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1. PODSTAWOWE DANE O KANDYDACIE

Dr inz. Piotr Wo$é urodzil sie 16-go sierpnia 1965 roku w Kielcach. W roku 1990
uzyskat na Politechnice Swietokrzyskiej Kielcach ,tytut zawodowy magistra inzyniera na
kierunku Mechanika o specjalnosci Technologia Maszyn oraz specjalizacji Automatyka
Proceséw Produkcyjnych. Po ukoficzeniu studiow wyzszych odbyt studia:
¢ podyplomowe: Zastosowan Informatyki, Politechnika Swietokrzyska, 1997,
e doktoranckie, stacjonarne, Wydzial Mechatroniki i Budowy Maszyn, Politechniki
Swietokrzyskiej, 2005.

e podyplomowe studia w zakresie organizacji i zarzgdzania oSwiata, Wyzsza Szkota
Ekonomii, Turystyki i Nauk Spotecznych, Kielce, 2007.

e podyplomowe studia w zakresie przygotowania kadry do prowadzenia
ksztatcenia ustawicznego na odlegto$¢, Uniwersytet Warszawski, 2008.

Stopient naukowy doktora nauk technicznych uzyskat w roku 2008 na Wydziale
Mechatroniki i Budowy Maszyn Politechniki Swietokrzyskiej, po obronie pracy
doktorskiej pt. ,Regulacja serwonapedéw elektrohydraulicznych odpornych na dziatanie
zmiennych obciazen”. Promotorem pracy by} prof. dr hab. inz. Ryszard Dindorf.

Po ukoficzeniu studiéw pracowal najpierw od 1990r. do 2007r. jako nauczyciel
mianowany w Zespole Szkét Nr 7 CKU w Podzamczu, a nastepnie w latach 2007 - 2016
jako nauczyciel dyplomowany w Zespole Szkét Informatycznych w  Kielcach.
Réwnoczeénie byt takze zatrudniony, jako konstruktor w przemysle: w latach 1999 -
2000 w P.P.H.U ,Pablo” i w latach 2000 - 2001 w Zaktadzie Maszyn i Lozysk Specjalnych
ISKRA Sp. z 0.0. Od roku 2008 do chwili obecnej jest zatrudniony na stanowisku
Adiunkta w grupie pracownikéw badawczo-dydaktycznych w Katedrze Technologii
Mechanicznej i Metrologii na Wydziale Mechatroniki i Budowy Maszy/n Politechniki
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2. OCENA OSIAGNIECIA NAUKOWEGO KANDYDATA

Dr inz. Piotr Wo$ jako swoje osiggniecie naukowe wynikajgce z art. 219 ustawy
z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U.z 2020 r. poz. 85 ze
zm.) stanowiace podstawe ubiegania si¢ o uzyskanie stopnia naukowego doktora
habilitowanego, wskazat cykl powigzanych tematycznie publikacji naukowych pt.
,Konsolidacja systeméw mechatronicznych w zakresie projektowania,
modelowania, sterowania i badania urzadzen ptynowych” skladajacy sie z az 26.
publikacji naukowych oraz 5 autorskich rozdziatéw w monografiach. Prace te Habilitant
omoéwit w Autoreferacie (zal. 3a). Przedstawiono w nich wyniki Jego prac w zakresie
projektowania, modelowania, symulacji i badania sterowania urzgdzeniami
mechatronicznymi, a w szczegélnoéci hydraulicznymi i pneumatycznymi.

