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Recenzja

osiagniecia naukowego oraz istotnej aktywnosci naukowej,
w zwigzku z postepowaniem habilitacyjnym dra inz. Piotra Wosia
Tytut osiagniecia naukowego:
Konsolidacja systeméw mechatronicznych w zakresie projektowania, modelowania, sterowania i
badania urzadzen plynowych

1. Podstawa opracowania recenzji

Recenzja zostala przygotowana na zlecenie, poprzedzone uchwalg nr 9/2021 Rady Naukowej Dyscypliny
Inzynieria Mechaniczna Politechniki Swietokrzyskiej z dnia 2 wrzesnia 2021. Podstawa opracowania recenzji jest
dokumentacja dorobku Kandydata dostarczona wraz z wnioskiem z dnia 18.03.2021 o przeprowadzenie
postepowania w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inZzynieryjno-technicznych
w dysoyplinie inzynieria mechaniczna.

Recenzja obejmuje oceng osiagnigcia naukowego oraz aktywnosci naukowej i zostata przygotowana zgodnie
z kryteriami oceny ujetymi w stanowiacej podstawe do ubiegania sie 0 nadanie stopnia doktora habilitowanego
art. 219 ust. 1 Ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyZzszym i nauce (Dz. U. z 2020 r. poz. 85,
374, 695, 875, 1086, z 2021 r. poz. 159.)

Obowigzujace kryteria oceny na dzief wszezecia postepowania habilitacyjnego.

Zgodnie z powyzej powolang Ustaws w postepowaniu habilitacyjnym ocenie podlega:

» osiagniecie naukowe albo artystyczne, stanowiace znaczny wkiad w rozwdj okreslonej dyscypliny,

o aktywno$¢ naukowa albo artystyczna realizowana w wigcej niz jednej uczelni, instytucii naukowej lub

instytucji kultury, w szezegoinoscl zagranicznej.

Osiaggnigcie, o ktérym mowa, moZe stanowi¢ czedé pracy zbiorowej, jezeli opracowanie wydzielonego
zagadnienia jest indywidualnym wkladem osoby ubiegajacej sig¢ o stopien doktora habilitowanego.

2. Podstawowe informacje o Kandydacie

» Kandydat uzyskal stopien doktora nauk technicznych w dyscyplinie Automatyka i Robotyka w
dniu 10.07.2008 nadany przez Politechnike Swietokrzyska w Kieleach, Wydzial Mechatroniki i
Budowy Maszyn na podstawie przedstawionej rozprawy doktorskiej pt. ,,Regulacja
serwonapedow elekfrohydraulicznych odpornych na dzialanie zmiennych obcigzed™.

Pierwszy przestanka warunkujaca nadanie stopnia doktora habilitowanego zostala spelniona.

¢ Dostarczona dokumentacja nie zawiera informacii na temat wezesniejszego ubiegania sig
Kandydata o nadanie stopnia doktora habilitowanego oraz o przebiegu i zakoficzeniu takiego
postepowania.

¢ Migjsce zatrudnienia.

Od 2008 zatrudniony na stanowisku adiunkta w grupie pracownikow badawczo-dydaktycznych w
Katedrze Technologii Mechanicznej 1 Metrologii na Wydziale Mechatroniki i Budowy Maszyn
Politechniki Swigtokrzyskiej, al. Tysiaclecia Panstwa Polskiego 7, 25-314, Kielce.

s  Przebieg pracy naukowo zawodowej,

- w latach 2008 - 2009, Wyzsza Szkola Umiejetnosei im. Stanislawa Staszica w Kielcach,



- w latach 2007 - 2016, Zespo! Szkét Informatycznych w Kielcach - nauczyciel dyplomowany,
- w latach 1999 - 2000, P.P. H.U ,,Pablo” - konstruktor,

- w latach 2000 - 2001, ISKRA Zakiad Maszyn i Lozysk Specjalnych Sp. z 0.0. — konstruktor,
- w latach 1990 - 2007, Zesp6l Szkét Nr 7 CKU w Podzamczu - nauczyciel mianowany.

