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Recenzja
osiagniecia naukowego i aktywnosci naukowej oraz ocena osiagnie¢
dydaktycznych, organizacyjnych i popularyzujacych nauke
W postepowaniu w sprawie nadania stopnia doktora
habilitowanego dr inz. Rafatowi Osypiukowi

1. Wstep

Niniejsza recenzja sporzadzona zostata w odpowiedzi na pismo przewodniczacego rady dyscypliny au-
tomatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne Zachodniopomorskiego Uniwersytetu
Technologicznego (ZUT) w Szczecinie, dr hab. inz. Pawta Dworaka, prof. ZUT z dnia 15. grudnia 2023
roku, dotyczacego powotania mnie na recenzenta w komisji habilitacyjnej w postgpowaniu w sprawie
nadania stopnia doktora habilitowanego dr inz. Rafalowi Osypiukowi w dziedzinie nauk inzynieryjno-
technicznych, w dyscyplinie automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne (na pod-
stawie uchwaty rady dyscypliny nr 33 z 14. grudnia 2023 r.). Recenzj¢ przygotowano na podstawie
materialéw dostarczonych w formie papierowej i elektronicznej (pendrive), a zawierajacych:

1. Wniosek.

Dane wnioskodawcy.

Kopi¢ dokumentu potwierdzajacego posiadanie stopnia doktora.
Autoreferat (w jezyku polskim).

Wykaz osiagnig¢ naukowych.

Oswiadczenia wspotautoréw (skany na noS$niku danych).

N ok wN

Kopie publikacji stanowiacych osiagnigcie naukowe (na no$niku danych).

Whiosek, ktéry otrzymatem uznaj¢ za kompletny, a zataczony nos$nik danych zawiera takze szereg ma-
teriatow dodatkowych potwierdzajacych dziatalno$¢ naukowa i wdrozeniowa kandydata, w tym doku-
menty patentowe oraz dokumenty dotyczace stazy zagranicznych. Podstawa prawna do sporzadzenia
recenzji jest ustawa z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyZszym i nauce (Dz.U. z 2023 1. poz.
742 z p6zn. zm.). Podczas sporzadzania recenzji korzystatem takze z publikacji Poradnik. Postgpowania
dotyczqce nadawania stopnia doktora habilitowanego udostgpnionej w postaci elektronicznej na stronie
internetowej Rady Doskonatosci Naukowe;.

2. Ocena osiagniecia naukowego

Osiagnigcie naukowe przedstawione przez dr inz. Rafata Osypiuka jako podstawa do ubiegania sig¢
o nadanie stopnia doktora habilitowanego to cykl powiazanych tematycznie artykuléw naukowych pt.
,»Odporne uklady i systemy sterowania momentem i sita w robotyce przemyslowej”. Jest to zestaw
10 artykutéw lub rozdziatéw w monografiach opublikowanych w latach od 2006 do 2021. Zgodnie
z art. 219 ustawy Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce osiagnigcia naukowe moze stanowié¢ cykl
powiazanych tematycznie artykuléw naukowych opublikowanych w czasopismach naukowych lub w
recenzowanych materiatach z konferencji migdzynarodowych, ktére w roku opublikowania artykutu w



ostatecznej formie byty ujete w wykazie sporzadzonym zgodnie z przepisami wydanymi na podstawie
art. 267 ust. 2 pkt 2 lit. b tejze ustawy. W sktad recenzowanego osiagnigcia naukowego wchodzi
siedem artykuléw opublikowanych w czasopismach naukowych, w tym artykuly, ktére ukazaty si¢
przed opublikowaniem pierwszego wykazu punktacji czasopism sporzadzonego zgodnie z ustawa z dnia
20 lipca 2018 r.. Artykuly te spelniaja wymogi ustawowe dotyczace cyklu publikacji, poniewaz bez
ograniczen czasowych uznaje si¢ w tym zakresie takze artykuty naukowe opublikowane w czasopis-
mach naukowych, ktére byty ujete w czesci A albo C obowigzujacego wczesniej wykazu czasopism
naukowych. Sposréd pozostatych prac wchodzacych w sklad osiagnigcia naukowego przedstawionego
przez dr inz. R. Osypiuka, jedna praca jest monografig wieloautorska, jednak rozdzialem w monografii
wieloautorskiej, a jedna artykulem opublikowanym w recenzowanych materiatach z konferencji migdzy-
narodowej, takze wydanym jako rozdzial w monografii. Wszystkie trzy monografie zostaly wydane przez
wydawnictwa ujete w wykazie wydawnictw publikujacych recenzowane monografie naukowe (Komu-
nikat Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 29 wrze$nia 2020 r.). Sposrdd dziesigciu pozycji
cyklu siedem jest wspotautorskich (dwéch lub trzech autor6w), natomiast trzy prace, w tym dwa artykuty
w czasopismach, to indywidualne dokonania R. Osypiuka. Za wyjatkiem monografii wieloautorskiej
"Odporna regulacja PID o dwdch stopniach swobody", wszystkie pozostate publikacje wchodzace w
sktad cyklu napisane zostaty w jezyku angielskim. W zataczonym do wniosku wykazie kandydat podaje
warto$¢ wskaZnikow bibliometrycznych Impact Factor (IF) w roku wydania w odniesieniu do czasopism,
w ktérych opublikowano wigkszo$¢ prac stanowiacych cykl. Laczna warto$¢ IF dla przedstawionego
cyklu wynosi 12.788.

