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1. Podstawa prawna

Recenzja zostata przygotowana na wniosek Rady Dyscypliny Automatyka, Elektronika,
Elektrotechnika i Technologie Kosmiczne Zachodniopomorskiego Uniwersytetu
Technologicznego w Szczecinie zwigzanego z uchwatg nr 33 z dnia 14 grudnia 2023r.
Whniosek o przeprowadzenie postepowania w sprawie nadania stopnia doktora
habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie
automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne zostat ztozony dnia
13 wrzes$nia 2023 r. przez dra inz. Rafata Osypiuka.

2. Przestanki warunkujace nadanie stopnia doktora habilitowanego

Zgodnie z art. 219 Prawa o szkolnictwie wyzszym i nauce z 20 lipca 2018 r., stopien

doktora habilitowanego nadaje sie osobie, ktéra spetnia nastepujace trzy warunki:

e posiada stopien doktora,

e posiada w dorobku osiggniecia naukowe lub artystyczne stanowigce znaczny
wktad w rozwdj okreslonej dyscypliny,

e wykazuje sie istotng aktywnoscig naukowa lub artystyczna.

Dr inz. Rafat Osypiuk otrzymat stopien naukowy doktora nauk technicznych w

dyscyplinie automatyka i robotyka nadany uchwatg Rady Wydziatu Elektrycznego

Politechniki Szczeciskiej z dnia 9 grudnia 2004r. na podstawie rozprawy doktorskiej

Wielopetlowy odporny uktad regulacji n-MFC (Model-Following Control) w

zastosowaniu do sterowania manipulatorem szeregowym. Oznacza to, ze pierwszy

warunek dotyczqcy nadania stopnia doktora habilitowanego zostat spetniony.



3. Ocena osiggniecia naukowego

Zgodnie z przyjetymi normami, przedstawione do oceny osiggniecie naukowe powinno
stanowic znaczny wktad w rozwaj dyscypliny automatyka, elektronika, elektrotechnika
i technologie kosmiczne. O znaczeniu i wptywie wynikdw pracy naukowej
prezentowanej w czasopismach Swiadczy posrednio renoma danego czasopisma
odzwierciedlona w jego wspotczynniku wptywu. Natomiast w przypadku publikacji w
materiatach konferencji miedzynarodowych, ich znaczenie moze odzwierciedlac
obecnosé danej konferencji na liscie ministerialne;j.

Ocena bibliometrczna publikacji

Oceniany cykl obejmuje 10 publikacji, w sktad ktérych wchodzi siedem artykutéw w
czasopismach (pozycje: 1, 2, 5, 6, 8, 9 i 10) zaklasyfikowanych do dyscypliny
automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne z nastepujaca
wartoscig punktowa:

[1] - IF 0.483 (2006), MNiSW 2006: 25pkt (obecnie 70 pkt)
[2] - IF 0.483 (2006), MNiSW 2006: 25pkt (obecnie 70 pkt)

[5] - IF 1.124 (2009), MNiSW 2009: 25pkt (obecnie 100pkt)
[6] - IF 1.495 (2010), MNiSW 2010: 35pkt (obecnie 140pkt)
[8] - IF 4.116 (2016), MNiSW 2016: 40pkt (obecnie 200pkt)
[9] - IF 2.397 (2020), MNiSW 2020: 100pkt (obecnie 100pkt)
[10] - IF 2.690 (2021), MNiSW 2021: 100pkt (obecnie 100pkt)

Pozycje [3] stanowi wspdtautorska monografia wydana przez PWN. Bazg dla powstania
monografii byly indywidualne osiggniecia autoréw, prezentowane w recenzowanych
publikacjach naukowych, rozszerzone o dodatkowe wyniki symulacyjno-
eksperymentalne. Artykut [4] zostat opublikowany w materiatach International
Workshop on Robot Motion and Control, 2009 wydanych przez Springer. Pozycja [7]
stanowi rozdziat w monografii naukowej Robotic Systems for Handling and Assembly
wydanej w roku 2010 przez Springer.

