitivne, najmi z pohlfadu 3tudijného odboru Strojarstvo. Skoda, ¥e vzavere podrobnejsie
nezosumarizoval svoj osobny pohlfad na prezentovanu vedecku problematiku.

Vyznam prace pre prax

Vyznam predloZenej habilitaénej prace pre technicki prax je opodstatneny najma

z pohfadu predstavenia modernych pristupov pri dizajnovani a syntéze robotickych Struktir
zalozenych na paralelnych kinematickych retazcoch ako vyznamného elementu dalsej
automatizdcie a robotizacie priemyselného prostredia.

Otazky a pripomienky k praci

Otazky:

1.

Prosim, aby habilitant pri obhajobe kritko odprezentoval svoj prinos pri rieSeni uvedenej
problematiky, kedZe v praci sa dost stistredi na vedecké dielo odbornikov zo zahranidia.
Pozabudol vyzdvihnut vlastny prinos, ktory je vyznamny, aviak malo zvyrazneny.

Ktorymi aktivitami ste prispeli k budovaniu robotického centra na pracovisku? V praci ste
o tom informovali, aviak podla mia usporne.

Prosim o vyjadrenie habilitanta, ktoré vysledky vlastného vyskumu povaZuje z pohltadu
svojho odborného rastu za najvyznamnejSie (karenty, patenty, laboratéria,...?), atiei
o podrobnejsiu prezentaciu — viziu daldieho vyskumu v predmetnej oblasti.

Prosim, aby sa habilitant vyjadril aj k modelovaniu kinematickych struktdr v Matlabe. Robi
sa na katedre vyskum aj v tejto oblasti? Existuje podrobny matematicky model paralelnej
robotickej Struktary?

Niektoré pozndmky a pripomienky:

1.

Prvych takmer 100 stran prace malo byt zosumarizovanych na maximalne 30 -35 stranéch
a dalej sa bolo potrebné sustredit na vlastn( pracu a pochvilit sa tym, ¢o sa podarilo
vyriedit. NajpodstatnejSiu Cast — vlastné rieSenia autor spracoval ai vzavere. Tam ui
prezentuje svoje vysledky. Myslim si, Ze Struktura tejto ina¢ hodnotnej prace nebola
zvolena optimalne.

Na druhej strane treba wvyzdvihnGt snahu autora osumariziciu danej vedeckej
problematiky v intenciach celosvetového poznania, ¢o povaZujem za unikatny pocin. S tak
podrobnym rozborom sué¢asného stavu som sa v pracach podobného typu este nestretol.
To treba skuto¢ne ocenit.

Zoznam skratiek, znafiek a symbolov odporitam zoradit podla abecedy alebo podla
urcitého 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 viak autor pravdepodobne po kopirovani z predoslého riadku zabudol
prepisat.

V Uvode sa vyskytuje dvakrat takmer identicka veta ,Hlavnymi problémami st geometrické
limity, pritomnost singularnych poléh v pracovnom priestore, trenie v kiboch a
heterogénne rozloZenie vlastnosti v pracovnom priestore.” (na str. 6, koniec odseku
»Mechanizmy s PKS predstavujd ...“; na str. 7, stred odseku ,Mechanizmy s PKS su
teoreticky schopné ...").



5. V praci sa nachadza viacero gramatickych chyb a chybiciek, ktorym sa do budicna treba
wyhnut,

Celkové spracovanie prace je na vefmi dobrej Urovni s vynikajucim prehfadom, ¢o sa vo svete

v danej oblasti deje. K jazykovej a terminologickej stranke prace treba povedat, Ze autor bol pri

pisani trochu nepozorny, zaznamenal som viacero preklepov, ktoré viak nezniZuju jej obsahovi
aroveri,

Zavereéné zhodnotenie price

Napriek niektorym pripomienkam, ktoré su uvedené v posudku, konStatujem, Ze
posudzovana habilitaind praca pana Ing. Viadimira Buleja, PhD. splia obsahové a vecné
podmienky kiadené na prace takéhoto typu. Preto pracu odporucam k obhajobe a po Gspesnej
prezentdcii a pozitivnom vyjadreni habilitaénej komisie navrhujem pokraovat v menovacom
konani za docenta vo vednom odbore 5.02.01 strojarstvo.

Zhodnotenie osobnosti uchiadzaca

e Habilitant predklada Zziadost v odbore 5.02.01 strojarstvo, €o je v sulade
s prezentovanymi vysledkami a to hlavne z pohfadu témy ako aj vedeckej orientacie.

¢ PredloZena praca nie je opakovanim dizertatnej prace.

¢ Vedecké jadro prace zodpoveda profilu odboru 5.02.01 strojarstvo a vybrané vysledky
prace boli prezentované v renomovanej vedeckej tlaci a na akceptovatelnej Grovni.

* Praca dokazuje vysokl pedagogicku erudiciu a didaktické schopnosti uchadzaca.

¢ Zoznam prac uchadzaa dokazuje jeho vysoku vedecku erudiciu a verim, Ze po ziskani
titulu docent ziska pracovisko fundovaného odbornika.

¢ Citadny ohlas habilitanta preukazuje uznanie vedeckou komunitou nielen doma ale aj
v zahranidi.

¢ Menovany splia kritéria pre menovacie konanie za docenta na SjF ZU v Ziline.

PredloZenu habilitatnd pracu na zdklade predchadzajuceho hodnotenia
ODPORUCAM prijat k obhajobe
a po jej obhajeni navrhujem udelit akademicky titul
"docent (doc.) v odbore 5.02.01 strojarstvo ".

V Ziline, 18. 4. 2019

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

prof. Df. Ing. Milan Saga



