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Recenzja

osiggniecia naukowego pt.
»Odporne ukfady i systemy sterowania momentem i sit3 w robotyce przemystowej”
oraz istotnej aktywnosci naukowej
dra inz. Rafafa Osypiuka

1. Podstawa prawna

Recenzja zostata przygotowana na wniosek Rady Dyscypliny Automatyka, Elektronika,
Elektrotechnika i Technologie Kosmiczne Zachodniopomorskiego Uniwersytetu Technologicznego
w Szczecinie, ktéra uchwata nr 33 z dnia 14 grudnia 2023 r. powotata komisje habilitacyjng w celu
przeprowadzenia postgpowania w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk
inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie
kosmiczne dr. inz. Rafatowi Osypiukowi. Wniosek o przeprowadzenie postepowania w sprawie nadania
stopnia doktora habilitowanego zostat ztozony przez dr. inz. Rafata Osypiuka 13 wrzeénia 2023 r.

2. Wymagania ustawowe konieczne do uzyskania stopnia doktora habilitowanego

Na podstawie art. 219 Ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce, stopien
doktora habilitowanego nadaje sie osobie, ktdra:

1) posiada stopien doktora;

2) posiada w dorobku osiggnigcia naukowe lub artystyczne, stanowigce znaczny wkiad w rozwdéj
okreslonej dyscypliny;

3) wykazuje sig istotng aktywnoscig naukowg albo artystyczng realizowang w wiecej niz jednej
uczelni, instytucji naukowej lub instytucji kultury, w szczegdlnosci zagranicznej.

Pierwsze wymaganie ustawowe jest spetnione, poniewaz dr inz. Rafat Osypiuk uzyskat stopien
naukowy doktora nauk technicznych. Stopieri ten zostat nadany uchwaty Rady Wydziatu
Elektrycznego Politechniki Szczeciniskiej z dnia 9 grudnia 2004 r. na podstawie przedstawionej
rozprawy doktorskiej pt. ,Wielopetlowy odporny uktad regulacji n-MFC (Model-following control) w
zastosowaniu do sterowania manipulatorem szeregowym”.
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3. Ocena osiggniecia naukowego

Jako osiggniecie naukowe bedgce podstawg ubiegania sie o nadanie stopnia doktora
habilitowanego Habilitant wskazuje cykl dziesieciu powigzanych tematycznie publikacji naukowych
pod tytutem ,Odporne uktady i systemy sterowania momentem i sitg w robotyce przemystowej”. Cykl
zawiera 10 pozycji, wérdd ktdérych znajduje sie 7 prac opublikowanych w czasopismach (2 w Robotica,
2w Electronics, 1 w International Journal of Control, 1 w International Journal of Robust and Nonlinear
Control, 1 w Mechanical Systems and Signal Processing), 2 rozdziaty w recenzowanych monografiach
i 1 wspdtautorska monografia. Wszystkie prace zostaty opublikowane po uzyskaniu stopnia doktora
w latach 2006 — 2021, co oznacza, ze obejmujg one dorobek naukowy Habilitanta z okresu 16 lat.
Wskazane osiggniecie naukowe jest zgodne z art. 219 ust. 1 pkt 2 lit. b Ustawy z dnia 20 lipca 2108 r.
Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce.

3.1. Ocena bibliometryczna publikacji

Z przedstawionego przez Habilitanta cyklu dziesieciu publikacji naukowych, siedem z nich
ukazato sie w czasopismach o randze miedzynarodowej i posiadajacych tzw. Impact Factor, czyli
wspédtczynnik wptywu bedgcy miarg oceny jakosci naukowej czasopisma. Warto zaznaczyé, ze
Impact Factor, podobnie jak kazda inna miara, ma swoje ograniczenia i nie powinien by¢ jedynym
kryterium oceny wartosci czasopism. Niemniej jednak, ten wskaZnik moze byé uzywany jako
narzedzie do iloéciowej oceny znaczenia i wptywu wynikéw prezentowanych w danym artykule na
istniejgcy stan wiedzy. Zgodnie z wymaganiami ustawowymi osiggniecie naukowe powinno
stanowi¢ znaczny wkfad w rozwdj dyscypliny, wiec posrednio wartosci wspoéiczynnika /mpact
Factor moga reprezentowac stopien tego wktadu. W przypadku siedmiu wspomnianych artykutéw,
wspétczynniki wplywu ksztattujg sie w zakresie od 0.483 do 4.116. Sg to wartosci, ktére mozna
uzna¢ za zadowalajace i dobre.

