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1. Informacje ogdlne

Recenzja rozprawy doktorskiej Pana mgr inz. Adriana Szeszyckiego opracowana zostata na
zlecenie Rady Dyscypliny Inzynieria Ladowa, Geodezja i Transport (pismo; Przewodniczacy
Rady Dyscypliny Inzynieria Lgdowa, Geodezja i Transport, prof. dr hab. inz. Jacek Pielecha, nr
RD/d/53/01/2025 z dnia 17.12. 2025 r.) oraz na podstawie dostarczonej rozprawy doktorskiej
pod wyzej wymienionym tytutem.

2. Ogolna charakterystyka pracy

Przedstawiona do recenzji rozprawa Pana mgr inz. Adriana Szeszyckiego liczy 142 strony
wraz z wykazem wazniejszych oznaczer, streszczeniem pracy w jezyku polskim i angielskim
oraz spisem literatury liczacym 83 pozycje. Rozprawa sktada sie z 8 merytorycznych
rozdziatow.

Rozprawa zostata napisana dobrym jezykiem, uzywana terminologia jest poprawna. Uktad
pracy przejrzysty, podziat tresci rozprawy na rozdziaty i podrozdziaty poprawny. Praca zawiera
materiat ilustracyjny wystarczajacy do oceny uzyskanych wynikéw a rezultaty zamieszczone
w tabelach oraz na rysunkach w sposéb wtasciwy przedstawiajg otrzymane rezultaty z badan
symulacyjnych

Tematem rozprawy doktorskiej jest Analiza i ocena wptywu wybranych parametrow
kontaktu kota z szyng na stabilnos¢ pojazdu szynowego. Gtdwnym jej celem naukowym byta
analiza i ocena wptywu parametréw charakteryzujgcych geometrie kontaktu kofa z szyng na
stabilno$¢ ruchu pojazdéw szynowych. Autor sformutowat réwniez cel utylitarny -
,opracowanie dokfadniejszej obliczeniowo procedury badari symulacyjnych stabilnosci jazdy
pojazdéw dwuosiowych.” Dla kazdego z tych celdw zostaty jeszcze sformutowane cele
szczegbtowe. Zostata réwniez sformutowana teza gtéwna pracy i 2 tezy pomocnicze.



3. Ocena podjetego tematu rozprawy

Historia rozwoju kolei siega ponad 200 lat, ale jej dynamiczny rozwéj rozpoczat sie dopiero
w drugiej potowie ubiegtego wieku i charakteryzuje sie dazeniem do zwiekszania predkosci
jazdy i komfortu, w przypadku przewozéw pasazerskich, oraz predkosci handlowej
w przypadku przewozéw towarowych. Nieodzownym warunkiem zwigkszania predkosc jazdy,
w kazdej gatezi transportu, jest dbatosé o zachowanie bezpieczeristwa w realizacji przewozéw
tak pasazerskich jak i towarowych. W przypadku pojazdu szynowego, o bezpiecznym jego
zachowaniu sie w ruchu decyduje zestaw kotowy — podstawowy element konstrukcji kazdego
pojazdu poruszajacego sie po szynach a w szczegdlnosci sity generowanie w ukfadzie koto-
szyna, ktére decydujg o kinematycznym i dynamicznym zachowaniu sig zestawu kotowego
w torze i w nastepstwie o bezpieczenstwie jazdy. Wieloletnie, prowadzone w przesztosci,
badania empiryczne i teoretyczne doprowadzity do ustalenia profilu kota i szyny a tym samym
warunkéw wspétpracy kota z szyng decydujacych o wielkosci sit kontaktowych i ruchu zestawu
kotowego w torze. Podstawowg cechg profilu kota jest jego stozkowatos$¢, powodujgca
oscylacyjny ruch zestawu kofowego wzgledem Srodkowej linii toru w przypadku wystgpienia
zaburzenia ruchu spowodowanego np. geometrycznymi nieregularnosciami toru kolejowego.
Zaburzenie moze spowodowa¢ utrate dotychczasowego stabilnego ruchu zestawu kotowego
i wystgpienie zanikajgcych lub wzrastajgcych oscylacji poprzecznych zestawu kotowego
i wizka, co moze zagrozi¢ bezpieczeristwu catego pojazdu w ruchu. Autor rozprawy zajat si¢ tg
problematykg, przyjmujac za cel analize i ocene wptywu wybranych parametréw kontaktu kota
z szyng na stabilnosé ruchu pojazddw szynowych oraz okreslenie wptywu modeli kontaktu kota
z szyng na wyniki symulacji zjawiska stabilnosci pojazdéw szynowych, majac na uwadze
wymagania normatywne bedace obligatoryjnymi w procesie dopuszczenia.