Cykl publikacji podzielono na siedem powigzanych tematycznie obszaréw. Pierwszy
z nich (A) skiada sie z 9-ciu wspotautorskich publikacji, ktére obejmuja modelowanie,
identyfikacje, symulacje i badania eksperymentalne adaptacyjnych uktadéw sterownia
serwonapedu elektrohydraulicznego. Efektem artykutu [A1], opublikowanego w 2013r.
(obecnie 70 pkt), byto opracowanie nowego modelu nieliniowego serwonapedu
elektrohydraulicznego i przeprowadzenie jego badan symulacyjnych. Habilitant
zaproponowal takze uktad do doboru nastaw parametréw regulatora PID w czasie
rzeczywistym, w warunkach zmian obcigzenia. Celem badan bylo przyspieszenie
samego procesu adaptacji i uzyskanie dobrej doktadnosci pozycjonowania. Udzial dra
inz. Wosia w opracowaniu tego artykutu wynosit 90%. Oceniam, Ze Jego znaczgcym
osiggnieciem byly badania w zakresie identyfikacji parametrow serwonapedu oraz
zaproponowanie i opracowanie nowej struktury regulatora adaptacyjnego PID do
sterowania serwonapedem elektrohydraulicznym. Badania symulacyjne i do$wiadczalne
z uzyciem zaworu proporcjonalnego, potwierdzily skuteczno$¢ tego rozwigzania.
W artykule [A2] (obecnie 40 pkt), w ktérego opracowaniu Habilitanta okreslit swoj
udziat na 90%, opisano bardzo ciekawg koncepcje polegajaca na zastosowaniu dwoch
toré6w sprzezenia zwrotnego do regulacji cinienia zasilajgcego oraz pozycjonowania.
Zastosowano dwa adaptacyjne regulatory PD i PI, przeznaczone do sterowania
pozycyjno-sitowego. Regulatory PD i PI pracowaty w ukltadzie rownoleglym. Uwazam, ze
takie rozwiazanie stanowi znaczgcy wktad dra Wosia do dyscypliny naukowej. W pracy
[A3] (obecnie 15 pkt) opisano opracowany uktad regulacji admitancyjnej serwonapedu
elektrohydraulicznego. W referacie [A4] opisano metod¢ wyznaczania parametrow
modeli wielomianowych serwonapedu elektrohydraulicznego, na podstawie danych
eksperymentalnych. Identyfikacje parametryczng napedu elektrohydraulicznego
przeprowadzono w czasie rzeczywistym, w trakcie jego pracy z ukladem regulacji. W
pracy [A5] opisano zastosowanie modelu szeregowego (kaskadowego) Hammerstein'a
do modelowania nieliniowego serwonapedu elektrohydraulicznego i procesu jego
sterowania. W modelu wyodrebniono cze$¢ typu statycznego o nieliniowej
charakterystyce oraz cze$¢ dynamiczng, ktéra przyjeto jak liniowa. Oceniam, ze
stosunkowo krétkie prace [A3, A4, A5] stanowig poszerzenie obszaru badan Habilitanta
i moga by¢ uznane jako pewien, jednak niewielki wktad w rozwéj dyscypliny. Podobnie
oceniam referat konferencyjny [A6], w ktérym opisano regulator adaptacyjny
o wspoétczynnikach zaleznych wspétczynnika wzmocnienia i okresu drgan systemu,
wyznaczanych na granicy stabilnoéci napedu przy zastosowaniu tylko regulatora typu P.
Proces doboru nastaw regulatora odbywat si¢ w czasie rzeczywistym przez caly czas
pracy systemu. W rezultacie powstal regulator samostrojony serwonapgdu o nowej
strukturze. Wszystkie opisane we wymienionych wyzej publikacjach ;ozwigzé)ia, moga
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zostaé zastosowane w innych elementach mechatronicznych, przy czym strojenie
regulatoréw (adaptacja) moze by¢ realizowana w czasie rzeczywistym.

W artykutach [A7] (obecnie 140 pkt., udzial Kandydata 50%) i [A8] (obecnie 70 pkt,
udzial Kandydata 50%) przedstawiono wyniki badan teoretycznych i symulacyjnych
ukladu sterowania hydraulicznymi prasami kuzniczymi z wielowymiarowym ukfadem
sterowania predykcyjnego. Prace te byly wykonane na potrzeby przemystu.
W pierwszym z nich podjeto badania w zakresie sterowania energooszczednego.
Opracowany zostal model prognozowania procesu kucia na goraco, ktéry nie byt
dotychczas stosowany w praktyce. Uzyskano oszczedno$ci energii na poziomie 20%. Dr
inz. Wo$ byt autorem algorytméw sterowania prasa. W pracy [A8] Habilitant opracowat
model dyskretny uktadu napedu prasy oraz przeprowadzit jego badania. W ich
rezultacie uzyskano poprawe parametréw pracy prasy. Uwazam, Ze udziat Kandydata
w opracowaniu algorytméw sterowania prasa hydrauliczng stanowi istotne Jego
osiggniecie w rozwdj dyscypliny IM. Podsumowanie prac z zakresu adaptacyjnego
sterowania serwonapedami elektrohydraulicznymi zamieszczono w rozdziale 3
monografii [A9] (26 str.). Przedstawiono w nim zarowno wiedze dotyczaca
elektrohydraulicznych serwonapedéw jak i wyniki zaawansowanych badan uktadow
sterowania serwonapedami elektrohydraulicznymi.