W cyklu powigzanych tematycznie publikacji znajdujg sie trzy samodzielne publikacje
Habilitanta, sg to pozycje [2.4], [2.6] oraz [2.10], natomiast pozostate pozycje sg wieloautorskie,
przy czym liczba wspotautoréw nie przekracza trzech. W pozycjach wspdfautorskich
zaangazowanie Habilitanta jest duze lub bardzo duze, wedtug szacunkowych wartosci podanych w
autoreferacie, ksztatftuje sie ono na poziomie od 33% do 80%. Z przedstawionego opisu wynika, ze
Habilitant byt odpowiedzialny za sformutowanie problemdéw badawczych, dobdr odpowiedniej
metodologii badawczej, przeprowadzenie eksperymentdéw i analize uzyskanych wynikéw, zatem
znaczgco przyczynit sie do wynikéw opublikowanych w wymienionych pracach. Ten zakres stanowi
réwniez potwierdzenie duzej samodzielnosci w prowadzeniu badan naukowych.

Publikacje stanowigce cykl pochodzg z okresu 16 lat, tj. od 2006 do 2021 roku. Jest to okres
dosy¢ dtugi, w ktérym punktacja ministerialna czasopism zmieniafa sie kilkakrotnie, zatem jest
zadaniem trudnym odniesienie ich wszystkich do jakiego$ jednego wspdlnego wykazu. Wszystkie
siedem artykutéw wyszczegdlnionych w cyklu w roku publikacji znajdowaty sie w obowigzujgcym
wykazie A czasopism naukowych. W bazie Scopus indeksowane sg nastepujace publikacje: [2.1] (8
cytowan), [2.2] (7 cytowan), [2.4] (brak cytowan), [2.5] (16 cytowan), [2.6] (8 cytowan), [2.7] (6
cytowan), [2.8] (6 cytowan), [2.9] (brak cytowan) i [2.10] (brak cytowan). Wszystkie te publikacje
sg takZe indeksowane w bazie Web of Science, tj.: [2.1] (6 cytowan), [2.2] (7 cytowan), [2.4] (brak
cytowan), [2.5] (15 cytowan), [2.6] (5 cytowan), [2.7] (4 cytowan), [2.8] (4 cytowan), [2.9] (brak
cytowan) i [2.10] (brak cytowar). Na dzienn wykonania niniejszej recenzji indeks H Habilitanta
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wynosi 7 (wedtug bazy Scopus) oraz 5 (wedtug bazy Web of Science). Podsumowujac, wskazniki
bibliometryczne dorobku naukowego Habilitanta sg na satysfakcjonujagcym poziomie w stosunku
do wymagan stawianym kandydatom ubiegajgcym sie o nadanie stopnia doktora
habilitowanego.

3.2.Ocena merytoryczna osiggniecia naukowego

Osiggniecie naukowe wskazane przez Habilitanta zostato okreslone jako odporne ukfady
i systemy sterowania momentem i sitg w robotyce przemystowej. To osiggniecie obejmuje
projektowanie zaawansowanych rozwigzan algorytmicznych, programowych i sprzetowych
z zakresu sterowania, ktore umozliwiajg precyzyjne i elastyczne operacje manipulacyjne
wykonywane przez roboty w réznych warunkach i srodowiskach produkcyjnych. Do kluczowych
aspektow zwigzanych z odpornymi uktadami sterownia momentem i sifg w robotyce przemystowej
nalezy przede wszystkim precyzyjna kontrola momentu i sity. Aby umozliwic¢ precyzyjne sterowania
momentem i sitg, roboty muszg by¢é wyposazone w zaawansowane sensory, ktore dostarczg
robotowi informacji zwrotnej umozliwiajgc mu dostosowanie sie do zmieniajgcych warunkéw
i unikanie kolizji. Odpornos¢ takich uktadow jest takze powigzana ze zdolnoscig robota do adaptacji
do réinych warunkéw pracy, takich jak zmienne obcigienie, elastycznos¢ materiatéw czy
nieregularne ksztaity przedmiotdow, z ktérymi robot pracuje. Nalezy réwniez zaznaczy¢, ie
wspofczesne roboty przemysfowe muszg spetnia¢c wysokie standardy bezpieczenistwa.
Projektowanie systemdw sterowania musi uwzglednia¢c minimalizowanie ryzyka kolizji
z otoczeniem, co jest istotne zwtaszcza w sSrodowisku, gdzie roboty wspodtpracujg z ludzmi.
Dodatkowo systemy te majg umozliwia¢ fatwe programowanie i modyfikowanie zachowania
robota, co jest istotne w dynamicznych srodowisku produkcyjnym, gdzie zadania mogg ulegaé
zmianie. Przedstawiony przez Habilitanta cykl publikacji jest pod wzgledem tematycznym
powigzany z wyzej wymienionymi zagadnieniami. Nacisk nie jest pofozony na jedno konkretne
zagadnienie, ale kolejne publikacje stanowig kontynuacje poprzednich, rozwijajg lub uzupetniajg
wczesniej podjetg tematyke, wprowadzajg nowe aspekty, dane, analizy i wnioski.