Biorgc pod uwage powyzsze stwierdzenia uwazam, ze wybdr tematu rozprawy jest aktualny
i istotny majgc na uwadze dazenia do zwiekszania predkosci oraz komfortu jazdy co ma

bezposredni wptyw na bezpieczeistwo w transporcie szynowym.

4. Analiza tresci rozprawy

W rozdziale pierwszym pracy (Modelowanie kontaktu kota z szyng) Autor zawart rozwazania
dotyczace problematyki modelowania zjawiska kontaktu kotfa z szyna. Okreslit problem, opisat
fizyke zjawiska oraz omowit, poczgwszy od teorii Hertza, rozwdj teorii i modeli kontaktu
tocznego ciat elastycznych, podajgc przyktady rozwigzan zagadnienia normalnego i stycznego
dla warunkdéw jakie wystepuja w przypadku kontaktu kota kolejowego z szyng. Szczegdlna
uwaga zostafa zwrdcona na rezultaty prac Kalkera, twércy teorii, algorytmdw i programéw
szczeg6lnie implementowanych w programach MBS wykorzystywanych w symulacjach
dynamiki pojazdéw szynowych. Analizujgc przydatnos¢ istniejacych narzedzi obliczeniowych
do obliczern symulacyjnych dynamiki pojazddw szynowych, Autor zauwazyt istnienie luki
badawczej miedzy doktadnym rozwigzaniem stycznym zagadnienia kontaktowego (program
CONTACT) a obecnie stosowanymi metodami uproszczonymi, ktéra moze zosta¢ wypetniona
nowg metodg o posredniej doktadnosci i wydajnosci.

Rozdziat drugi pracy (Zagadnienie stabilnosci pojazdu szynowego) zostat poswiecony
omowieniu teorii i metod badawczych w obszarze stabilnosci ruchu modeli pojazdéw
szynowych. Autor omowit liniowa i nieliniowg teorie analizy stabilnosci zaréwno w dziedzinie
czestotliwosci jak i czasu, odnoszac swoje rozwazania do wymagan dotyczacych oceny



bezpieczenistwa jazdy zawartych w normie PN-EN 14363+A2, obligatoryjnej w procesie
dopuszczenia do eksploatacji pojazddw kolejowych.

W rozdziale trzecim pracy (Cel i teza pracy) Autor przedstawit cele pracy (naukowg
i utylitarng), teze pracy oraz zakres pracy. Formutujac gtéwny cel pracy oraz dwa cele
szczegdtowe Autor wyjasnit, ze prowadzone w pracy badania w zakresie stabilnosci pojazdéw
szynowych dotyczy¢ bedg grupy pojazdéw dwuosiowych natomiast w zakresie szczegétowosci
badann analiza bedzie dotyczyé oceny stabilnosci dla szerokiego zakresu parametréw
charakteryzujgcych geometrie kontaktu kota z szyng. Otrzymane wyniki beda poréwnywane
z rezultatami uzyskanymi w przypadku zastosowania przyjetej metody referencyjne;j.