3. Ocena osiagnigcia naukowego

Jako podstawe wniosku Kandydat przediozyl osiggnigcie pt. Konsolidacja systemow mechatronicznych w
zakresie projektowania, modelowania, sterowania i badania urzgdzen plynowych. Osiagniecie to stanowi cykl
powiazanych tematycznie artykuldw naukowych opublikowanych w czasopismach naukowych lub w
recenzowanych materialach z konferencji miedzynarodowych, zgodne jest z art. 219 ust. 1 pkt. 2, b Ustawy Prawo
o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. z 2020 r. z poZn. zm). Cykl zlozony jest z siedmiu obszaréw
tematycznych, oznaczonych w dokumentacji postepowania habilitacyjnego od A do G. Na cykl skiada sig 26
publikacji naukowych, ktdre ukazaly sie w latach 2013-2021 (20 w ostatnich pieciu latach). Cykl skiada sig z 14
artykuldw, z czego 7 znajduje sie na licie ICR, 8 publikacji konferencyjnych oraz udzialu w 4 monografiach, z
ktérych jedna stanowi material pokonferencyjny. Udzial w monografiach stanowia pojedyncze rozdzialy lub
podrozdziaty.

Wskazniki naukometryezne osiggniecia

wskaznik po uzyskaniu stopnia doktora
sumaryczny wspolczynnik N
Impact Factor 12,602
sumaryczna punktacja ministerialna 1501 "
. , 34/65 38/65
liczba cytowan WE&/Scopus 15 — bez autocytowar
H- Index WS/Scopus % 3/4
ogétem liczba publikacii naukowych 126
ogolem liczba monografii 4
ogodlem liczba rozdzialéw w monografiach 26

* na podstawie danych Kandydata zamieszczonych w autoreferacie.

Ocena merytoryczna osiagnigeia naukowego

Kopie artykuléw stanowigcych osiagniecie naukowe obejmujg 768 stron. Zgodnie z ustawg z dnia 20 lipca
2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce, wskazane osiggniecie naukowe moze stanowic cykl powiazanych
temaftycznie artykulow naukowych. Tematyka przedlozonego do oceny zestawu publikacji podzielona jest na
siedem kategorii.
A. Modelowanie, identyfikacja, symulacja i badania eksperymentalne adaptacyjnych
uktaddow sterownia serwonapedu elektrohydraulicznego.

Czesé ta obejmuje 9 prac, w skiad kiorych wehodza 4 artykuly naukowe, 4 artykuty konferencyijne i rozdziat
w monografii. W wiekszosei tych prac Autor zadeklarowat znaczacy vdzial procentowy. Tematyka tej czedei cyklu
obejmuje adaptacyjne uklady sterowania serwonapgdami elektrohydraulicznymi. W autoreferacie Autor zaklada,
ze ,w konwencjonalnym podejsciu do ukliadow sterowania serwonapegdow elektrohydraulicznych, algoryimy
regulacji opisuje sig zhiorem niesprzezonych ze sobg liniowych obiekiéw sterowania, dla kiorych stosufe sig
klasyczne typy regulatorow”. To lakoniczne i niezrozumiale stwierdzenie jest zafozeniem dla prac
przedstawionych w tej czesci. W zaprezentowanym w pracy Al. przegladzie literatury Autor odwoluje si¢ do
migdzynarodowych prac, zwiazanych ze sterowaniem serwonapedéw elektrohydraulicznych z wykorzystaniem
nowoczesnych technik sterowania takich, jak: sterowanie slizgowe, sterowanie odporne, optymalne czy rozmyte.
Zaawansowane metody sterowania wynikajg z rodzaju przyjetego modelu zakldcen. Autor proponuje uzycie
sterowania adaptacyjnego do regulacji ukladéw serwo-hydraulicznych, jednak w pracach nie uzasadnil przyczyn
wyboru tej metody. W autoreferacie Autor stwierdzit, ze: ,nadal nie opublikowano pracy badawczef, kidra
kompleksowo poruszalaby problem zastosowania sterowania adaptacyjnego w ukladach regulacyi serwonapedow
elektrohydraulicznych”. W zadnej pracy z czedci A nie przedstawiono kompleksowo modelu fenomenologicznego
obiektu ani przyjetego modelu zakiocen. Z tego powinien wynikaé niestacjonamy charakter obiektu. W dziewieciu
pracach z tego obszaru tematycznego tylko w pracy A5 Autor podejmuje prébe przedstawienia (lecz nie syntezy)
modelu opartego na zjawiskach fizycznych. W artykutach cytowanych przez Habilitanta w przegladzie literatury
mozna napotkaé duzo bardziej zaawansowane modele, uwzgledniajace szereg pominietych przez Autora zjawisk,
W artykule tym nie przedstawiono metody linearyzacji zaprezentowanego modelu nieliniowego. Przy metodzie