2.1. Analiza tresci artykuléw wchodzacych w sklad osiagnigecia naukowego

Ponizej zwigZle omawiam kolejne publikacje cyklu, odnoszac si¢ takze do ich prezentacji w autorefera-
cie. Odnosz¢ si¢ takze do cytowalnoSci prac wchodzacych w sktad cyklu, podajac liczbe cytowan oraz
liczbg cytowan bez autocytowan (takze wspoétautoréw) poszczegdlnych artykutéw w powszechnie uzy-
wanej i darmowej bazie Google Scholar. Zachowana zostata kolejno$¢ (numeracja) prac podana w au-
toreferacie.

1. Osypiuk R., Finkemeyer B., Skoczowski S., Simple two degree of freedom structures and their
properties. Robotica, 24(3), 365-372, 2006.
Artykut dotyczy modyfikacji sprzgzenia zwrotnego w petli modelu klasycznego systemu MFC
(Model Following Control) nazwanej struktura MFC-p (plant feedback) o nowych wilasnosci-
ach. Przedstawiono teoretyczne, symulacyjne i eksperymentalne poréwnanie proponowanego
rozwigzania z rozwigzaniami klasycznymi na przykladzie sterowania pozycja dwucztonowego
robota EDDA (Experimental Direct Drive Arm). Nowa struktura wykazywata wigksza odpornosé
na zmienno$¢ parametréw procesu oraz istotng poprawe ttumienia zaktécen. Liczba cytowan w
Google Scholar: 10, bez autocytowari: 2. R. Osypiuk szacuje swoj udziat w powstaniu tej pracy
na 70%.

2. Osypiuk R., Finkemeyer B., Hybrid model-based force/position control: theory and experimental
verification, Robotica, 24(6), 775-783, 2006.
Artykut opisujacy dalsze do§wiadczenia ze sterowaniem sita zrealizowane podczas pobytu R.
Osypiuka w Braunschweig. Przedstawiono hybrydowe sterowanie wykorzystujace czujnik mo-
mentdw i sit JR3 oraz macierz selekcji do przetaczania uktadéw sterowania pozycja/sita. Badano
kilka scenariuszy kontaktu robota z otoczeniem i poréwnywano zmodyfikowany uktad MFC z
klasyczna regulacja jednopetlowa. Wykazano przy tym znaczna poprawe podazania za wartoscia
zadana oraz istotne polepszenie sterowania sita podczas ruchu robota pozostajacego w kontakcie
z otoczeniem. Liczba cytowan w Google Scholar: 10, bez autocytowan: 4. R. Osypiuk szacuje
swoj udzial w powstaniu tej pracy na 80%.

3. Skoczowski S., Osypiuk R., Pietrusewicz K.,: Odporna regulacja PID o dwéch stopniach swobody,
Wydawnictwo Naukowe PWN, 2006.



Monografia wieloautorska, w ktérej dr inz. R. osypiuk jest wedlug deklaracji w autoreferacie
autorem podrozdzialéw 3.4, 3.7 i 6.1. Sa one zatytutowane odpowiednio: "Wielopgtlowy uktad
regulacji n-MFC (Model-Following Control)", "MFC/IMC" oraz "Przyktady zastosowan — prak-
tyczna weryfikacja teorii - W robotyce". Przedstawione w tych rozdziatach rozwiazania i wyniki
czgSciowo dotycza tematyki rozprawy doktorskiej kandydata (3.4), a czgSciowo prezentuja wyniki
uzyskane podczas pobytu w Institut fiir Robotik und Prozessinformatik nTU Braunschweig (3.7, a
szczegoblnie 6.1). Materiat autorstwa kandydata to okoto 110 stron w liczacej 357 stron monografii,
a on sam szacuje swoéj udziat na 35%. Liczba cytowan w Google Scholar: 27, bez autocytowan:
24.