Rozdziat czwarty pracy (Metodyka badan) zawiera opis, przyjetej w rozprawie, metodyki

badawczej bazujgcej na wykorzystaniu metod symulacji komputerowej. Gtéwna uwaga zostata
skupiona na modelach kontaktu kota z szyng i ich wptywie na wyniki numerycznych symulacji
stabilnosci jazdy modelu wybranego typu pojazdu szynowego. Wybrano 4 metody, dwie
zaimplementowane w pakiecie Simpack, metode bazujacg na programie CONTACT i metode
bedgcyg potaczeniem programu CONTACT i algorytmu FASTSIM. Przyjeto nastepujace
~ parametry charakteryzujace geometrie kontaktu kota z szyng: stozkowatos¢ ekwiwalentna,
parametr kata styku i parametr nieliniowosci funkcji stozkowatosci. Sformutowano hipoteze
roboczg: na réznice w wyniku sit kontaktowych wzgledem metody referencyjnej w znacznym
stopniu wptywa rozwigzanie zagadnienia stycznego kontaktu kota i szyny.
Jako przyktady egzemplifikacji przyjeto trzy typy dwuosiowych pojazdéw szynowych,
dwuosiowy wodzek motorowy WM-15C, dwuosiowa platforma CA-26.12 oraz dwuosiowa
zgarniarka ttucznia typu ZTU-300.02. Dla tych obiektdéw zostaty opracowane w $rodowisku
symulacyjnym MBS Simpack 2024 modele obliczeniowe, przyjmujgc zatozenia powszechnie
stosowane w takich badaniach oraz graficzng topologie wraz z parametrami- masowymi
i charakterystykami uktadéw podatnych. Majgc na uwadze cel badan, Autor szczegdling uwage
zwrocit na dobdr profili kot i szyn oraz przygotowanie danych wejsciowych charakteryzujgcych
geometrie kontaktu kota z szyng a w szczegdlnosci wartosci ekwiwalentne]j stozkowatosci.
Walidacje opracowanego modelu wielobrytowego uktadu wieszakéw — poprawnosé tego
modelu jest szczegdlnie istotna majgc na uwadze wiarygodnos¢ uzyskanych wynikéw badania
stabilnosci modelu pojazdu — przeprowadzono bazujac na zbudowanych w Srodowisku Abaqus
2024 modelach MES oraz wynikach przeprowadzonych badan poligonowych przez
Laboratorium Pojazddw Szynowych i ECM Poznaniskiego Instytutu Technologicznego. Uzyskane
rezultaty pozwolity na sformutowanie wniosku o jakosciowej zbieznosci wynikow symulacji
z wynikami uzyskanymi w badaniach poligonowych co pozwolito na opracowanie programu
badan, scenariuszéw jazd symulacyjnych i przeprowadzenie serii symulacji.

Rozdziat pigty pracy (Wyniki analiz symulacyjnych stabilnosci pojazddw szynowych) zawiera
wyniki symulacji oraz ich omdwienie. Przedstawiono rezultaty analiz symulacyjnych
dotyczgcych wptywu modeli kontaktu kota z szyng na wyniki symulacji zjawiska stabilnosci oraz
ocene wptywu badanych parametréw kontaktowych na stabilnosé ruchu przyjetych do badan
pojazddéw szynowych. W pierwszym przypadku wyniki analiz pordwnywano z wynikami
uzyskanymi metodg referencyjng natomiast w drugim przypadku uzyskane wyniki



przedstawiano na mapach stabilnosci co pozwolito na jakosciowg ocene zaleznosci miedzy
predkoscig jazdy a stozkowatoscig ekwiwalentng i parametrem kata styku. Analizujgc
otrzymane wyniki Autor dostrzegt potrzebe opracowania nowej, uproszczonej metody
rozwigzania zagadnienia stycznego kontaktu kota z szyna.

W rozdziale 6 rozprawy (Zaproponowana metoda rozwigzywania zagadnienia stycznego
kontaktu kota z szynq) przedstawiono propozycje nowej, bazujgcej na dotychczas stosowanych
procedurach, metody rozwigzywania zagadnienia stycznego w kontakcie kota z szyng, ktdre jest
podstawg procedury kazdej metody analizy dynamiki pojazdu szynowego. Autor
zaproponowat czesciowe wykorzystanie wynikdw programu CONTACT do rozwigzania
zagadnienia stycznego zgodnie z algorytmem zaproponowanym w procedurze FASTSIM,
modyfikujgc tg procedure. Podstawowg zaletg opracowanego algorytmu FasTang jest
zmniejszenie czasu rozwigzywania zagadnienia kontaktowego co jest istotne w symulacjach
wykorzystywanych w przypadkach analiz typu on-line.