linearyzacji przez zastosowanie sprzgzenia zwrotnego nalezy zapisaé réwnania opisujace model obiektu i podac
funkcje linearyzujaca. Wprowadzenie sprz¢zenia zwrotnego w pierwszym stopniu podnosi rzad modelu, jednakze
w pracach nie uwzgledniono dynamiki thoczka (suwaka) zaworu. Funkcja opisujaca model nieliniowy nie jest
okreslona w punkcie x.(t) = 0. Jezeli zalozono zerowe przecieki, to w konsekwencji trzeba uwzglednié¢ tarcie
pomiedzy tlokiem a cylindrem i tloczyskiem a uszczelnieniem. Przedstawiony model ciagly powinien
korespondowad z przyjetym modelem dyskretnym. Moglby réwniez postuzyé do okredlenia rzedu obiektu, co
uzasadnialoby wybdr rzedu dla rozwazanych modeli dyskretnych, Z przedstawionych przebiegéw czasowych
odpowiedzi skokowych wynika, iz stala czasowa dla obiektu ciaglego jest wielokrotnie wieksza niz dla obiekfu
pochodzacego z modeln dyskretnego. W praktycznych realizacjach modele nieliniowe ukladéw serwo-
hydraulicznych wynikaja ze Scisliwosci cieczy i zlozonych wlasciwosci przeplywowych przez okna serwozaworu.
Tarcie w sitownikach hydraulicznych réwniez przyczynia sie do zachowania nieliniowego. Algorytm syntezy
prawa sterowania nie zostal podany. Autor w tej czgsci nie odnidst sie do wynikéw innych badaczy zajmujacych
sie ta tematyka — trudno oceni¢ zalety zaproponowanego podejécia w stosunku do wynikow z innych osrodkow
naukowych.

W czgdei A osiagnigcia naukowego Autor podejmuje bardzo wazng tematyke sterowania polozeniem z
kompensacja sily obcigiajacej. Zagadnienie to jest istotne w wielu obszarach aplikacjii uktadow
elektrohydraulicznych. W dobie intensywnego rozwoju technologii przeznaczonych dla robotéw kolaboracyjnych
zagadnienie to jest bardzo wazne. W §wiatowej literaturze najczesciej spotykanym rozwiazaniem jest sterowanie
kaskadowe lub hierarchiczne. Autor proponuje réwnolegla strukture dwoch pozornie niezaleznych regulatoréw:
PI do sterowania sita i PD do sterowania pozycja. Z pracy A2 wynika, ze ciénienie zasilajgce sterowane za pomoca
proporcjonalnego zaworu ci$nieniowego (zastosowany symbol reprezentuje proporcjonalny zawér przelewowy
ISO 1219-1) zalezne jest od regulatora w obwodzie sprzezenia zwrotnego od sily. Cisnienie to jest parametrem
modelu obiektu sterowanego w obwodzie sprzezenia zwrotnego od przemieszczenia. Taka konfiguracja nie
pozwala na rozprzegnigcie tych sierowan. Sg one powiazane i nie mozna ich rozpatrywac oddzielnie. Sterowanie
sitg powoduje zmiane parametrow obiektu, co implikuje konieczno$é adaptacji nastaw regulatora, Wiekszogé
opracowanych regulatordw adaptacyjnych wykorzystuje zlinearyzowany model systemu, a zatem zapewnia
jedynie lokalna stabilnodé. Chociaz ukiady te majg zdolnoé¢ do kompensacji wplywu zmieniajacych sie
parametréw systemu - takich, jak: state przeptywu, wspolczynnik sprezystodci objgtosciowe] {modul
sprezystosci), zmienne obeigZzenie — regulatorom adaptacyjnym brakuje odniesienia do globalnej stabilnosei. W
przypadku osiagniecia naukowege bedacego podstawg ubiegania sie o stopien doktora habilitowanego ocena
globalnej stabilnodci bylaby cenna. Kandydat nie odnosi sie do charakterystyk czestotliwosciowych
projektowanych ukladéw sterowania. Zagadnienie to jest bardzo istotne. Na jako§é¢ zastosowanego prawa
sterowania w duzej mierze wplyw ma zalozony zapas stabilnogei, a w konsekwencji niesie to ograniczenie
charakterystyk czestotliwodciowych obiektu. Autor pomija te bardzo wazne zagadnienia w swoich rozwazaniach.

W monografii A% Autor zadeklarowal opracowanie rozdziatu 3, ktéry w kontekscie artykutdw A1-A6 nie
WIOSI ¢ NOWEEO.

Prace oznaczone od Al do A9 zawieraja liczne powtdrzenia rysunkdw, modeli, przyjetych metod
identyfikacji adaptacji i sterowania. Praca A7, Energy-Saving Hot Open Die Forging Process of Heavy Steel
Forgings on an Industrial Hydraulic Forging Press, opublikowana w czasopi$mie Energies, wydawnictwo MDPI,
posiada najwickszy wspolczynnik wplywu IF 2.702 sposrdd wszystkich wskazanych prac cyklu. Autor
zadeklarowat w nigj polowiczny udzial.