. Osypiuk R., Hexa Platform as Active Environment System, Robot Motion and Control, LNCIS 396,
Springer, 381-390, 2009.

Artykut konferencyjny dotyczacy konstrukcji mechanicznej, elektronicznej i oprogramowania
platformy o kinematyce réwnoleglej. W publikacji przedstawiono proponowane uktady regulacji
oraz sposéb integracji aktuatora ze sterownikiem robota Staubli TX60. Koncepcja proponowane;j
w pracy platformy wynika z pomystu autora na sposéb zmiany wypadkowej podatnosci ,,0d-
czuwanej” przez sztywny manipulator, poprzez zastosowanie po stronie otoczenia specjalnego ak-
tuatora, ktéry z zalozenia pracuje w przestrzeni kartezjanskiej. W artykule rozwazane jest zadanie
peg-in-hole, a podatnos$¢ po stronie otoczenia miata utatwic realizacj¢ tego zadania. Liczba cy-
towan w Google Scholar: 1, bez autocytowan: 0.

. Osypiuk R., Kroger T., A Three-Loop Model-Following Control Structure: Theory and Implemen-
tation, International Journal of Control, 83(1), 97-104, 2009.

Praca koncentruje si¢ na ulepszaniu uktadow sterowania opartych na modelu, aby zwigkszy¢ ich
odpornos$¢ na zmiany parametréw. Zaproponowano kolejna modyfikacje metody MFC, zwang
MFC-mp (model/plant feedback) z podwéjnym sprzezeniem zwrotnym, ktérej podstawowe wias-
nosci zbadano za pomoca analiz teoretycznych i symulacyjna, potwierdzajac podwyzszona odpornos¢é
i poprawe stabilno$ci w pordwnaniu z innymi wersjami metody MFC. Zaprezentowano réwniez
wyniki eksperymentéw i mozliwo$¢ polepszenia jakoSci sterowania za pomoca nieliniowego reg-
ulatora. Zasugerowano zastosowanie regulatora kwadratowego, ktéry skutkowat silng zaleznoscia
ruchéw translacyjnych robota od poziomu btedu regulacji. Ten zabieg zapewnia stabilno$¢ przy
kontakcie z otoczeniem o wysokiej sztywnosci oraz skrécit czas regulacji przy kontakcie z otocze-
niem o duzym stopniu podatnosci. Liczba cytowan w Google Scholar: 18, bez autocytowan: 12.
R. Osypiuk szacuje swoj udzial w powstaniu tej pracy na 75%.

. Osypiuk R., Simple Robust Control Structures Based on the Model-Following Concept - A Theoret-
ical Analysis, International Journal of Robust and Nonlinear Control, 20(17), 1920-1929, 2010.
W celu poréwnania nowej struktury MFC-mp z poprzednimi rozwigzaniami, szczegdlnie w as-
pekcie teoretycznym, w tym artykule przedstawiono trzy rézne warianty systemu MFC, uwzgled-
niajac odpornos¢ i stabilno$¢. Analizg teoretyczna i symulacyjng oparto na klasycznym systemie
jednopetlowym, stuzacym jako punkt odniesienia, oraz na systemach MFC-n, MFC-p i MFC-mp.
Wyniki wykazaty wyrazna przewage struktury MFC-mp. Liczba cytowan w Google Scholar: §,
bez autocytowati: 6.

. Osypiuk R., Kroger T, Parallel Stiffness Actuators with Six Degrees of Freedom for Efficient
Force/Torque Control Applications, in: Robotic Systems for Handling and Assembly, D. Schiitz, F.
M. Wahl (Eds.), STAR 67, Springer, 275-291, 2010.