W rozdziale 7 pracy (Weryfikacjo zaproponowanej metody — analiza poréwnawcza) Autor
zawart wyniki walidacji opracowanej metody wykorzystujgc podane w pracy Manchester
Wheel-Rail Contact Benchmark referencyjne przypadki. Porownania uzyskiwanych wynikow
w programie FasTang dokonywano z wynikami uzyskanymi w programie CONTACT oraz w
programie z metodg NORM+FASTSIM. Wielkosciami pordwnywanymi byty: sity wzdtuzne, sity
poprzeczne i naprezenia styczne a takze rozktady naprezen stycznych w obszarze kontaktu.
Analizy zostaty przeprowadzone dla modeli wszystkich trzech pojazdéw szynowych,
opracowanych na potrzeby rozprawy i otrzymane wyniki pokazaty duzg zbieznos¢ wynikéw
uzyskanych w badaniach stabilnosci, wszystkich modeli pojazdéw szynowych rozwazanych
w pracy, z uzyciem algorytmu FasTang z wynikami otrzymanymi metodg referencyjna.

Rozdziat 8 (Whnioski i kierunki dalszych prac) zawiera uzasadnienie przyjetej tezy pracy
i omodwienie wnioskéw poznawczych, metodycznych i utylitarnych wynikajacych
z przeprowadzonych badan. Zawarte w podrozdziale 8.5 (Kierunki dalszych prac)
sformutowania dotyczace dalszych prac nad rozwojem opracowanej metody $wiadczg o duzym
zapale doktoranta do dalszej pracy naukowo-badawczej nad nietatwymi zagadnieniami
mechaniki kontaktu, w szczegdlnosci kontaktu miedzy kotem a szyng oraz o umiejetnosci
krytycznego spojrzenia nad swoimi dotychczasowymi osiggnieciami.

5. Merytoryczna ocena pracy

Zagadnienie kontaktu tocznego w uktadzie koto-szyna to czes¢ dziatu mechaniki kontaktu
zajmujaca sie analizg naprezen, odksztatcen i zachowaniem sie dwdch ciat o specyficznych
ksztaftach bedacych w ruchu, wymuszonym sitami zewnetrznymi. Ten obszar wiedzy nie nalezy
do najtatwiejszych i jedli jeszcze wezmiemy pod uwage, ze wyniki tych analiz s3 podstawg
w badaniach zjawisk dotyczacych dynamiki ztozonych uktaddw jakimi sg pojazdy szynowe, to
zadanie jakiego podjat sie z powodzeniem doktorant w ocenianej pracy, nalezy ocenié jako
ambitne i zarazem trudne. Aby osiggna¢ zatozony cel Autor wykorzystat w swojej pracy metody
teoretyczne, integrujgc modelowanie matematyczne z metodami symulacji komputerowej
oraz z metodami badan doswiadczalnych wykorzystujgc wyniki badan doswiadczalnych