Drugi obszar badan prowadzonych przez dra inz. Piotra Wosia dotyczyt konstrukcji,
budowy, wirtualnego prototypowania oraz synchronizacji ruchu osi napedowych
trzyosiowego manipulatora hydraulicznego o konstrukcji rownolegtej, tzw. tripoda [B1 -
B5]. Opis budowy i sterowania tego manipulatora zostat przedstawiony w artykule [B1]
(obecnie 70 pkt). W manipulatorze, jako osie napgdowe zastosowano serwonapedy
elektrohydrauliczne. Szczegélng uwage poswigcono opracowaniu ich modelu.
Zamieszczono réwniez wyniki badan doswiadczalnych. W omawianym artykule
pokazano tez wyniki opublikowane juz w pracach podanych jako dorobek w czesci A, np.
uktad sterowania napedem z podwoéjna, rownolegla petlg sprzg¢zenia zwrotnego oraz
niektére wyniki badan do$wiadczalnych (opublikowane w [A2]). W artykule [B1]
zamieszczono zdjecia wybranych elementéw konstrukeyjnych i catego manipulatora.
Udziat dra Wosia w opracowaniu tego artykutu okre$lono na 50%. Polegal on na
opracowaniu algorytmu synchronizujgcego trzy napedy robota oraz wykonaniu jego
badan symulacyjnych i doswiadczalnych. Rezultaty tych prac mozna uznac za pewien
znaczacy wkiad do dyscypliny. W pracy [B2] (obecnie 20 pkt., udziat Habilitanta 90%)
opisano zbudowany wirtualny model robota i jego sterowania, zbudowany
7z wykorzystaniem narzedzia SimMechanics. Z jego wykorzystaniem, przeprowadzono
badania symulacyjne, ktére poréwnano z wynikami badan doswiadczalnych uzyskujac
dobra zgodnoé¢ trajektorii ruchu. W referatach konferencyjnych, opublikowanych
w monografiach [B3] (udzial kandydata 50%) i [B4] (udzial kandydata 90%)
zaproponowano zastosowanie regulatora z trzyosiowym sterowaniem sprzezonym
krzyZzowo. Zastosowano nowoczesne, bazujagce na modelowaniu metody doboru
zarowno parametréw mechanicznych robota, jak 1 parametry regulatorow.
Wykorzystano technike tzw. szybkiego prototypowaniu systemu sterowania RCP (ang.
Rapid Control Prototyping). W pracy [B5] (udziat kandydata 90%) opisano dalsze prace
dotyczace modelowania i sterowania robotem. W trakcie badan nad opracowaniem
robota typu tripod wykonano zadania: sformutowanie réwnan opisujgcych zadanie
proste i odwrotne manipulatora o strukturze réwnoleglej o trzech stopniach swobody,
analiza kinematycznych struktur hydraulicznego manipulatora réwnolegtego, projekt
modelu brylowego manipulatora w programie 3D CAD, sformutowanie zaleznosci
pozwalajgcych na budowe modelu dynamicznego manipulatora, opracowanie uktadu
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sterowania manipulatora, implementacja algorytmu sterowania, symulacja i weryfikacja
algorytmu sterowania, szybkie prototypowanie uktadu sterowania (RPC) i jego
eksperymentalng weryfikacja na rzeczywistym obiekcie, weryfikacja dziatania ukitadu
sterowania prototypu manipulatora, badania do$wiadczalne oraz analiza i ocena
wynikéw badan. Uwazam, ze sa one bardzo dobrym przyktadem konsolidacji,
projektowania, modelowania, sterowania i badania urzadzenia mechatronicznego
z napedami elektrohydraulicznymi, co jest tematem osiggnigcia naukowego dra inz.
Piotra Wosia. Tym samym, prace te stanowig istotny wktad w rozwoj dyscypliny.

