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Warszawa, 22  2026 roku 

Prof. d  
 

ul. Koszykowa 75, 
00-662 Warszawa, 
Konrad.Lewczuk@pw.edu.pl 

Recenzja 

rozprawy doktorskiej mgra Juni Rohman 
pt. Model decyzyjny proaktywnego utrzymania ruchu systemów AGV w magazynach 

  technicznych i operacyjnych oraz wykorzystaniem 
logiki rozmytej 

Promotor dr hab. Agnieszka Tubis, prof. PWr 

1 Podstawa wykonania recenzji 

Rady Dyscypliny 
Mechaniczna (pismo nr W10/RDND07/131/52026, bez daty, data 

 22 lipca 2026 r.), na podstawie Ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie 
w formie 

drukowanej rozpraw   autorstwa mgra Juni Rohmana pt. Model decyzyjny 

danych technicznych i operacyjnych oraz wykorzystaniem logiki rozmytej. 
  Juni Rohmanowi stopnia 

-technicznych w dyscyplinie I mechaniczna. 

2 Ogólna charakterystyka pracy 

Przedmiotem rozprawy doktorskiej jest zastosowanie modelowania rozmytego do 
wspomagania decyzji ych  Guided 
Vehicle) w systemie intralogistycznym (magazynie) w oparciu o dane rzeczywiste. 

 , 
która obejmuje: 
 120 stron tekstu zasadniczego oraz 10 stron  

, 
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 115 pozycji, w tym y naukowe, 
monografie i , w   
(w tym jedna pozycja a Doktoranta), 

 5 ,  
i angielskim oraz aneksy. 

 od 2. do 5. 
 naukowych. W rozprawie 

najpierw opisano zjawiska i  temat 

w magazynach, zbudowano model oparty na logice rozmytej oraz przedstawiono 
 . Wyniki 

zastosowania metody  i na ich 
 . Rozprawa w rozdziale 2. przedstawia 

, a dodatkowo ujawnia go w dalszych  omawianiem 
, a rozprawa 

czytelna. 
W rozdziale 3.2 cel badawczy, którym jest opracowanie oraz 

weryfikacja systemowego modelu 
utrzymaniowych w flotach AGV 
dane techniczne i 

 
w  

Doktorant realizuje swoje zamierzenie badawcze. 
 problemu badawczego, 

celów,  i wniosków  ogólnie e i logiczne oraz pozostaj  
w   

i zaawansowania technicznego w dziedzinie 
utrzymania AGV , w której Doktorant model 

 logi  rozmyt  i jego zastosowanie
 

struktura pracy odpowiada charakterowi dysertacyjnemu, a sposób 
poprawny. 

3 Ocena doboru tematu 

  systemy intralogistyczne, 

i 
ekiwanymi cechami 

.  
 jej odmiany w

wi 
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systemami takimi jak MES, WMS, WCS i MFC. W takich warunkach automatyka magazynowa 

 

pracy. 

(Automated Guided Vehicles

nowe technologie 
autonomicznej nawigacji i lokalizacji, dynamicznego planowania tras, zdecentralizowanego 

nia 
autonomicznych robotów mobilnych (AMR, Autonomous Mobile Robots). Intensywne prace 

.  
W utrzymaniu technicznym automatyki magazynowej, w tym pojazdów AGV, strategie 

reaktywne i planowe elementami diagnostycznymi, predykcyjnymi 
i 

systemów intralogistyczn .  

um wyboru 

 

formalizacji wiedzy eksperckiej oraz wnioskowania . 
Koszt obliczeniowy takich  

 

odpowiada aktualnym i praktycznym potrzebom sektora 
logistycznego . Badania nad praktycznym wspomaganiem utrzymania flot 

i wpisuj  
. 

podstaw  . 
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4  

pierwszy, pt. Wprowadzenie do problematyki proaktywnego utrzymania 
, tematu 

 
. . 

, ma charakter syntetyczny i poprawnie wprowadza 
w W rozdziale i zakres proponowanego 

, 
rozprawy. 

drugi, pt. Analiza stanu wiedzy w zakresie utrzymania ruchu oraz eksploatacji 
stanu wiedzy y 

, n
 

 i ewolucji 
  proaktywnych. 