B. Konstrukcja, budowa, wirtualne prototypowanie, synchronizacja ruchu osi
napedowych oraz badania eksperymentalne trzyosiowego manipulatora hydraulicznego
o konstrukcji rownolegtej.

W tej czedei osiggnigeia Autor przedstawit 5 wspétautorskich prae, kidre zostaly opublikowane jako artykuly
w czasopismach naukowych. W trzech pracach Autor zadeklarowat udzial wigkszosciowy, a w dwoch pozostatych
polowiczny, jednej z tych prac w bazie JCR przydzielono wspolczynnik wplywu IF.

W autoreferacie Kandydat deklaruje, Ze: ,,moja propozyeia opracowania konstrukefi i ukladu sterowania
manipulatora Tripod przedstawiona w pracach [BI - B3], jest oryginalnym rozwigzaniem dotyczgeym
zastosowania napedow elekirohydrauliczrych dla manipulatora o konstrukcji réwnoleglej | nie jest spotykana
wezesnief w adnych rozwigzaniach mechatronicznych.”

Wiekszos¢ rozwazan przedstawionych w pracy Bl, dotyczacych zastosowania napedow
elektrohydraulicznych i sterowania jest kompilacja prac przedstawionych w czesci A. W pracy tej Autor deklaruje
nastepujgey wklad: | przeprowadzenie rozwazan niezbednych do  powstania  koncepcji  zastosowania



zintegrowanych napedow elekirohydraulicznveh do budowy prototypu manipulatora trzyosiowego (3D-0F) o
konstrukeji  réwnoleglej.  Opracowanie regulatora pozycyfno-sifowego, regulatora samostrojonego dla
manipulatora oraz ukiadu synchronizacfi ruchu serwonapedow”.

Przebiegi czasowe na rysunkach 8, 9 i 10 s wierng kopig rysunkdw 3, 4 1 5 z artykulu AS. Rysunek 12,
przedstawiajacy schemat blokowy uktadu sterowania niczym sie nie rézni od schematu przedstawionego w pracy
A2 na rysunku 2. W pracy tej zastosowano zawdr przelewowy do sterowania ci$nieniem zasilajacym
proporcjonalny zawdr przeplywowy, W artykule B2 nie wyspecyfikowano zaworu umozliwiajacego sterowanie
sifa. Trudno oceni takie sterowanie. Rysunki [3 do 18 sg wierna kopia rysunkéw 5 i 6 z artykulu A2. Zatem
warto$é dodang stanowi tutaj zastosowana znana z literatury [B1 1it 30] metoda synchronizacji rachu
serwonapeddw, oparta na wyznaczeniu bledu synchronizacji poprzez oszacowanie krzyzowych uchybéw
odpowiednich par napedéw. Autor nie podal, w jaki sposob zostaly dobrane wzmocnienia dla sterowania
regulatorem odpowiedzialnym za synchronizacie. W przegladzie literatury zaprezentowanym w pracy Bl Autor
odwoluje sie do migdzynarodowych publikacji naukowych zwigzanych ze sterowaniem hydraulicznych robotdw
réwnoleglych z wykorzystaniem nowoczesnych regulatoréw takich, jak: sterowanie dlizgowe, sterowanie rozmyte,
sterowanie odporne, sterowanie optymalne czy sterowanie z wykorzystaniem sieci neuronowych. Jednakze —
podobnie, jak poprzednio — Autor nie pordwnuje swoich wynikéow do prac innych autoréw oraz nie podaje zalet
zaproponowanego pedejicia w stosunku do wynikéw znanych z literatury.

Zaprezentowane w czesci B mechatroniczne rozwiazanie zadan kinematyki i dynamiki modelu sprowadza
si¢ do zaimportowania modeh brytowego, zbudowanego przy pomocy platformy graficznej SolidWorks i uzycia
pakietu narzedziowego SimMechanics do przeprowadzenia symulacji w pakiecie Matlab/Simuiink. Podejscie to
umozliwito wykonanie struktur dla rozwiazan kinematyki prostej i odwrotnej. Jednak, w zadnej z przedstawionych
prac nie rozwigzano zadan kinematyki prostej i odwrotnej. Nie rozpatrzono moduléw interpolacji i kontroli
trajekiorii w zaleznosci od predkosci. Nie rozpatrzono problemu réznej chlonnoscei silownikéw hydrauliczinych,
zaleZznej od przemieszczenia bezwzglednego. Zagadnienie to ma bardzo duze znaczenie praktyczne w przypadku
réwnoczesnego sterowania wieloma napedami.