w postaci rzeczywistych profili két i szyn w analizach stabilnosci ruchu modeli badanych
pojazdéw. Majac na uwadze utylitarne znaczenie wykonanych badan, nalezy podkresli¢,
wskazywang przez Doktoranta mozliwo$é, potrzebe i koniecznos¢ ich implementacji
w rzeczywistosci zwigzanej z procesem dopuszczenia do ruchu pojazddw szynowych a ogdlnie
z bezpieczestwem prowadzenia ruchu kolejowego. Uwazam, ze rozwazania prowadzone
w rozdziatach 1 i 2 dotyczace zagadnienia modelowania kontaktu kota z szyng i problematyki
stabilnodci ruchu pojazdu szynowego i pézniejsze wykorzystanie w pracy tej wiedzy, Swiadczg
o dogtebnym opanowaniu przez Doktoranta zagadniert mechaniki kontaktu oraz zrozumieniu
zwigzkéw pomiedzy oddziatywaniem strefy kontaktu na zachowanie sig pojazdu w ruchu
a w szczegdlnosci na jego stateczno$¢. Wiedza ta na pewno bedzie przydatna w przysztym
rozwoju zawodowym i badaniach prowadzonych przez doktoranta. Zaproponowana
w rozdziale 4 metodyka badan jest mocno osadzona w teorii zagadnienia kontaktu i stabilnosci
ruchu pojazdéw szynowych oraz metodach analiz symulacyjnych dynamiki pojazdéw
szynowych oraz uwzglednia potrzebe uzupetniania badar eksperymentalnych symulacjg lub
nawet ich zastepowanie. Spetniony jest warunek uzytecznosci tej metodologii oraz jest to
istotne majac na uwadze uwarunkowania zwigzane z prowadzeniem badan na infrastrukturze
kolejowe], wymagajacych zamkniecia na okres badan linii kolejowej i tym samym ograniczenia
ruchu. Wybrane do egzemplifikacji wynikéw badani symulacyjnych, 3 pojazdy kolejowe,
odpowiadajg wymaganiom zawartym w Karcie UIC 517 oraz normie PN-EN 14363 dotyczacej
badari przed dopuszczeniem do ruchu pojazdéw szynowych a przyjeta metodologia spetnia
opisane w normie procedury. Opracowanie modeli matematycznych tych pojazdéw a pézniej
symulacyjnych, odwzorowujgcych wiasnosci dynamiczne uktadu pojazd szynowy — tor oraz ich
walidacja, $wiadcza o duzej wiedzy i doswiadczeniu badawczym Doktoranta z zakresu
znajomosci budowy pojazdéw szynowych i ich modelowania oraz metod badan symulacyjnych.
Uwazam, ze przedstawiona do recenzji rozprawa doktorska Pana mgr inz. Adama Szeszyckiego
stanowi oryginalne, autorskie ujecie zagadnienia badania stabilnosci pojazdu szynowego.
Majac na uwadze znaczenie statecznego ruchu w ocenie bezpieczeristwa pojazdu, Doktorant
zaproponowat uwzglednienie, w symulacyjnych badaniach, rzeczywistej geometrii profili kot
i szyn przy zastosowaniu szerokiego zakresu zmiennosci parametréw geometrycznych.
Przytoczone fakty wskazujg, ze Doktorant zrealizowat cele rozprawy i udowodnit zatozong tezg.
Na szczegdlng uwage w pracy zastugujg nastgpujgce elementy:
1. Opracowanie modeli nominalnych i symulacyjnych, 3 dwuosiowych pojazddéw
szynowych i przeprowadzenie dla nich walidacji parametrycznej i wiasnosci
w dziedzinie czestotliwosci.
2. Opracowanie programu badan symulacyjnych uwzgledniajgcych wymagania normy PN-
EN 1436, ktdre sg obligatoryjne w procesie homologacji pojazddw. Przeprowadzenie
symulacji i analizy otrzymanych rezultatéw.
3. Zaproponowanie metody rozwigzywania zagadnienia stycznego kontaktu kota z szyna
i jej weryfikacja na przyktadzie przyjetych do badai pojazddéw, z uwzglednieniem
rzeczywistych profili kot i szyn.



Nalezy zaznaczy¢, ze zaproponowany algorytm FasTang jest uniwersalny i moze by¢
wykorzystywany nie tylko w analizach dotyczacych badania stabilnosci pojazdéw dwuosiowych
ale takze w programach stuzgcych do analizy dynamiki pojazdéw szynowych wézkowych czy
analiz zwigzanych z zagadnieniem zuzycia profili két i szyn pojazdéw szynowych w ogélnosci,
gdzie wymagana jest bardzo duia liczba obliczeri zagadnien kontaktowych, zwigzana
z obrotami kota poruszajgcego sie po szynie.