Trzeci obszar badaii (C) Habilitanta obejmowal: ,Badania teoretyczne
i eksperymentalne nad mozliwo$cia zastosowania sygnatow bioelektrycznych do
sterowania i regulacji napedami ptynowymi”. W krétkim artykule [C1] (4 str., udzial
45%, publikacja konf), pokazano mozliwos¢ zastosowania BCI do sterowania
urzadzeniami mechatronicznymi na przyktadzie ukladu sterowania serwonapedem
elektropneumatycznym. W artykule [C2] (obecnie 40pkt), w ktorym swoj udziak
Habilitant oszacowal na 80%, opisano wykorzystanie sygnatu BCI do sterowania
serwonapedem elektrohydraulicznym, zastosowanym w trzyosiowym manipulatorze
o strukturze réwnolegtej, typu tripod. Wktad Piotra Wosia w powstanie tych prac
polegat na opracowaniu algorytméw procesu przeksztalcenia biosygnatow BES na
uzyteczne sygnaly sterujace. Wedtug mojej oceny Jego osiggniecia w omawianym
obszarze stanowig bardzo niewielkim zakresie dotyczacym tylko zastosowania znanej
metody do sterowania serwonapedem elektrohydraulicznym. W artykule [C3] (obecnie
70 pkt.) opisano zastosowanie sygnatéw BCI do sterowania mechanicznym stawem
tokciowym z napedami w postaci migsni pneumatycznych. Udziat Habilitanta
w opracowaniu tej pracy wynosit 50% i dotyczyt zaproponowania koncepcji badan,
wykonaniu stanowiska i badan do$wiadczalnych. Autorzy przedstawili model
teoretyczny mieéni pneumatycznych, opisali uklad sterowania stawem oraz wyniki
badaf doéwiadczalnych. Uzyskano zadowalajgce rezultaty w zakresie mozliwos¢
wykonywania zginania i prostowania ramienia dzigki w pelni zsynchronizowaniu
z pneumatycznym napedem, dzigki opracowaniu oryginalnego uktad sterowania
z wykorzystaniem biosygnatéw. W artykule [C4] (obecnie 20 pkt, udziat 50%) opisano
system wykorzystujacy aktywno$¢ moézgu kierowcy niepeinosprawnego do skrocenia
czas reakcji hamowania. Zastosowano w nim sitownik pneumatyczny do wywierania
nacisku na pedal hamulca noznego pojazdu. Dr inz. Wo$ zaproponowat wykorzystanie
aktywnoséci moézgu kierowcy do sterowania tym sitlownikiem podczas hamowania
awaryjnego. Oceniam, ze szczegblnie dwa ostatnie artykuly stanowig istotny wkiad
w rozwoj dyscypliny IM.

Obszar 4 (D) zdefiniowano: ,Poprawa wtasnosci wibroizolacyjnych siedziska
maszyny roboczej, badania modelowe i eksperymentalne”. Sktadaja si¢ na niego 2
publikacje konferencyjne obejmujace opracowania modeli teoretycznych i wykonanie
badan eksperymentalnych siedziska pneumatycznego. Ich celem byla poprawa
wlasnoéci wibroizolacyjnych siedziska. W pracy [D1] przedstawiono semi-aktywny
uktad redukcji drgan zawieszenia fotela ze sterowana pneumatyczng sprezyng
mieszkowg, a w pracy [D2] zamieszczono wyniki badan sily dzialajacej na uklad
zawieszenia. Habilitant oszacowat swoj udziat w ich opracowaniu na po 90%. Uwazam,
7e ten obszar dziatalnoéci dra inz. Piotra Wosia stanowi pewien wkiad do dyscypliny IM.