C. Badania tecoretyczne i eksperymentalne nad mozliwoscia zastosowania sygnafow
hioelektrycznych do sterowania i regulacji napedami ptynowymi,

W czesel dotyczacej badan zwiazanych z zastosowaniem sygnatdw bioelektrycznych do sterowania napgdami
plynowymi Autor przedstawit 4 wspotautorskie prace, z ktérych trzy opublikowano jako artykuly w czasopismach
naukowych, a jeden jako material konferencyjny. Tylko w jednej z prac Autor zadeklarowal udziat wickszosciowy,
a w pozostatych polowiczny. Dwém z tych prac w bazie JCR przydzielono wspdlczynnik wplywu IF.

W wiekszosci prac tej czeéci osiggniecia naukowego wkiad kandydata polegal na przygotowaniu koncepcji
badan eksperymentalnych, przygotowaniu stanowiska i wykonaniu badan eksperymentalnych oraz opracowaniu
wynikéw badan. Dodatkowo w pracy C2 autor opracowal uklad do komunikacji bezprzewodowej.

W zadnej z prac czeéci C Kandydat nie sprecyzowal metod przetwarzania sygnatéw. Nie sprecyzowano
parametrdw filtrdéw, nie opisano matematycznie algorytmow przetwarzania. Okreslenia FFT filter, lowess method
s3 mato precyzyjne. Okreélenie filtr dolnoprzepustowy o czestotliwogei odeigeia 15 Hz bez podania rodzaju filtra
jest niewystarczajace. Autor do$é swobodnie definiuje uzyteczne zakresy czestotliwosciowe sygnatow
biologicznych, raz jest to 0.5-250 Hz (str. 250), w innym przypadku 0.5-50 Hz.

Przedstawione badania nie sa mozliwe do odtworzenia. Przedstawione wnioski s3 oczywiste i nie wnosza
nowoscei do dyscypliny Inzynieria Mechaniczna.

D. Poprawa wtasnosci wibroizolacyjnych siedziska maszyny roboczej, badania
modelowe i eksperymentalne.

W czesci dotyczace] wilasnosdei wibroizolacyjnych siedziska maszyny roboczej Autor przedstawil dwa
wspolautorskie artykuly stanowiace material konferencyjny, W obydwu artykulach Autor zadeklarowat udzial
wiekszosciowy,

Przedstawione badania nie sa umotywowane rzetelnym przegladem literatury. Tematyka poprawy wlasnodci
siedzisk maszyn roboczych poprzez zastosowanie sterowanych elementdéw wykonawczych jest szeroko rozwazana
od lat w literaturze krajowej i $wiatowej. Kandydat bezkrytycznie podejmuje si¢ badan w tym zakresie, bez
przeprowadzenia studidw literaturowych. Rzetelne przeprowadzenie studidw literaturowych jest podstawa do
wszelkich badan teoretycznych i eksperymentalnych.

Wkiad Kandydata w powstanie prac polegal na opracowaniu semi-aktywnego ukladu sterowania dla siedziska
maszyny roboczej, opracowaniu modelu matematycznego, pneumatycznego ukladu wibroizolacji siedziska



maszyny roboczej, przygotowaniu stanowiska badawczego, przeprowadzeniu badan modelowyeh i
eksperymentalnych oraz opracowaniu wynikéw badan.

Wyniki badai symulacyjnych w artykulach D1 i D2 sa nierealistyczne. Uzyskanie redukcji drgafi ponizej
—20 dB w calym zakresie czgstotliwosci bez dostarczania energii do ukiadu nie jest mozliwe (D1 Fig. 3b ukiad
pasywny i D1 Fig. 5 uklad semi-aktywny). Z przebiegéw czasowych przemieszczefi przedstawionych na rysunku
(D1 Fig. 4a) wynika redukcja drgan na poziomie 0 dB dla 1 Hz i -8 dB dla 3-4 Hz. Jest to sprzecme z
charakterystyka czestotliwodciows przedstawiona na rysanku D1 Fig. 5. Prawo sterowania D1 (5) nie zostato
uzasadnione rozwazaniami teoretycznymi, nie podano tez 7rodta pochodzenia.

Prace przedstawione w czgéci D nie wnosza nowosci do dyscypliny inzynieria mechaniczna. Nie sg
wiarygodne i poparte modelami matematycznymi oraz odpowiednimi rozwazaniami teoretycznymi.