Analizujac przedstawiony wykaz publikacji, mozna jednoznacznie stwierdzi¢, ze
najbardziej wartosciowe pozycje ocenianego cyklu to [1], [2], [3], [5], [6], [8], [9] i [10].
Siedem pozycji znajdujacych w cyklu jest wspotautorskich (2 lub 3 autoréw w réznych
konfiguracjach). Pozycje [6] i [10] to samodzielne prace habilitanta opublikowane w
czasopismach. Natomiast artykut [4] to samodzielna publikacja habilitanta w
materiatach miedzynarodowych warsztatéw wydanych przez Springer.

Dokumentacja obejmuje oswiadczenia wspdtautorow o ich udziale w poszczegdlnych
publikacjach i zadaniach jakie zrealizowali podczas przygotowywania artykutéw. We



wszystkich os$wiadczeniach dotyczacych publikacji wspotautorskich wskazany jest
procentowy udziat poszczegdlnych autorow.

Uwzgledniajac wskazany udziat wszystkich wspdétautoréw w przygotowanie publikacji
oraz zaktadajac, ze do kazdej publikacji zastosujemy aktualng punktacje wg wykazu
czasopism naukowych i recenzowanych materiatéw z konferencji miedzynarodowych,
uzyskamy tgczna liczbe punktow przypadajacych dla dra Osypiuka dla publikacji [1], [2],
[5], [6], [8], [9] i [10] wynoszacq 543 pkt.

Pozostate publikacje [3], [4] i [7] nie zmieniajg znaczaco tego wyniku, ktéry nalezy
uzna¢ za dobry. Z punktu widzenia oceny parametrycznej, taki wynik mozna uznac
zadowalajacy.

Ocena merytoryczna osiggniecia naukowego

Tematyka osiggniecia naukowego ukierunkowana jest na odporne ukfady i systemy
sterowania momentem i sitg w robotyce przemystowej. Oznacza to, ze miesci sie ona
w obszarze wiedzy zwigzanej z dyscypling automatyka, elektronika, elektrotechnika i
technologie kosmiczne. Stale rosnaca ztozono$¢ systeméw montazowo/produkcyjnych
rodzi potrzebe zastosowania efektywnych metod sterowania robotami i
manipulatorami. Oznacza to, ze rozwazana tematyka jest aktualna i wazna.

e Publikacja [1]: dotyczy teoretycznego, symulacyjnego i eksperymentalnego
poréwnania autorskich rozwigzan na przyktadzie sterowania pozycja
dwucztonowego robota EDDA (Experimental Direct Drive Arm).

e Publikacja [2]: stanowi kontynuacje pracy [1] z zastosowaniem wybranego
Srodowiska eksperymentalnego. Rozszerza ona rozwigzania zaprezentowane w
[1] o petle sterowania sita.

e Publikacja [3]: jest interesujagcym zrédtem informacji o uktadach sterowania z
dwoma stopniami swobody. Proponowane systemy pozbawione sg wad uktadu
jednopetlowego, oferujgc zwiekszong odpornos¢ na zaktécenia procesu.
Wyniki badan zawarte w ksigzce sq kompilacja recenzowanych prac
naukowych,  rozszerzonych o  dodatkowe  wyniki  symulacyjno-
eksperymentalne.

e Publikacja [4]: w publikacji przedstawiono proponowane uktady regulacji oraz
sposob integracji urzadzen wykonawczych ze sterownikiem robota.
Przedmiotem badan byt robot Staubli TX60, wraz z dopasowaniem
sprzetowym, ktéry pozwolit na uruchomienie architektury MiRPA. Ponadto w
pracy zwrécono uwage na znany problem robotyki, tzw. zadanie peg-in-hole.

e Publikacja [5]: zaproponowano modyfikacje systemu MFC, polegajaca na
zastosowaniu podwdjnego sprzezenia zwrotnego MFC-mp (model/plant
feedback). Uproszczona analiza teoretyczna i symulacyjna wykazata jego



podwyzszong odpornos¢ oraz poprawe warunkow stabilnosci w odniesieniu do
pozostatych uktadéw MFC.

e Publikacja [6]: przedstawiono trzy odmiany systemu MFC, poruszajgc m.in.
takie aspekty jak odpornosc¢ czy stabilnosé. Za punkt odniesienia w analizie
teoretycznej i symulacyjnej zastosowano klasyczny system jednopetlowy,
pokazujac jednoczesnie wtasnosci uktadéw MFC-n, MFC-p oraz MFC-mp.