Zgodnie z ustaleniami Doktoranta p
ych uszkodze

rozprawy. 

szeroki i zasadniczo 
 jednak na   

Doktoranta przedmiotu . 
W rozdziale trzecim, pt. 

proaktywnego utrzymania ruchu systemów AGV, Doktorant zidentyfik  
zdefini  problem badawczy, s   . 

 dane techniczne i operacyjne, 

intralogistycznego. S  

interwencji, implementacji i walidacji modelu. 
. Problem, pytania i cele logiczne 

 zbyt szeroki w stosunku do 
, o czym wspomniano w punkcie 6. recenzji. 

czwarty, pt. Koncepcja i formalizacja modelu proaktywnego utrzymania ruchu 
jako systemu decyzyjnego opartego na logice rozmytej
i  

omówiono koncep  modelu FPMDF, która obejmuje 
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analizy Pareto-
 

, co 
jest zasadne na etapie identyfikacji przestrzeni problemu badawczego z pewnymi 

 
  przyczyn . 

-
systemu nawigacji na podstawie danych pozyskanych w czasie 

z automotive. Realizacja analizy jest 
poprawna  

Mamdaniego 
(FPMDF). Architektura systemu 
bloki agregacyjne i 

 ( S*) w zakresie 0-10 oraz w jednej 
 Zastosowanie logiki rozmytej 

Mamdaniego jest odpowiednie dla badanego problemu odel nie zawiera 
jawnego zapisu 

systemowego modelu floty. Proaktywny 
. 

 (20 ekspertów) oraz 
 Zakres zrealizowanych testów jest szeroki  

w  . 
R    

i korzystne zmiany KPI w okresie stosowania
jest brak okresu bazowego lub grupy kontrolnej dla porównania uzyskanych wyników. 

, pt.  , 
 

i 
naukowy uzna  opracowanie interpretowalnego modelu FPMDF, architektury integracji 

-Lorenza i logiki rozmytej, 
wykorzystanie 

 Doktorant  
kierunki   i rozwój mechanizmów 

  zrealizowana w aktualnej wersji modelu. 
 zbyt kategoryczne. 

Opracowano i przetestowano modelu oceny stanu zbioru pojazdów 
AGV , ale nie 
niej pojazd  
funkcjonowanie systemu intralogistycznego. C
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. 
aneks,  

 
Literatura wykazana w Bibliografii 

w czasopismach (w znacznej edna publikacja 
ka Doktoranta. , 

j -

 pokrewne proponowanemu. 

i historycznych w ocenie AGV
deklarowany poziom systemowy funkcjonowania AGV. 

5 Ocena merytoryczna rozprawy i jej celu 

Zamierzenie Doktoranta

 
 rozszerz  systemy 

weryfikacji, walidacji eksperckiej i ewaluacji z wykorzystaniem danych eksploatacyjnych. 
S w rozprawie cele (str. 35) 

formalizacji wiedzy eksperckiej oraz budowy i implementacji modelu rozmytego. Pytania 
 

architekturze. 
e 

, ale nie jest to kwestia wagi krytycznej. Model dokonuje oceny stanu kolejnych 
pojazdów AGV, a w mniejszym stopniu   
i  w procesie oraz elementy prognostyczne  

 
 

 

 nt. pracy AGV, 
 formalizacja wiedzy eksperckiej w  
 Ishikawy, priorytetyzacji za 

-Lorenza oraz modelowania rozmytego, 
 i trzech klas decyzji utrzymaniowych, 
 zastosowanie wieloaspektowej procedury oceny modelu, 
 przeprowadzenie walidacji scenariuszowej (20 ekspertów), 
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  dla floty 12 pojazdów AGV. 
4., 

O
modelu wynika z autorskiego sposobu zestawienia zmiennych, organizacji hierarchicznego 
procesu wnioskowania i jego ukierunkowania na utrzymanie pojazdów AGV. Pomimo 

 
proaktywnego systemu utrzymania ruchu. 

 zasadniczo  swoim 
, 

. 
naukowy jak i utylitarny 

. 

6 Uwagi do rozprawy i pytania 

w sposób zasadniczy 
ale owanie niektórych aspektów rozprawy oraz 

ukierunkowanie ych prac Doktoranta. 