E. Budowa programowalnego urzadzenia kontrolno-pomiarowego do diagnostyki
uktadéw ptynowych.

W czedcel dotyczace] budowy programowalnego urzadzenia konirolno-pomiarowego do diagnostyki ukladéw
pltynowych Autor przedstawit jeden artykul stanowigcy materiat konferencyjny z zadeklarowanym polowicznym
udziatem merytorycznym oraz monografig, w ktérej jest autorem dwoch rozdziatdéw.

Artykut El przedstawia oferte badawcza realizowana w miejscu zatrudnienia Habilitanta. Omawiana
tematyka dotyczy programowalnego urzadzenia pomiarowo-sterijgcego do monitorowania i diagnostyki urzadzen
oraz instalacji plynowych (hydraulicznych i pneumatycznych).

Rozdzialy 1 i 4 w monografii E2 dotycza przedstawienia wlasciwoéci przetwornikéw pomiarowych oraz
pomiardw w badaniach dynamicznych serwonapeddéw hydraulicznych. Rozdzial 1 nie jest wynikiem badan
naukowych, ale stanowi dobry material dydaktyczny. Opis wlasnosci przetwornikdéw pomiarowych,
podstawowych charakterystyk przetwornikdw pomiarowych oraz bledéw pomiarowych nalezy zaliczy¢ do
kategorii osiagnie¢ dydaktycznych organizacyjnych 1 popularyzujacych nauke. Podobnie zakwalifikowad mozna
rozdzial 4 Pomiary w badaniach dynamicznych serwonapedow elekirohydraulicznych. Podrozdzial 4.3.1,
dotyczacy modelu dynamicznego serwonapedu elektrohydraulicznego powinien by¢ zaliczony do czgéci A.

W czeéci E osiagniecia naukowego nie przedstawiono metod diagnostyki specyficznych dla ukladdw
plynowych.

F. Budowa, opracowanie teoretyczne, uktadu sterowania i badania eksperymentalne
urzgdzenia do posdredniego pomiaru przecieku w instalacjach sprezonego powietrza.

W czesci F Autor przedstawil cztery podrozdzialy w monografii oraz dwa wspdlautorskie artykuly naukowe
w czasopismach posiadajgcych IF, w ktorych Autor zadeklarowal polowiczny wkiad.

W pracy Fl przedstawiono ciekawa i dobrze opracowang pod wzgledem teoretycznym metode pomiaru
nat¢zenia przeciekow w instalacjach gazowych. Zaproponowano metode posrednia pomiaru wraz z systemem
kontrolno-pomiarowym. Wkiad Habilitanta w powstanie tej pracy polegat na przygotowaniu stanowiska do badan
eksperymentalnych oraz wykonaniu badan, opracowaniu algorytmoéw ukladu sterowania dla urzadzenia,
implementacji programowych algorytméw sterujgcych w urzadzeniu. Podobnie w pracy F2, wkiad Habilitanta
polegal na przygotowaniu stanowiska do badan, wykonaniu badarn eksperymentalnych oraz opracowaniv wynikow
badait w postaci charakterystyk czasowych. Nalezy zaznaczyé, Ze przygotowanie eksperymentéw oraz
opracowanie wynikow badan sa bardzo cenne z punktu widzenia weryfikacji rozwazan teoretycznych. Monografia
F3 jest dzietem trzech autordow. Z przedstawionych deklaracji wynika, ze Habilitant jest autorem rozdzialdw 3.2,
3.3, 5.2.2 1 5.2.3, Prace opisane w rozdzialach 3.2 i 3.3 monografii F3 nie wykraczaja poza zakres opisany w
poprzednich artykutach. Dotycza opisu sprzetowego zastosowanych systeméw pomiarowych. W rozdziatach 5.2.2
15.2.3 opisano wyniki eksperymentu oraz system kontrolno-pomiarowy przedstawiony w artykutach F1i F2.

G. Projektowanie, konstrukcja, budewa oraz opracowania teoretyczne mohilnej
platformy hydraulicznej dla zrohotyzowanego systemu murarskiego.

Czeé¢ G nie zostala uwzgledniona w rozdziale 4.2 autoreferatu, dotyczacym zrealizowanego osiagniecia
naukowego. Komentarz do tego wspdlautorskiego artykulu autor przedstawia w czgécl 4.3 Zrealizowane
oryginalne osiagniecie projektowe, konstrukcyjne i technologiczne. Wkiad Habilitanta w powstanie tej pracy
polegal na opracowaniu koncepcji budowy Zrobotyzowanego Systemu Murarskiego, zaprojektowaniu:
algorytméw sterowania ukiadem poziomowania Mobilne) Platformy Hydrauliczoej, algorytméw synchronizacii
pozycii podpdr w trakeie ich wysuwu oraz opracowaniu modelu matematycznego dynamiki ruchu platformy.
Habilitant zadeklarowal wklad wiekszosciowy. Praca ta nie jest kompletna. Brak rozwigzan zwigzanych z



wszystkimi podsystemami robota utrudnia ocene tej pracy. W zakresie przedstawianym w artykule Gl nie
wykracza merytorycznie poza dokonania przedstawione w poprzednich czedciach.