Cykl publikacji powigzanych tematycznie otwierajg dwa artykuty [2.1] oraz [2.2] opublikowane
w czasopi$mie Robotica w 2006 roku. Obie publikacje sg wieloautorskie (pierwsza ma trzech, a
druga dwéch autoréw), przy czym Habilitant jest w nich gtéwnym autorem majgcym przewazajacy
udziat szacowany odpowiednio na 70 i 80%. Rezultaty przedstawione w tych pozycjach dotyczg
koncepcji sterowania typu MFC (ang. Model-Following Control), gdzie Habilitant zaproponowat
modyfikacje sposobu konstrukcji sprzezenia zwrotnego uzyskujgc w ten sposdb lepsze parametry
jakosciowe systemu zamknietego w pordwnaniu z wykorzystaniem klasycznego uktadu MFC.
Polepszenie jakosci sterowania dotyczyto wiekszej odpornosci na zmiennos¢ parametréw procesu
oraz poprawe tfumienia zakiécen. Modyfikacje majg posta¢ nowych struktur o nazwach MFC-p
(ang. plant feedback) oraz MFC-m (ang. model feedback). W przedstawionych artykufach te
struktury sterowania zostaly eksperymentalnie zweryfikowane oraz poréwnane z klasyczng
regulacjg PID.

Kolejna publikacja [2.3] z przedstawionego cyklu to monografia wydana przez Wydawnictwo
Naukowe PWN, réwniez w 2006 r. Habilitant w tej monografii byt odpowiedzialny za powstanie
rozdziatéw 3.4, 3.7 i 6.1. Rozdziaty nalezy w pewnym sensie traktowac jako usystematyzowanie

wiedzy z zakresu wielopetlowych ukfadow regulacji wykorzystujgcych model sterowanego procesu.



Baze do monografii stanowily osiggniecia Habilitanta prezentowane w recenzowanych
publikacjach naukowych, ktére zostaty nastepnie usystematyzowane i rozszerzone o dodatkowe
wyniki symulacyjne i eksperymentalne.

Publikacja [2.4] to rozdziat w ksigzce opublikowanejw 2009 roku przez wydawnictwo Springer.
Habilitant jest jedynym autorem tego rozdziatu, w ktérym opisuje koncepcje i praktyczng realizacje
stanowiska umozliwiajgcego eksperymentalng weryfikacje algorytméw kontrolowanego
sterowania momentem i sitg w przypadku oddziatywania robota z otoczeniem o réznej sztywnosci.
Przygotowana platforma eksperymentalna umozliwia szybkie prototypowanie algorytmoéw
sterowania tgcznie z wykonywaniem symulacji w czasie rzeczywistym ze sprzetowg petlg
sprzezenie zwrotnego (tzw. symulacja Hardware-in-the-Loop).

Publikacja [2.5], ktdra ukazata sie w 2010 roku w czasopi$mie International Journal of Control
opisuje koncepcje tréjpetlowego uktadu regulacji ze sledzeniem modelu. Habilitant zaproponowat
modyfikacje klasycznej koncepcji MFC poprzez zastosowanie podwdjnego sprzezenia zwrotnego
MFC-mp (ang. model/plant feedback). Przeprowadzone symulacje komputerowe oraz walidacja
eksperymentalna potwierdzity skutecznosci nowej koncepcji sterowania pod wzgledem poprawy
warunkéw stabilnosci i podwyzszonej odpornosci uktadu na zmiane parametréw w stosunku do
innych uktadow regulacji typu MFC.