Podsumowujgc uwazam, ze omdwiona konstrukcja rozprawy, sposéb opracowania
wynikéw analiz  symulacyjnych z uwzglednieniem wynikéw badari prowadzonych
w rzeczywistych warunkach eksploatacyjnych, a takze forma przeprowadzonych symulacji
i analiz, w tym przyjeta metodyka badawcza sg wiasciwe dla tego rodzaju prac. Doktorant
wykazat sig¢ ogdlng wiedzg teoretyczng, dobrg znajomoscig przedmiotu badah oraz
opanowaniem metod modelowania i walidacji modeli a takie prowadzenia badarn
symulacyjnych i eksperymentalnych w rzeczywistych warunkach, stosowanych w dyscyplinie
Inzynieria Lgdowa, Geodezja i Transport.

6. Uwagi ogélne i szczeg6towe

1.Rozdziat 2 pracy zostat poswigcony zagadnieniu stabilnosci pojazdu szynowego.

Prositbym o wyjadnienie zwigzku rozwazan prowadzonych w tym rozdziale z pojeciem

stabilnosci ruchu i z jego definicja oraz nurtuje mnie pytanie: czy wg Pana pojecie

stabilnosci ruchu danego obiektu dotyczy modelu tego obiektu czy tez jego rzeczywistej
konstrukc;ji?

2. W rozdziale 4 pracy przedstawia Pan obiekty badar. Budujac modele symulacyjne

pokazuje Pan widoki reprezentacji graficznej topologii modelu i ukfadu biegowego

a nastepnie analizujgc kinematyke zawieszenia i jego elementéw postuguije sig Pan takimi

pojeciami jak: kamien i jego mocowanie, wieszak i jego elementy, jarzmo, widty maznicze.

Prosze o przedstawienie technicznego rysunku, np. zfozeniowego, uktadu biegowego

(moze by¢ widok w ptaszczyznie pionowej wzdtuznej) z zaznaczonymi elementami, ktére sg

w pracy przywotywane. Graficzna topologia jest jedynie rysunkiem pogladowym i moze by¢

wykorzystywana jako materiat poglagdowo-dydaktyczny, natomiast zajmujac sie konstrukcja

i jej wptywem na takie wtasnosci obiektu jak, np. stateczno$é¢ ruchu powinnismy korzystaé

z rysunkéw technicznych konstrukgji czy tez jej czeéci.

Z wazniejszych uwag szczegdtowych, ktérych jest niewiele, moge wymienié:

1. Strona 68; Rysunek 28 zostat opisany jako: Model fenomenologiczny wahadta
fizycznego. Natomiast, Wahadto fizyczne to dowolna bryta sztywna, zawieszona
powyzej srodka ciezkosci bryty, na poziomej osi obrotu. Prosze o wyjasnienie zwigzku
uktadu przedstawionego na rys. 28 z modelem fizycznym wahadta fizycznego.

2. Strona 68; wzor zapozyczony z publikacji [70] wymaga objasnieri odnoénie uzytych
W nim oznaczen.

3. Opis Tabeli S. — Parametry modelu wahadta fizycznego réwniez wymaga objaénienia.
Strona 68 i 69; Autor opisujgc wykonane prace badawcze zwigzane z identyfikacjg
parametryczng uktadu wieszakdéw uzywa takich pojeé jak: przetaczanie, konforemny



obraz styku czy zjawisko mikroposlizgu. Prosze, korzystajac z rysunku technicznego
schematu uktadu zawieszenia prowadzenia zestawéw kotowych badanego pojazdu,
wyjaéni¢ zachodzace w tym ukfadzie zjawiska w czasie jazdy pojazdu odnoszac sie do
uzywanych w pracy terminéw i pojec.
5. Autor nie ustrzegt sie btedéw typu ,literowki” ale nie stanowig one o wartosci

merytorycznej pracy i dlatego nie bedg w tym punkcie wymienione.

Dostrzezone uwagi szczegétowe i drobne niedociggniecia edytorskie nie wptywaja na warto$¢

merytoryczng pracy a ich pokazanie ma na celu zwrécenie Autorowi uwagi na jeszcze wiekszg

dbatoéé w przysztosci, o tg strone opracowywanych prac.