Uwagi ogólne: 
1. utomatyczne wózki 

transportowe  co oddaje szeroki sens zastosowania tych  
z punktu widzenia semantycznego i klasyfikacyjnego. Kategoria utomatycznych 
wózków transportowych  jest szersza  

2. W  rozprawie  definiowane wprost  Magazyn 4.0, 
utrzymanie ruchu

i  
3. wykorzystywane 

w rozprawie (np. drugi akapit, str. 14
 klasyfikacyjnej Automated Guided Vehicle. 

4. syntetycznej 

w przestrzeni oraz typowych usterek klasyfikowanych w innych badaniach. 
 elementów systemu AGV wymienionych w tabeli 

2.3 (nie jest jasne   otoczenie  oznakowanie, systemy 
prowadzenia, systemy zasilania ).  

AGV a 
N  utrudnia ocen  

 
5. W rozprawie nie podano typu analizowanych , opisu  operacyjnych, 

 ani opisu aktualnie stosowanego systemu utrzymania. Utrudnia to 
w pewnym stopniu   na inne systemy. 
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6. 
y one 

 . 
7. W 

 (np. zawarte 
w spisie publikacje [8] i [94]). Tym samym nie ustalono jednoznacznego punktu 

 
8. od 1. do 

utrzymania floty AGV. 

w  

podejmowanych decyzji na funkcjonowanie systemu intralogistycznego w warunkach 
 deklarowane 

w celu pracy i innych miejscach 
o 

 
 Model FPMDF bada stan pojedynczego pojazdu AGV i nie wskazuje 

 ewaluacja 
KPI  

9. 

zawiera jawnych mechanizmów prognostycznych. 
10.  Nie 

przedstawiono 
. 

11. Diagram Ishikawy (str. 43, rys. 4.2 i tabela 4.2) 

umieszczono 
kompletny z punktu widzenia techniki AGV, np. w obszarze oprogramowania, 
komunikacji, infrastruktury i organizacji pracy floty.  

12. W analizie Pareto-
 Dodatkowo 

 
13. badania kontrolnego

o wykonanych zadaniach. N  
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14. 
 poziomu ci 

modelu. 

Uwagi polemiczne: 
1. Przymioty Magazynu 4.0 podane w tabeli 2.1, str. 10, poza cyber-fizycznym charakterem 

systemu oraz , na  do 
standardowych  

2.  Doktorant stwierdza: 

i 

któr   
3. W akapicie pierwszym, str. 17, Doktorant stwierdza 

w . Systemy AGV (i podobne), jak 

eksploatacji

i zmienne. 
4. 

systemy AGV w formie klasycznej nie 
. 

Uwagi techniczne: 
1. 

korzystanie z niego w trakcie lektury rozprawy. 
2. 

w Uproszczenie stylu pisarskiego 
i bardziej precyzyjne i jednorazowe opisy  

3.  
4. W rozprawie znaleziono  str. 1 

 , str. 31 
str. 40 

str. 

-  
5.  i jego odmiany, 

 oraz inne kalki 
z  
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6. Na str. 82 Doktorant wskazuje na równania (15) (16)  
 4.32-4.33. 

Pytania: 
1. 

 
? 

2. Które elementy modelu FPMDF 
  pojazdami i ich zadania w procesie 

magazynowym? 
3. ? 

dostosowania przy innej 
konstrukcji pojazdu lub innym magazynie? 

4. Jakie dane i warunki porównania  

i  
5.  

w intralogistyce? 
 

Juni Rohman. 

7  

W   
Doktorant 

w utrzymaniu ruchu pojazdów AGV w badanym systemie intralogistycznym. Dobór logiki 

 
-Lorenza, 

hierarchiczny system 

 
 oraz 

 dobre 
opanowanie przez Doktoranta metod modelowania i wspomagania decyzji w zakresie 

 



11 z 11 

8 Podsumowanie i konkluzja oceny rozprawy doktorskiej 

w rozwój metod modelowania i wspomagania decyzji w obszarze utrzymania ruchu systemów 

z 

pozytywnej oceny rozprawy. 
e Model 

z  

Rozpr art. 187 ust. 1 i 2 ustawy z dnia 20 lipca 
2018 r.   

-  
 

 

 

prof.  