Autorska publikacja Habilitanta [2.6], ktora ukazata sie w 2010 roku w International Journal of
Robust and Nonlinear Control dokonuje poréwnania klasycznego jednopetiowego uktadu regulacji
ze $ledzeniem modelu z uktadami wielopetlowymi typu MFC-n, MFC-p oraz MFC-mp. Poréwnanie
dotyczyto pewnych wtasnosci zwigzanych z odpornoscig i stabilnoscig odpowiednich uktadéw
zamknietych dla wybranych, stosunkowo prostych, proceséw, bedgcych przedmiotem sterowania.
Wybdr takich prostych, pod wzgledem matematycznym, proceséw pozwolit na dogtebng analize
teoretyczng. Wyniki teoretyczne zostaly dodatkowo zilustrowane symulacjami komputerowymi.

Kolejna publikacja [2.7] z cyklu to rozdziat w monografii wydane] przez Springera. Ta
monografia stanowi podsumowanie prac Habilitanta nad tak zwanymi aktuatorami podatnymi,
ktére duzo lepiej sprawdzajg sie w krytycznych momentach nawigzania kontaktu sztywnego robota
ze sztywnym otoczeniem. To stwierdzenie zostato potwierdzone eksperymentalnie. Wykorzystanie
aktuatora podatnego umoizliwia takze zmniejszenie czaséw realizacji ruchdw manipulatora.
W efekcie koricowym, robot przemystowy ma wiekszg elastycznosc i zdolno$¢ do dopasowywania
sie do zmieniajgcych warunkdw, czyli jest bardziej adaptacyjny. Oprdcz samej idei wykorzystania
aktywnej podatnosci w sterowaniu sitg w robotyce, Habilitant byt odpowiedzialny za
przygotowanie stanowiska laboratoryjnego, zaréwno od strony mechanicznej, sprzetowej
i programowej, ktore postuzyto do przeprowadzenia odpowiednich eksperymentéw.

W 2016 roku Habilitant razem z dwoma innymi autorami opublikowat prace [2.8] w Mechanical
Systems and Signal Processing, w ktdérej pokazano, ze zastosowanie niestacjonarnego filtru
w czujnikach pomiaru sity powoduje dwukrotne zwiekszenie dynamiki czujnika w krytycznym
momencie jego pracy, tzn. w chwili nawigzania kontaktu robota z otoczeniem. W efekcie czego
uzyskuje sie zwiekszenie predkosci robota we wspomnianej wyzej fazie jego pracy. Wkiad
Habilitanta w powstanie tej pracy polegat na sformutowaniu problemu oraz przeprowadzeniu prac
eksperymentalnych. Projekt niestacjonarnego filtru oraz dobdr jego parametréw zostaty wykonany
przez pozostatych dwoéch autoréw pracy. Zagadnienie filtracji w czujnikach sity i momentu jest
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kontynuowane w publikacji [2.9]. Wkiad merytoryczny Habilitanta w powstanie tej pracy ma
podobny charakter jak w pracy [2.8].

Ostatnia pozycja [2.10] z przedstawionego cyklu publikacji to praca opublikowana w
czasopismie Electronics o otwartym dostepnie. Jest to praca najnowsza z przedstawionej listy,
zostata ona wydana w 2021 roku i Habilitant jest jej jedynym autorem. W pracy [2.10] Habilitant
przedstawia koncepcje sterowania procesami nieliniowymi (takim procesem moze byc
manipulator robotyczny i ten ukfad jest wykorzystywany w przyktadzie ilustrujgcym skutecznosé
proponowanej metody) za pomocg wielopetlowego uktadu regulacji. W kazdej kolejnej petli jest
wykorzystywany model (z reguty nieliniowy) uktadu o wzrastajgcym poziomie skomplikowania,
ktéry jest powigzany z regulatorem PID (ale w ogdlnosci mozna by rozwazac inne typy regulacji).
Przedstawiona koncepcja jest interesujaca poznawczo jak i aplikacyjnie w kontekscie sterowania
manipulatorami robotycznymi.

Z uwag krytycznych, ktére nasuwajg sie po analize wszystkich prac z przedstawionego cyklu
publikacji, nalezy wspomniec¢ o stosunkowo matej uwadze, jakg Habilitant kifadzie na modele
matematyczne struktur robotycznych. W proponowanych rozwigzaniach algorytmicznych model
petni kluczowg role i jego doktadnos¢, poziom skomplikowania moze zasadniczo wptywac na jakos
uktadu sterowania. Dodatkowo, w modelowaniu matematycznym istotnym elementem jest
identyfikacja parametréw modelu za pomocg odpowiednich algorytmoéw. Ten aspekt jest réwniez
w mafym stopniu dyskutowany we wszystkich publikacjach w cyklu.