e Publikacja [7]: obejmuje ona podsumowanie prac nad, tzw. aktuatorami
podatnymi. Stanowi ona rozdziat monografii, bedacej zestawieniem
najwazniejszych osiggnie¢ uzyskanych podczas 10-cio letnich badan i
wspotpracy kilkunastu niemieckich instytutow w programie SFB562 Robotic
Systems for Handling and Assembly, finansowanym przez grant DFG (Deutsche
Forschungsgemeinschaft).

e Publikacja [8]: pokazuje roznice miedzy klasyczng filtracjg, stosowang obecnie
w komercyjnych czujnikach sity, a ich niestacjonarnym odpowiednikiem.
Podejscie to oferuje co najmniej dwukrotne zwiekszenie dynamiki czujnika w
najbardziej krytycznym momencie jego pracy, tj. chwili nawigzania kontaktu
robota z otoczeniem. Wiasnos¢ ta bezposrednio przektada sie, na zwiekszenie
predkosci robota, umozliwiajgc znaczne skrocenie czasu cyklu na
autonomicznych stanowiskach montazu.

e Publikacja [9]: w pracy przeprowadzono dyskretyzacje filtru parametrycznego
oraz zaproponowano nowa procedure optymalizacji uzmienniania jego
parametrow. Proponowana procedura sktada sie z dwéch etapéw. W
pierwszym z nich parametry zmieniajg sie liniowo przez zadany horyzont czasu.
Wartos¢ poczatkowa zmiany liniowej jest wybierana losowo, a celem jest
skrécenie czasu ustalania sie systemu zmiennego w czasie. Wykazano, ze
wprowadzanie niewielkich nieliniowych zmian parametréw czesto dodatkowo
zmniejsza czas ustalania sie catej struktury zmiennej w czasie.

e Publikacja [10]: dokonano wnikliwej analizy teoretycznej kompensatora, ze
szczegélnym naciskiem na stabilno$¢ i odpornos¢ na zmiany parametréw
procesu. Ponadto przeprowadzono badanie symulacyjne z wykorzystaniem
dwéch sprzezonych proceséw nieliniowych, tj. sterowania potozeniem
manipulatora, bedacego w kontakcie z otoczeniem (interakcja sitowa). Wybér
tego procesu nie byt przypadkowy. Z jednej strony jest on niezwykle ztozony, a
z drugiej strony daje mozliwos$¢ wyznaczenia zaréwno modelu wtasciwego, jak
i odwrotnego.

Podane w cyklu publikacji prace sg ze sobg $cisle powigzane tematycznie i s3 to gtéwnie
artykuty w dobrych i bardzo dobrych czasopismach, materiatach konferenc;ji
miedzynarodowych uznanych w spotecznosci miedzynarodowej zwigzanej z
przedmiotowa dyscypling naukowg oraz waznych monografiach naukowych. Oznacza
to, ze przedstawiony do oceny cykl publikacji dotyczy réznych aspektéw dotyczgcych
odpornych uktadéw i systeméw sterowania momentem i sitg w robotyce
przemystowej. Uznaje go za cykl uzupetniajacych sie prac, ktdre stanowig kolejne kroki



na drodze do rozwigzania postawionego problemu badawczego. W szczegdlnosci
habilitant opracowat szereg rozwigzan i algorytméw, ktére mozna podsumowad
nastepujaco:

e Opracowanie i praktyczna implementacja odpornych ukfadéw regulacji
bazujgcych na modelu — propozycja nowych rozwigzan oraz ich analiza
teoretyczna i eksperymentalna. Badania nad sterowaniem sifq z
wykorzystaniem manipulatoréw o 6-ciu stopniach swobody.

e Analiza systeméw aktywnej podatnosci — instalowane pomiedzy sztywna
strukturg robota, a jego otoczeniem. Koncepcja, projekt, budowa i
uruchomienie podatnych urzadzen wykonawczych. Badania nad sterowaniem
sitg z zastosowaniem manipulatoréw o 6-ciu stopniach swobody.

e Projektowanie i implementacja systemdéw poprawy witasnosci dynamicznych
czujnikéw sity — propozycja zastosowania filtrow parametrycznych do
komercyjnych czujnikdbw momentédw i sit. Badania eksperymentalne z
wykorzystaniem czujnika firmy JR3.