Podsumowujac przedstawione do oceny osiagniccie naukowe zatytulowane ,Konsolidacja systemow
mechatronicznych w  zakresie projektowania, modelowania, sterowania i badania urzadzen plynowych”
stwierdzam, Ze:

* w zakresie projektowania urzadzen plynowych Autor nie wykazal sie¢ nowym i oryginalnym podejéciem,

¢ w zakresie modelowania urzadzen plynowych Autor skupil si¢ na znanych od lat metodach identyfikacji
modeli dyskretnych bez préby odniesienia si¢ do zjawisk fizycznych zachodzacych w rozwazanych
uktadach,

e w zakresie sterowania urzadzen plynowych Autor nie wykazal sie¢ nowym i oryginalnym podejsciem, a
zastosowane metody sterowania sg doéé archaiczne,

e w zakresie badan urzadzed plynowych Autor wykazal si¢ znajomoscia sprzetu i oprogramowania.
Badania eksperymentalne urzadzeni plynowych wymagaja duzego doswiadczenia, a uzyskane wyniki
moga stanowi¢ podstawe weryfikacji postawionych hipotez teoretycznych. W tym zakresie Habilitant
wykazuje istotng aktywnosé.

Wszystkie prace wchodzace w sklad osiagnigeia naukowego sa wspdlautorskie. Osiagnigcie naukowe nie
zostalo dobrze przygotowane. 768 stron mozna skrdcié do jednego tematycznego opracowania. Pogrupowane
prace podzielone na siedem obszaréw nie majg charakteru cyklu powiazanych ze soba tematycznie dzialow
wzajemnie uzupeiniajgcych sie w obrebie wspdlnego obszaru naukowego. Przedstawione metody zawierajg braki
i nie dajg si¢ zweryfikowaé. Terminologia angielska pozostawia wiele do zyczenia. Istotnym mankamentem
osiagniecia jest brak publikacji naukowych renomowanych czasopismach z zakresu inzynierii mechanicznej.

Uwzgledniajgc uwagi krytyczne dotyczace osiagniecia naukowego przedstawione w paragrafie Ocena
merytoryczna osiggnigcia naukowego, jak réwniez uwagi dotyczace jakoéci publikacii oraz wkiad merytorycziy
Habilitanta uwazam, e zaprezentowany cykl powiazanych tematycznie artykulow naukowych nie stanowi
znacznego wkiladu w rozwoj dyscypliny naukowej inZzynieria mechaniczna, a aktywno$¢ naukows kandydata
uwazam za marginalng. Zatem druga przestanka warunkujaca nadanie stopnia doktora habilitowanego nie zostala
spelniona.

4. Ocena istotnej aktywnosci naukowej

Zgodnie z artykutern 219 ust. 1 pkt. 2, b Ustawy Prawo o szkolnictwie wyZzszym i nauce (Dz. U. 22020 . z
péin. zm) trzecim warunkiem uzyskania stopnia doktora habilitowanego jest wykazanie sig istotna aktywnoscia
naukows albo artystyczng realizowang w wiecej niz jednej uczelni, instytucji naukowej fub instytucji kultury, w
szczegolnosci zagranicznej. Zgodnie z zaleceniami RDN z dnia 20 maja 2021 roku aktywnosé naukowa powinna
by¢ realizowana w innych podmiotach nie za§ w podmiocie, w ktérym zatrudniona jest osoba ubiegajaca sie o
nadanie stopnia doktora habilitowanego.

Bazujac na dokumentacji dostarczonej przez dra niz. Piotra Wosia, wspdlprace z osrodkami naukowymi
mozna ocenic nastgpujaco:

s  Przebieg pracy zawodowej $wiadezy o szerokiej wspolpracy z krajowymi instytucjami o§wiatowymi i

o$rodkami przemystowymi. Swiadezy to o umiejetnosei pracy w réznych zespolach,

s  Wspdlpraca z lokalnymi przedsigbiorstwami w zakresie badan przemystowych i prac rozwojowych,
Beta Cosmos Sp., 1 Celsa Huta Ostrowiec. W ramach wspolpracy z lokalnymi przedsigbiorcami powstat
projekt zrobotyzowanego systemu murarskotynkarskiego (ZSMT) do zastosowania w przemysle
budowlanym. Projekt ten zostal udokumentowany publikacja naukowa.

e Istotnym elementem oceny akiywnodci naukowej jest kierownictwo projektéw badawezych. W tym
aspekcie habilitant nie wykazal sig zadna aktywnoscia.

e  Wspélpraca z innymi o$rodkami naukowymi nie zostala przedstawiona.

s Wspélautorstwo dwéch patentow.