Obszar numer 5 (E) zatytulowano: ,Budowa programowalnego urzadzenia
kontrolno-pomiarowego do diagnostyki uktadéw ptynowych”. Dorobek w tym obszarze
udokumentowano jednym artykulem, ktéry uzupelniono dwoma rozdziatami
w monografii. W artykule [E1] opisano opracowany, zbudowany i testowany prototyp




nowego programowalnego urzgdzenia kontrolno-pomiarowego, przeznaczonego do
monitorowania, diagnostyki urzadzen ptynowych. Wktad dra inz Piotra Wosia
w powstanie tego urzadzenia polegat na przygotowaniu jego koncepcji i prototypu oraz
opracowaniu zaimplementowanych w nim algorytméw sterujgcych. Opracowane
urzadzenie jest elementem tzw. Przemystowego Internetu Rzeczy IloT. Uzupelnieniem
wkiadu Habilitanta w ten obszar sg rozdzialy 1 (16 stron) i 4 (35 stron) monografii [EZ].
W rozdziale 1 przedstawiono budowe oraz opisano dzialanie elementow i ukladow
hydraulicznych. W rozdziale 4 oméwiono budowg i zasady ich dziatania réznych
czujnikéw, przeznaczonych do pomiaru parametréw napedow i uktadow
elektrohydraulicznych. Zamieszono réwniez schematy i opisy uktadow pomiarowych
stosowanych w uktadach hydraulicznych i pneumatycznych. Pokazano i oméwiono
takze zastosowania tych przetwornikéw w badaniach dynamiki serwonapedow
elektrohydraulicznych. Uwazam, ze dorobek dra inz. Wosia w zakresie pomiarow
i diagnostyki uktadéw ptynowych, stanowi do$c¢ istotny wkiad do dyscypliny.

Obszar 7 (F) dotyczyt uktadu sterowania i badan eksperymentalnych urzadzenia do
posredniego pomiaru przecieku w instalacji sprezonego powietrza. Przypisano do niego
3 prace, w tym 4 rozdzialy monografii wspétautorskiej. Artykuty [F1] (obecnie 20 pkt.)
i [F2] (obecnie 100 pkt.) zawierajg podstawy teoretyczne, opis wykonanego urzadzenia
oraz wyniki badan jego zastosowania. Udzial Habilitanta w ich opracowaniu wynosit
50% i dotyczyt przygotowania stanowiska i wykonania badan oraz opracowania uktadu
sterowania. Usystematyzowanie tego obszaru badan przedstawiono w monografii [F3]
(25 str.). Oceniam, Ze opracowanie urzadzenia pomiarowego do automatycznego
pomiaru przecieku na odgalezieniu instalacji pneumatycznej, stanowi znaczacy wkiad
dra inz. Piotra Wosia do dyscypliny IM.

Obszar 7 (G) pt. ,Konstrukcja, budowa oraz opracowania teoretyczne mobilnej
platformy hydraulicznej dla zrobotyzowanego systemu murarskiego” zawiera 1
opracowanie [G1], w ktérym opisano wykonany zespolowo prototyp robota
murarskiego. Jego wklad w powstanie tego prototypu wynosit 80% i polegal na
przygotowaniu koncepcji i zaprojektowaniu systemu, opracowaniu algorytmow
sterowania ukladem poziomowania, opracowaniu algorytméw synchronizacji pozycji
podpér w trakcie ich pracy oraz modelu matematycznego dynamiki ruchu platformy.
Uwazam, Ze praca wykonana w ramach tego obszaru stanowi znaczacy wkiad w rozwoj
dyscypliny IM.

Podsumowujac ocene cyklu publikacji dra inz. Piotra Wosia majgcych stanowic
podstawe ubiegania si¢ o uzyskanie stopnia naukowego doktora habilitowanego,
stwierdzam, ze zawiera on az 26 prac wspétautorskich, wérod ktorych jest13 artykutéw
w czasopismach. Najwazniejsze z nich maja obecnie punktacje: 140 pkt. - 1 szt, 100 pkt.
1 szt., 70 pkt. - 4 szt. i 40 pkt. - 2 szt. oraz 20 pkt. - 5 szt, pozostate s3 z listy B. Inne
publikacje to referaty konferencyjne, ktére zostaty opublikowane w formie monografii.
Wada dorobku Habilitanta jest brak artykutu autorskiego w wykazanym dorobku, ale
trzeba zauwazy¢, ze Jego udziat w ich opracowaniu byt bardzo duzy, bo wynosit 90%
w jedenastu pracach, 80% w trzech, 50% w o$miu oraz 40% w dwdch. Jako szczeg6lne
osiggniecie dra inz. Piotra Wosia uwazam opublikowanie 5 autorskich rozdziatow
w czterech monografiach (wszystkie po 80 pkt). Laczna liczba stron autorstwa
Habilitanta w tych monografiach wynosi ok. 100.