4. Ocena aktywnosci naukowej i organizacyjnej habilitanta

Wymagania dla kandydatéw do stopnia naukowego doktora habilitowanego
wymieniajg jako znaczacy element aktywnos¢ w wiecej niz jednej uczelni, instytuc;ji
naukowej, w szczegdlnosci zagranicznej. Jako elementy dorobku habilitanta w tym
zakresie nalezy wymieni¢:

e 2006: 3 miesieczne stypendium DAAD umozliwiajgce pobyt w Technische
Universitat Braunschweig (Institut fir Robotik und Prozessinformatik) i
wspotprace z niemieckim naukowcami w zakresie badah nad hybrydowymi
uktadami sterowania momentem i sitg manipulatorow.

e 2008-2010: Technische Universitat Braunschweig, Institut fiir Robotik und
Prozessinformatik, projekt badawczy realizowany w ramach grantu MNiSW
Wsparcie miedzynarodowej mobilnosci naukowcdéw, nr 212/MOB/2008/0, 20
miesiecy, 2008-2010.

Ponadto dr Osypiuk realizowat liczne projekty badawczo-rozwojowe na
Zachodniopomorskim Uniwersytecie Technologicznym w Szczecinie, ktdre zostaty
szczegbétowo opisane w autoreferacie. W zwigzku z realizacja powyzszych projektow,
habilitant uzyskat szereg znaczacych osiggnieé¢ technologicznych.

Catkowity dorobek naukowy habilitanta po uzyskaniu stopnia doktora obejmuje 13
artykutdw w czasopismach, jedng monografie, 4 rozdziaty w monografiach i 6
artykutdw w materiatach konferencji naukowych. Zgodnie z Web of Science, faczna
liczba cytowan 15tu prac habilitanta wynosi 66 (37 be autocytowan), a indeks Hirscha
5,

Wymienione wskazniki bibliometryczne nalezy uznac jako dostateczne.



Dodatkowo nalezy zaznaczyé, ze podczas zatrudnienia w Zachodniopomorskim
Uniwersytecie Technologicznym w Szczecinie habilitant prowadzit 6 przedmiotéw w
jezyku polskim i jeden w jezyku angielskim. Zajecia dydaktyczne odbywajg sie na
stanowiskach laboratoryjnych zaprojektowanych i wykonanych przez habilitanta.

Dr Osypiuk byt réwniez promotorem kilkudziesieciu pracy inzynierskich i magisterskich,
ktére uzyskaty liczne nagrody lokalne i ogdlnopolskie.

Dziatalnos¢ organizacyjna habilitanta sprowadza sie do udziatu w Wydziatowej Komisji
Programowej oraz petnienia funkcji opiekuna praktyk. Brak jest natomiast informacji o
cztonkostwach w miedzynarodowych/ krajowych organizacjach i stowarzyszeniach.

Whioski koncowe

W wyniku catkowitej oceny prezentowanych osiagnie¢ i aktywnosci dra Osypiuka
nalezy stwierdzi¢, ze jest aktywnym i kreatywnym pracownikiem naukowym
Zachodniopomorskiego Uniwersytetu Technologicznego w Szczecinie. Jego osiggniecia
naukowe po uzyskaniu stopnia naukowego doktora nalezy uzna¢ za znaczace. W
szczegolnosci, cykl publikacji zaprezentowanych we wniosku zawiera oryginalne i
wartosciowe koncepcje oraz rozwigzania $wiadczace jednoznacznie o dojrzatosci i
samodzielnosci habilitanta. Dodatkowo, wedtug Web of Science, indeks Hirscha
habilitanta wynosi 5, a liczba cytowan 66 (37 bez autocytowan). W przypadku
kandydata do stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-
techniczny, powyzsze wskazniki nalezy uznac jako dostateczne. Oznacza to, ze wniosek
o nadanie drowi Rafatowi Osypiukowi stopnia doktora habilitowanego w dyscyplinie
automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne spetnia wymagania
okreslone w stosowanych przepisach, tzn. nalezy go uzna¢ za dostatecznie
uzasadniony. Podsumowujac, wniosek koricowy i konkluzja przeprowadzonej analizy
sg jednoznacznie pozytywne.
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