Dzialalno$é Dydaktyezna

+ Dr inz. Piotr Wo$ jest wspdlautorem monografii, ktdre z powodzeniem moga byé polecane jako
podreczniki akademickie.

e Jestegzaminatorem w zakresie przeprowadzania egzaminu potwierdzajacego kwalifikacje zawodowe tj.:
technik informatyk, projektowanie lokalnych sieci komputerowych i administrowanie sieciami, montaz
i eksploatacja komputeréw osobistych oraz urzadzen peryferyjnych, tworzenie aplikacji internetowych i
baz danych oraz administrowanie bazami, montaz i eksploatacja systemoéw komputerowych, urzadzen



peryferyjnych i sieci, programowanie, tworzenie i administrowanie stronami internetowymi i bazami
danych, diagnozowanie i naprawa podzespotéw i zespoldw pojazdéw samochodowych, mechanik
pojazdow samochodowych oraz egzaminu maturalnego z informatyki. Od 2007 roku jest egzaminatorem
potwierdzajacym kwalifikacje zawodowe w OKE - Lodz.

e  Wypromowal 26 inzynieréw, 12 magistréw oraz pehi funkcje promotora pomocniczego mgra inz.
Kamila Ziejewskiego.

e Prowadzi zajgcia z przedmiotéw kierunkowych i specjalnosciowych, na studiach stacjonarnych i
niestacjonarnych na kierunkach: automatyka i robotyka, mechanika i budowa maszyn, inzynieria
bezpieczenstwa i wzornictwo przemystowe.

e Uczestniczy w programach europejskich i innych programach miedzynarodowych lub krajowych
zwiazanych z rozwojem bazy badawczej specjalistycznych laboratoriéw uczelni publicznych regionu
$wietokrzyskiego,

e  Wspiera tworzenie wspolnej infrastruktury badawczej jednostek naukowych — pracuje na rzecz
Laboratorium Hydrotroniki w zakresie przygotowania planu zakupdéw aparatury, przygotowania
procedur przetargowych.

e Istotnym aspektem dzialalno$ci dydaktycznej sa osiagniecia w zakresie umigdzynarodawiania studiow.
Dotyczy to prowadzenia zaje¢ w jezyku angielskim w ramach studiow na kierunku Mechanical
Engineering, jak rowniez dziatalno$¢ w ramach programu Erasmus.

e  (Czlonek zespolow badawczych w czterech projektach badawczych.

e (Czlonek Komitetu Organizacyjnego XVII Krajowej Konferencji Automatyki, KKA’2011, 19-
22.06.2011 Kielce - Cedzyna.

e  Sekretarz Komitetu Technicznego nr 208 ds. Napedow i Sterowan Pneumatycznych przy Polskim
Komitecie Normalizacyjnym PKN.

Podsumowujac ten fragment oceny, ze wzgledu na brak wspodtpracy z innymi krajowymi i zagranicznymi
ofrodkami naukowymi stwierdzam, ze osiagnigcia w zakresie dziatalnosci dydaktycznej, przemyslowej,
organizacyjnej i popularyzujacej nauke nie czynia zado$é wymogom stawianym Kandydatom przy ubieganiu sie
o stopnien doktora habilitowanego. Tym samym uwazam, Ze trzecia przestanka warunkujaca nadanie stopnia
doktora habilitowanego nie zostala spelniona.

5. Konkluzja

Uwzgledniajac wszystkie elementy dorobku naukowego oraz istotnej aktywnosci naukowej Habilitanta ze
szezegolnym uwzglednieniem braku istotnych osiagnie¢ naukowych i publikacyjnych stwierdzam, ze doktor inz
Piotr Wo$ nie wniost istotnego wkladu w rozwdj nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie naukowe;j
inzynieria mechaniczna.

Habilitant nie spelnia wymagan ustawy stanowiacej podstawe do ubiegania si¢ o nadanie stopnia doktora
habilitowanego okreslonych w art. 219 ust. 1 Ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i

nauce (Dz. U. z2020 r. poz. 85 z poz. zm.).
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