Rozdziat w monografii prezentujacej gtdwne osiagnigcia uzyskane w ciagu 10 lat prac i wspédtpracy
niemieckich instytutow w ramach programu SFB562 Robotic Systems for Handling and Assem-
bly. W tym rozdziale nastgpuje podsumowanie badan R. Osypiuka prowadzonych w oS§rodku w
Braunschweig nad aktuatorami podatnymi. Omawiane sg aktuatory podatne dla szesciu stopni
swobody oparte na strukturach kinematycznych réwnolegtych, przeznaczone do manipulatoréw



10.

oraz typowych Srodowisk przemystowych, charakteryzujacych si¢ wysoka sztywnos$cia. Wyko-
rzystanie tych aktuatoréw pozwala na skrécenie czasu cyklu produkcyjnego poprzez aktywna i dy-
namiczng kontrole impedancji, zmniejszajac jednoczesnie sity/momenty migdzy manipulatorem a
otoczeniem. Artykut przedstawia nie tylko analizg teoretyczna, lecz takze rezultaty eksperymen-
talne. Liczba cytowan w Google Scholar: 7, bez autocytowan: 5. R. Osypiuk szacuje swdj udziat
W powstaniu tej pracy na 75%.

. Osypiuk R., Piskorowski J., Kubus D., A method of improving the dynamic response of 3D force/torque

sensors, Mechanical Systems and Signal Processing, 68, 366377, 2016.

Artykut dotyczy waznego komponentu systemow sterowania sita i momentem w robotyce - czu-
jnikéw sit/momentéw (force/torque - F/T) i przedstawia probe zastosowania funkcji uzmienni-
ania parametréw filtru w takim czujniku, co pozwala na poprawe jego wilasciwosci czasowych
w okreslonym przedziale. Autorzy wskazuja na fakt, ze literatura wykazuje brak filtréw, ktdre
nie tylko uwzgledniaja cechy widmowe, lecz réwniez zapewniaja dobre wtasciwosSci czasowe,
szczegoblnie krotkie stany przejSciowe. Proces uzmienniania rozpoczyna si¢ po wystapieniu skoku
jednostkowego i trwa do momentu osiagnigcia parametréw filtru stacjonarnego. Po tym procesie
filtr dziata w sposéb tradycyjny. Wyniki przedstawione w tym artykule ilustruja r6znice migdzy
klasyczna filtracja, stosowana w obecnych komercyjnych czujnikach sity, a ich niestacjonarnymi
odpowiednikami. Takie podej$cie zapewnia zwigkszenie dynamiki czujnika w kluczowym mo-
mencie jego dzialania, tj. podczas nawiazywania kontaktu robota z otoczeniem, co przektada
sig¢ na szybsze dziatanie robota, umozliwiajac skrécenie czasu cyklu pracy na autonomicznych
stanowiskach montazu. Liczba cytowan w Google Scholar: 6, bez autocytowan: 5. R. Osypiuk
szacuje swoj udziat w powstaniu tej pracy na 45%.

. Okoniewski P, Osypiuk R., Piskorowski J., Short-transient discrete time-variant filter dedicated

for correction of the dynamic response of force/torque sensors, Electronics, 9, 2020.

Artykut omawia metody syntezy filtréw dla czujnikéw sit/momentéw w robotyce. Przeprowad-
zono dyskretyzacje filtru parametrycznego oraz zaproponowano nowa procedure optymalizacji
parametréw, ktdra sktada si¢ zdwdch etapéw. Pierwszy etap obejmuje liniowa zmiang parametrow
przez okreslony czas, poczatkowo losowo, w celu skrécenia czasu ustalania si¢ systemu zmien-
nego. Dodatkowo, wprowadzenie niewielkich nieliniowych zmian parametréw przyczynia si¢ do
zmniejszenia czasu ustalania si¢ struktury zmiennej. W drugim etapie zaproponowano metode
modulowania parametréw krzywymi Béziera, co pozwala na elastyczne ksztattowanie dynamiki
parametréw i skrocenie czaséw przejsciowych filtru. Zaproponowane rozwiazania maja charakter
dyskretny i moga by¢ implementowane w rzeczywistych systemach cyfrowych. Liczba cytowan
w Google Scholar: 1, bez autocytowarn: 1. R. Osypiuk szacuje swéj udzial w powstaniu tej pracy
na 33%.

Osypiuk R., A new approach to compensator design based on multi-loop technique and scalable
forward model complexity, Electronics, 10, 2021.