Uwazam, Ze oryginalnym osiggnieciem projektowym i k(?strukcyjnym oraz

w zakresie sterowania dr inz. Piotr Wo$ wykazat: 5 N
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e Konstrukcja, budowa, wirtualne prototypowanie, synchronizacja ruchu osi
napedowych oraz badania eksperymentalne trzyosiowego manipulatora
hydraulicznego o konstrukeji réownolegtej.

e Budowa programowalnego urzgdzenia kontrolno-pomiarowego do diagnostyki
uktadéw ptynowych.

e Budowa, opracowanie teoretyczne, uktadu sterowania i badania eksperymentalne
urzadzenia do po$redniego pomiaru przecieku w instalacjach sprezZonego
powietrza.

Oceniam, ze zaréwno te osiggniecia konstrukcyjne, jak i potwierdzone publikacjami
osiagniecia badawcze, szczegdlnie w zakresie modelowania oraz sterowania ptynowymi
urzadzeniami mechatronicznymi, bardzo dobrze wpisuja si¢ w temat tematy
osiggniecia: ,Konsolidacja systeméw mechatronicznych w zakresie projektowania,
modelowania, sterowania i badania urzadzen ptynowych”. W bazie Scopus znajduje sig
30 prac dra inz. Wosia. Odnotowano 67 cytowan Jego publikacji a indeks H wynosi 5.
Sumaryczny IF (impast factor) publikacji naukowych Kandydata wedtug listy JCR
(Journal Citation Reports) zgodnie z rokiem opublikowania wynosi 12.602 (16,178 na
dzien 17.10.2021). Podsumowujgc wktad merytoryczny przeprowadzonych przez dra
inz. Piotra Wosia prac naukowo-badawczych do rozwoju dyscypliny InZynieria
Mechaniczna oceniam, ze jest nim opracowanie, zautomatyzowanie i przebadanie kilku
réznych urzadzeh mechatronicznych. Uwazam, ze przedstawiony cykl stanowi istotny
wkiad do rozwoju dyscypliny Inzynieria Mechaniczna. Oceniam, Ze przedstawione
przez dra inz. Piotra Wosia w artykulach wspétautorskich i w monografiach
konstrukcje, modele teoretyczne i symulacyjne oraz opracowania i implementacje
innowacyjnych metod sterowania urzadzeniami plynowymi, a takze wyniki
wykonanych badah do$wiadczalnych stanowia osiagniecie Habilitanta,
uprawniajace Go do ubiegania si¢ o stopiei doktora habilitowanego.

3. OCENA ISTOTNEJ AKTYWNOSCI NAUKOWE] KANDYDATA

Po uzyskaniu stopnia naukowego doktora nauk technicznych dr inz. Piotr Wos
prowadzit swoja dzialalno$¢ naukowa bedac zatrudniony na Politechnice
Swietokrzyskiej w Kielcach. Jego catkowity dorobek publikacyjny to 126 pozycji, (po
doktoracie 110), obejmujgcy:

e 9 publikacji wspétautorskich w czasopismach z bazy JCR,

14 publikacji wspétautorskich w czasopismach indeksowanych w bazach WoS,

2 monografie wspélautorskie w jezyku polskim,

2 monografie wspotautorskie w jezyku angielskim,

21 wspotautorskich rozdziatéw w monografiach w jezyku polskim,

7 wspolautorskich rozdziatéw w monografiach w jezyku angielskim,

skie w czasopismach nieindeksowanych,

: ] : _pl/publikacje /publikacje.php?nazwisko=wos&imie=piotr).
Prawie wszystkie te prace dotyczyly mechatroniki w zakresie modelowania,
projektowania i sterowania. Oceniam, Ze iloSciowo jest to dorobek, ktéry oceniam, jako
wrecz imponujgcy. Mozna uznaé, Ze prace te poszerzajg istotnie dorobek naukowy
Kandydata. Jednak punktacja tych prac nie jest wysoka. Jako znaczace osiggniecie
publikacyjne uwazam opublikowanie 6-ciu rozdzialow w monografiach w jezyku
angielskim. Uzyskana przez dra inz. Piotra Wosia liczba punktow wediug-isty MNiSW na
dzien 17 pazdziernika 2021 wynosi 1746. F
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Habilitant wykonat 12 recenzji publikacji w czasopismach miedzynarodowych
znajdujacych sie w bazie JCR (IEEE Access, Asian Jurnal of Control, The Arabian Journal
for Science and Enginiering, Applied Sciences, Frontiers of Mechanical Engineering,
Journal of Mechanical Science and Technology, Advances in Mechanical Engineering).