3.3. Whniosek koricowy

Przedstawiony cykl dziesieciu publikacji pod tytutem ,,Odporne ukfady i systemy sterowania
momentem i sit3 w robotyce przemystowej” koncentruje sie wokét wspdlnego tematu
badawczego jakim jest konstrukcja uktadéw sterowania momentem i sitg dla manipulatoréw
robotycznych, ktére majg zastosowanie w automatycznych liniach produkcyjnych. Wszystkie
publikacje w przedstawionym cyklu sg zwigzane ze wspomnianym zagadnieniem badawczym.
Kolejne publikacje stanowig kontynuacje poprzednich, rozwijajg lub uzupetniajg wczesniej
podjetg tematyke, wprowadzajg nowe aspekty, dane, analizy i wnioski. Wszystkie prace w cykiu
s3 zbudowane na wspdinych lub powigzanych metodach badawczych, ktére obejmuja
matematyczne modelowanie, komputerowg symulacje, takie w czasie rzeczywistym,
eksperymentalng walidacje oraz ilosciowg i jakosciowa analize uzyskanych danych. Whnioski
ptyngce z kolejnych publikacji s3 powigzane i skorelowane ze sobg, tworzg one logiczng
sekwencje, ktéra potwierdza postep Habilitanta w prowadzeniu badan i rozwigzywaniu
probleméw badawczych. Nalezy takie stwierdzi¢, ze cykl publikacji, obejmujacy okres okoto 16
lat pracy Habilitanta, ukazuje dynamiczng ewolucje w badaniach, tzn. pokazuje jak Habilitant
rozwijat swoje podejécie do tematu w miare zdobywania nowych doswiadczen i wiedzy.
Wszystkie publikacje spetniajg wysokie standardy naukowe o czym posrednio $wiadczg dobre
wskazniki bibliometryczne. Cykl publikacji mimo ze obejmuje stosunkowo dtugi okres czasu jak
na nauki techniczne (tj. 16 lat) odzwierciedla aktualnos¢ tematu, uwzglednia nowe trendy,
badania i wyzwania w danej dziedzinie. Podsumowujac, uwazam, ze zaprezentowany cykl
powigzanych tematycznie publikacji stanowi znaczny wkiad w rozwdj dyscypliny naukowej
automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne. Tym samym drugie
wymaganie ustawowe jest spetnione.



4. Ocena istotnej aktywnosci naukowej

Trzecim wymaganiem ustawowym do uzyskania stopnia doktora habilitowanego jest wykazanie
sie ,istotng aktywnoscig naukowa albo artystyczng realizowang w wiecej niz jednej uczelni, instytucji
naukowej lub instytucji kultury, w szczegdlnosci zagranicznej”. Przepis ten nalezy odnies¢ do sytuacji,
w ktorej Habilitant potwierdza swojg aktywnos¢ badawczg poprzez wspdtprace z réznymi uczelniami,
instytucjami naukowymi czy tez centrami badawczo-naukowymi, w tym takze miedzynarodowymi. Na
podstawie przedstawionej dokumentacji, elementy istotnej aktywnosci Habilitanta w tym kontekscie
obejmuja:

e Aktywne uczestnictwo Habilitanta w projektach i badaniach realizowanych na Technische
Universitdt Braunschweig w Niemczech. Wspotpraca z tg renomowang instytucjg naukowg
zostata rozpoczeta w 2000 roku i Habilitant regularnie, do 2011 roku, w ramach stazy i innych
projektéw badawczych finansowanych ze srodkdow zewnetrznych, prowadzit badania wespot
z zespotami badawczymi z tejze jednostki. Nalezy podkresli¢, ze pobyty Habilitanta w TU
Braunschweig obejmowaty okresy nawet kilkumiesieczne oraz tematycznie byly powigzane
z gidwnym nurtem badawczym opisanym w przedstawionym cyklu. Rezultaty tej wspodtpracy
miaty wymierny charakter, to znaczy, zostaty one opublikowane w czasopismach o randze
miedzynarodowej. Niektore z tych prac sg czescig przedstawionego cyklu publikacji. Mozna
nawet stwierdzi¢, ze kluczowe rezultaty uzyskane przez Habilitanta wynikajg bezposrednio
z tej wspotpracy.

