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Geneza problematyki podjetej przez autora w dysertacji stanowi bezposrednig kontynuacje
jego badan prowadzonych na etapie pracy magisterskiej. Analiza wynikow tych badan ujawnita
ograniczenia uzytego wowczas modelu, co istotnie utrudniato implementacje zaawansowanych
algorytmow sterowania pojazddw autonomicznych. Dodatkowg motywacje do pogiebienia tematyki
stanowily  doswiadczenia  zawodowe  autora we  wdrazaniu  pociggéw  logistycznych
w wewngtrzzaktadowych systemach transportowych, gdzie manualne prowadzenie zestawow
charakteryzowato sie niskg powtarzalnoscig toru ruchu, szczegélnie przy duzej liczbie przyczep.

Zasadniczym celem dysertacji jest opracowanie weryfikowalnego eksperymentalnie modelu
matematycznego pociagu logistycznego, uwzgledniajgcego kluczowe zjawiska dynamiczne, takie jak
poslizgi boczne i wzdtuine, sity oporow toczenia oraz nieliniowe sprzezenia pomiedzy cztonami
zestawu. Kolejnym celem jest opracowanie ukfadu sterowania umozliwiajgcego automatycznemu
pociggowi logistycznemu bezkolizyjny przejazd przez korytarz transportowy. Cel aplikacyjny dysertacji
stanowi eliminacja obstugi manualnej na rzecz sterowania automatycznego, gwarantujgcego wysoka
powtarzalnos¢ trajektorii i najlepsze uzycie dostepnej szerokosci pasa ruchu.

Zakres pracy obejmuje krytyczny przeglad aktualnego stanu wiedzy dotyczacego modeli
kinematycznych i dynamicznych oraz metod sterowania pojazdow przegubowych, opracowanie szeregu
modeli matematycznych uwzgledniajgcych wiezy nieholonomiczne oraz rdzne formy poslizgu, a takie
opracowanie modelu sterowania opartego na sztucznych sieciach neuronowych z globalng
optymalizacjg wag za pomocg algorytmu ewolucyjnego. Zakres obejmuje rowniez przeprowadzenie
kompleksowych badan symulacyjnych i eksperymentalnych, majgcych na celu ocene wptywu roznych
konfiguracji uktadéw skretnych, parametrow pojazdu i warunkow poslizgu, jak rowniez walidacje
eksperymentalng zaproponowanych modeli matematycznych na petnowymiarowym zestawie pojazdu
logistycznego. Prace obejmuja rozne konfiguracje uktadow napedowych i skretnych, istotnych z punktu
widzenia praktyki przemystowej. Finalnym efektem jest kompleksowy model matematyczno-
symulacyjny oraz optymalny system sterowania, umozliwiajacy automatyzacje przejazdéw pociggow
logistycznych w srodowiskach przemystowych.

Podejmowana problematyka koresponponduje z aktualnymi trendami rozwoju intralogistyki,
ktorej priorytetem jest zwiekszanie efektywnosci i elastycznosci przeptywow materiatowych poprzez
automatyzacje, cyfrowe blizniaki oraz technologie sztucznej inteligencji, osadzone w paradygmacie
Przemystu 4.0. Opracowany model dynamiczny oraz hybrydowy ukfad sterowania umozliwiajg cyfrowa
walidacje i optymalizacje scenariuszy transportowych, co przektada sie na wzrost niezawodnosci
systemdw logistycznych i obnizenie kosztow operacyjnych. Rezultaty dysertacji dostarczajg zatem