W latach 2014-2021 dr inZ. Piotr Wo$ byl lub jest wykonawcg w 4 projektach B+R
pozyskanych w drodze konkurséw krajowych finansowanych ze $rodkéw
strukturalnych (NCBiR, RSI Swietokrzyskie). Ich tematyka obejmowata konstrukcje
i badania urzadzenia do automatycznego pomiaru przeciekéw gazu, inteligentnego
sterowania energooszczednymi prasami hydraulicznymi do kucia swobodnego
wielkogabarytowych odkuwek trudno odksztatcalnych, zrobotyzowanego systemu
murarsko-tynkarskiego oraz rehabilitacyjnego tréjkotowego roweru o innowacyjnym
wspomaganiu napedem pneumatycznym. Niektére rezultaty i wyniki badan
wykonanych w ramach tych projektéw zostaly opublikowane w pracach zaliczonych do
osiggniecia Habilitanta. Byt kierownikiem 3 projektéw badawczych finansowanych ze
$rodkéw z badan wiasnych i statutowych. Dotyczyly one badan ukladéw sterowania
pozycyjno-sitowego serwonapedu elektrohydraulicznego z wykorzystaniem metod
adaptacyjnych, badan metod sterowania urzgdzeniami mechatronicznymi z napedami
elektrohydraulicznymi oraz innowacyjnych konstrukcji w napedach i sterowaniu
urzadzen mechatronicznych. Dr inz. Piotr Wo§ uzyskal 2 wspoélautorskie patenty,
dotyczace urzadzenia do pomiaru natezenia przecieku w rurociggach przesytowych oraz
modutu poboru sprezonego powietrza. Jego merytoryczny wkiad w ich powstanie
polegat mna opracowaniu koncepcji wynalazku, przeprowadzeniu badan
eksperymentalnych oraz wspo6tprzygotowaniu opisu patentowego.

Dr inz. Piotr Wo$ wspétpracowal z kilkoma firmami np.: P.P.H.U ,Pablo”, Iskra
Zaklad Maszyn i Lozysk Specjalnych, Fabryka Pomp "BIALOGON", OBR Elementow
i Uktadéw Pneumatyki, CELSA Huta Ostrowiec, "PREMA", GTCP Zaktad w Miedzylesiu.
Wykonywat dla nich réze prace z zakresu projektowania i technologii, np.: owijarki
palet, zgrzewarki wieszakéw do ubrafi, zautomatyzowanego gniazda do zakuwania
ciegiel, stanowiska do testowania sprezyn amortyzatoréw, stanowiska pomiarowego
parametréw pracy sprezarek, ejektora prozniowego, pneumatycznego ukiadu
sterowania dla okna, zespoléw roboczych kombajnu do robé6t drogowych, optymalizacja
parametréw pracy serwonapedoéw elektrohydraulicznych wtryskarki. Ten obszar
dzialalnosci Kandydata oceniam bardzo wysoko.

Dr inz. Piotr Wo$ odbyt praktyke naukowg w Centrum Badan i Rozwoju Technologii
dla Przemystu S.A. z siedzibg w Warszawie. Uczestniczyl badaniach obejmujacych
projekt pt. ,Opracowanie i demonstracja zrobotyzowanego systemu murarsko-
tynkarskiego (ZSMT) do zastosowania w przemysle budowlanym. Byt Sekretarzem
Komitetu Technicznego nr 208 ds. Napedéw i Sterowan Pneumatycznych przy PKN.