7. Podsumowanie i konkluzja

Przedstawiona do recenzji prace oceniam pozytywnie, zostata ona wykonana na wysokim
poziomie merytorycznym. Zawarte w niej tresci dotyczg ztozonych problemdéw zwigzanych
z bezpieczeristwem pojazdéw szynowych, a w szczegdlnosci problematyki stabilnosci ruchu.

Jednym z warunkéw statecznego zachowania sig pojazdu szynowego w torze jest ograniczony,
poprzeczny ruch zestawu kotowego wzgledem linii Srodkowej toru oraz ograniczone sity
poprzeczne dziatajgce na zestaw kotowy.

Badania tego zagadnienia wymagaja znajomosci takich obszarow wiedzy jak: budowa

i konstrukcja pojazdéw szynowych oraz modelowanie dynamiki tych obiektow, zagadnienia
kontaktowego w uktadzie kofo-szyna, metod symulacji dynamiki pojazdéw oraz badan
eksperymentalnych.

Treéci merytoryczne zawarte w pracy $wiadczg o duzej dojrzatosci naukowej, wiedzy
merytorycznej i praktycznej Doktoranta oraz o lJego umiejetnosci prowadzenia pracy
naukowej, dotyczacej ztozonych zagadnien technicznych.

Zaprezentowane w rozprawie wyniki badan, opracowana metoda badania stabilnosci ruchu
pojazdéw szynowych z wykorzystaniem symulacji komputerowej oraz wyniki badan
eksperymentalnych wykonywanych w  rzeczywistych warunkach eksploatacyjnych, sa
oryginalnym dorobkiem naukowym Doktoranta. Kandydat potrafi poprawnie zdefiniowac
i rozwigza¢ zadanie badawcze i dobra¢ warsztat naukowy, interpretowac wyniki uzyskane
z badah oraz posiada tez umiejetnos¢ krytycznej oceny wiasnych dokonan. Opracowana
i zweryfikowana przez Autora oryginaina metoda rozwigzywania zagadnienia stycznego
kontaktu kota z szyng moze by¢ wykorzystana nie tylko do oceny stanu pojazddw szynowych
w procesie ich homologacji, ale réwniez do innych analiz, np. zuzycia pary kinematycznej koto-
szyna co niewatpliwie przyczyni si¢ do poprawy bezpieczenstwa w systemie transportu
szynowego.

Jednoczeénie majac na wzgledzie kompleksowos$¢ zagadnienia, ktorym zajmowat sie
Doktorant oraz opanowanie ztozonych obszaréw wiedzy takich jak: mechanika kontaktu,
zagadnienia statecznosci liniowych i nieliniowych uktaddw mechanicznych, metod
programowania oraz metod prowadzenia badan eksperymentalnych, zgtaszam wniosek
o wyréznienie tej rozprawy. Dodatkowym uzasadnieniem mojego wniosku jest znajomosé
zagadnier kontaktowych w uktadzie koto-szyna, wynikajaca z wieloletniej wspotpracy z tworca
teorii i programéw kontaktowych, prof. J.J. Kalkerem i $wiadomos¢ wysitku wiozonego przez



Doktoranta, w opanowanie metod i narzedzi problematyki kontaktu, na poziomie
pozwalajgcym ich utylitarne wykorzystanie.

Zakres rozprawy miesci sie w obszarze badari wtasciwym dla dyscypliny naukowej Inzynieria
Ladowa, Geodezja i Transport.

Stwierdzam zatem, Ze rozprawa doktorska Pana mgr inz. Adriana Szeszyckiego pt.
»Analiza i ocena wpltywu wybranych parametréw kontaktu kofa z szyng na stabilnos¢
pojazdu szynowego” spetnia wymagania stawiane rozprawom doktorskim zawartym
w Ustawie z dnia 20 lipca 2018 r. — Prawo o szkolnictwie wyiszym i nauce (Dz.U. z 2020 r.,
poz. 85, z péin. zm.) oraz miesci sie¢ w dyscyplinie Inzynieria Lagdowa, Geodezja i Transport.

Wnosze o dopuszczenie do publicznej obrony rozprawy doktorskiej Pana mgr ini.
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Adriana Szeszyckiego.
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