e Habilitant brat udziat w projektach, konferencjach, wystawach czy tez innych wydarzeniach, co
Swiadczy o jego aktywnosci na arenie miedzynarodowej. Do kluczowych osiggnie¢ Habilitanta
w tym obszarze nalezy niewatpliwie projekt i konstrukcja automatycznego systemu
pomiarowego dla narzedzi formujgcych tabletki. Opracowane rozwigzanie technologiczne
zostato opatentowane i skomercjalizowane, tzn. zostato one sprzedane do ponad pietnastu
najwiekszych firm farmaceutycznych na catym swiecie. Inne osiggniecie Habilitanta jest
zwigzane z opracowaniem technologii ADS-B (Automatic Dependent Surveillance-Broadcast),
ktorej celem jest poprawa bezpieczenstwa i efektywnej komunikacji i monitorowania ruchu
powietrznego. To rozwigzanie byto prezentowane na kilkunastu wystawach
miedzynarodowych, zostato opatentowane i sprzedane do ponad piecdziesieciu krajow.
Habilitant brat tez udziat w kilku miedzynarodowych konferencjach, m.in. /EEE International
Conference on Robotics and Automation (ICRA) na Florydzie w 2006 roku, /EEE International
Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS) w Taipei w 2010 roku czy tez IEEE Methods
and Models in Automation and Robotics (MMAR) w Miedzyzdrojach w roku 2017. Nie ma
informacji na temat uczestnictwa Habilitanta w konferencjach naukowo-technicznych od roku
2017.

e Aktywnos$¢ Habilitanta obejmuje réznorodne obszary badan naukowych. Gtéwny nurt to
manipulatory robotyczne bedace podstawg przedstawionego cyklu publikacji. Drugi obszar
badawczy jest zwigzany z projektowaniem systemoéw dla bezzatogowych statkow
powietrznych, ktére umozliwiajg bezposrednia wymiane informacji o swoim potozeniu,
predkosci, kursie, wysokosci i innych parametrach. W tym drugim obszarze Habilitant uzyskat
rowniez wartosciowe rezultaty, ktore zostaly opatentowane, skomercjalizowane oraz
wdrozone do praktyki przemysfowej na poziomie miedzynarodowym.



e Osiggniecia Habilitanta majg zastosowanie praktyczne o czym $wiadczg wdrozenia do praktyki
przemystfowej opracowanych rozwigzan technologicznych (przede wszystkich naleiy tutaj
wymieni¢ maszyne pomiarowg do stempli i matryc dla przemystu farmaceutycznego oraz
systemy mikro-awioniki oraz urzadzenia dozorowania zatogowego i bezzatogowego ruchu
lotniczego), uzyskanie praw wiasnosci przemystowej w postaci patentéow krajowych
i miedzynarodowych (Habilitant jest autorem lub wspdtautorem 4 takich patentow),
wspodtprace z sektorem gospodarczym w postaci zakonczonych z sukcesem projektow (takich
projektéw jest wymienionych 6) czy tez ekspertyz lub innych opracowan wykonanych na
zamowienie instytucji publicznych lub przedsiebiorcéw (na podstawie dokumentacji Habilitant
wykonat 6 takich ekspertyz).

e Aktywno$¢ Habilitanta jest uznawana i doceniana przez srodowisko naukowe na poziomie
lokalnym, krajowym i miedzynarodowym o czym $wiadczg przyznane stypendia i nagrody (np.
stypendium naukowe DAAD w TU Braunschweig, nagroda Prezydenta Miasta Szczecin za
najlepszg prace naukows z zastosowaniem komercyjnym, trzy nagrody w europejskim
konkursie European Satellite Navigation Competion), a przede wszystkich sukces wdrozeniowy
i komercyjny opracowanych przez Habilitanta rozwigzan technologicznych.

Podsumowujac stwierdzam, ze istotna aktywno$¢ naukowa Habilitanta realizowana w wiecej niz
jednej uczelni, instytucji naukowej lub instytucji kultury, w szczegdinosci zagranicznej jest bardzo
duza i wymierna. Tym samym uwazam, ze trzecie wymaganie ustawowe warunkujgce nadanie
stopnia doktora habilitowanego jest spetnione w nadmiarze.

5. Podsumowanie

Przedstawiony wniosek o nadanie stopnia doktora habilitowanego dla dra inz. Rafata Osypiuka
spetnia wszystkie wymagania ustawy Prawo o szkolnictwie wyiszym i nauce z dnia 20 lipca 2018 r.
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