Aktywnoéé¢ dydaktyczna dr inz. Piotra Wosia obejmowala przede wszystkim
prowadzenie zaje¢ z przedmiotéw Kierunkowych i specjalnosciowych, na studiach na
kierunkach: automatyka i robotyka, mechanika i budowa maszyn, inzynieria
bezpieczenstwa i wzornictwo przemystowe. Ogétem od 2008 roku prowadzit z réznych
przedmiotéw: 1lwyktadéw oraz 25 laboratoriéw, cwiczeri i zaje projektowych.
Uczestniczyt réwniez, jako egzaminator w egzaminach potwierdzajgcych kwalifikacje
zawodowe organizowanych przez OKE w Lodzi. Habilitant opracowat rézne instrukcje
do zaje¢ laboratoryjnych. Zaprojektowat i zbudowal kilkanascie stanowisk
laboratoryjnych. Unowocze$nil laboratoria poprzez doposazenie w nowy sprzgt
dydaktyczny i badawczy. Prowadzil tez zajecia dydaktyczne w ramach programu
Erasmus+ oraz w ramach studiéww jezyku angielskim na ki; ku Mechanical
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Engineering. Byl promotorem 26 inzynierskich i 12 magisterskich, obronionych prac
dyplomowych. Byt réwniez promotorem pomocniczym rozprawy doktorskiej mgra inz.
Kamila Ziejewskiego. Dr inz Piotr Wo$ byt doradca do spraw potwierdzenia efektéw
nauczania na kierunku automatyka i robotyka (2020-2021), opiekunem praktyk
studenckich na kierunku Inzynieria Bezpieczenstwa (2016-2020) oraz na kierunku
Mechanika i Budowy Maszyn ( 2010-2015). Uczestniczyt w projekcie MOLAB ,Rozwo6j
bazy badawczej specjalistycznych laboratoriow wuczelni publicznych regionu
Swietokrzyskiego” w ramach Programu Operacyjnego Innowacyjna Gospodarka oraz
jako wydzialowy koordynator dla kierunkéw, automatyka i robotyka oraz Mechanika
i budowa maszyn, w PO KL ,Absolwent Politechniki Swietokrzyskiej — inzynier na miare
potrzeb wspdtczesnej gospodarki”.

Dr inz. Piotr Wo$ brat udzial w takich kursach i szkoleniach jak: Wsparcie
studentéw niepelnosprawnych - uczelnia bez barier, Bezpieczne maszyny, Modelowania
Systemow mechatronicznych - Simscape Multibody, Potwierdzanie efektow uczenia si¢
w szkolnictwie wyzszym. Uzyskat tez certyfikaty: Completion Intermediate-level course
in specialist mechanical engineering - English for academic teachers, Completion
Intermediate-level course in specialist mechanical engineering - English for academic
teachers, Kielce. Bardzo wysoko oceniam takze dzialalno$¢ dydaktyczng
Kandydata.

Dr inZz. Piotr Wo$ zostat wyrdzniony 9 nagrodami, wyr6znieniami i medalami tj.
Targdw Pneumatyki, Hydrauliki, Napedéw i Sterowan (2013, 2014, 2015, 2016),
Rektora Politechniki Swietokrzyskiej, Srebrnym medalem Prezydenta RP.

Podsumowujgc istotng aktywnos$¢ naukowa Kandydata w obszarze istotnej
aktywnos$ci naukowej uwazam, Ze jest ona na bardzo dobrym poziomie w zakresie
dzialalnosci badawczej, publikacyjnej, projektowej, dydaktycznej oraz
organizacyjnej. Dlatego oceniam, ze w zakresie istotnej aktywnos$ci naukowej
dr inZz. Piotr Wo$ calkowicie spelnia kryteria stawiane kandydatom do stopnia
doktora habilitowanego.

4, PODSUMOWANIE I WNIOSEK KONCOWY

Po zapoznaniu sie z przedstawiong mi dokumentacja oraz uwzgledniajac
przytoczone powyzej oceny stwierdzam, ze dr inz. Piotr Wo$ posiada
wystarczajacy wklad w rozwéj dyscypliny naukowej Inzynieria Mechaniczna,
a tym samym spelnia wszystkie wymagania stawiane osobom ubiegajacym sig
o stopienn naukowy doktora habilitowanego przedstawione w art. 219 ustawy z dnia
20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. z 2020 r. poz. 85 ze zm.)
w obszarze nauk technicznych. W zwigzku z tym popieram wniosek Habilitanta
o nadanie Mu stopnia doktora habilitowanego w dyscyplinie InZynieria

Mechaniczna. ; ~
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