W artykule zaproponowano alternatywna metodg¢ dla znanego sterowania feedforward, wychodzac
z zalozenia, ze uzyskanie odwrotnego modelu procesu jest trudne i powinno zostaé wyelim-
inowane. Koncepcja opiera si¢ na zwielokrotnieniu petli PID, wtaczajac modele dynamiki o
zwigkszajacej si¢ zlozonosci, aby obliczy¢ wynikowa warto$¢ sterowania nieliniowego. Nowe
podejscie daje porownywalna wydajno$¢ do metody feedforward, ale nie wymaga dostgpu do
odwrotnego modelu procesu.Rozwiazanie zostato zbadane pod katem stabilnoSci i odpornosci na
zmiany parametrow. Przeprowadzono badania symulacyjne, wykorzystujac sterowanie pozycja
manipulatora robota z interakcja sitowa. To zadanie daje mozliwo$¢ okreSlenia zaréwno odwrot-
nego, jak i prostego modelu dynamicznego. Ta cecha umozliwita przeprowadzenie poréwnania
zaproponowanego rozwiazania z znang struktura feedforward. Liczba cytowan w Google Scholar:
0.

Podsumowujac analiz¢ cyklu artykuléw stwierdzam, ze charakteryzuje si¢ on wystarczajaca spdjnos-



cig tematyczng uprawniajaca do uznania go za “cykl powiazanych tematycznie artykutéw naukowych”
wymagany jako czgs$¢ jednej z przestanek warunkujacych nadanie stopnia doktora habilitowanego przez
ustawe z 20 lipca 2018 r. W ramach cyklu tytutowe zagadnienia sterowania momentem i sila w robo-
tyce poruszane sa w kilku aspektach, nie tylko zwiazanych z teorig sterowania, lecz takze optymaliza-
cja, pomiarami i przetwarzaniem sygnaléw analogowych w cyfrowych systemach sterowania. Mozna
zauwazyC, ze tematyka kolejnych prac czgsto wynika z do§wiadczen zebranych podczas poprzednich
badai oraz potrzeby wyeliminowania negatywnych zjawisk obserwowanych podczas prowadzonych
wczesniej eksperymentéw. Z drugiej strony czg$¢ prac zawiera podobne elementy omdéwione kilkakrot-
nie w ramach calego cyklu. Wazna cecha zaprezentowanego cyklu jest eksperymentalny charakter wigk-
szoSci prac oraz wyniki uzyskane w warunkach laboratoryjnych dla rzeczywistych robotéw i urzadzen,
z ktérych czes¢ kandydat zaprojektowat i zbudowat osobiscie.

2.2. Ocena wkladu osiagnig¢cia naukowego w rozwadj dyscypliny

Autoreferat dotaczony do wniosku zawiera szczegdtowy opis osiggnigcia. Dokument ten prezentuje
zataczony do wniosku cykl powigzanych tematycznie artykutéw jako spéjne dzieto naukowe dotyczace
poszukiwania nowych rozwiazan majacych na celu zwigkszenie efektywnosci sterowania sita w robotyce
przemystowej. W zwiazku z kompleksowoscig tego obszaru badan, dr inz. Rafal Osypiuk prowadzit
prace dotyczace kilku aspektéw problemu, nie tylko osadzone w teorii sterowania, lecz takze doty-
czace rozwiazan sprzetowych, struktur programowych oraz zagadniei pomiaréw i filtracji sygnatéw. Za
bardzo wazny aspekt badan zaprezentowanych w omawianym cyklu uwazam solidne podstawy ekspery-
mentalne, co wymagalo znacznego zaangazowania w projektowanie sprzgtu, oprogramowania oraz ko-
rzystania z najnowszych technologii, w tym rozwiazan niedostgpnych w danej chwili w macierzystej
uczelni. W efekcie cykl artykutéw prezentuje zaréwno nowatorskie podej$cia do sterowania momentem
i sita, cechujace si¢ wysoka odpornoScia na zmiany parametréw procesu, jak i praktyczne rozwiazania
programowe i sprzg¢towe dla istotnego problemu zetknigcia si¢ narzedzia robota z otoczeniem. Zaprezen-
towane w cyklu prac R. Osypiuka podejscie do zagadnienia sterowania silag ma charakter holistyczny, a
elementy oryginalne (nowatorskie) przedstawionego osiagnigcia naukowego w odniesieniu do zagadnien
robotyki to:

* Opracowanie odpornych uktadéw regulacji opartych na modelu - wprowadzenie nowych rozwiazan
iich gruntowna analiza teoretyczna oraz eksperymentalna, ze szczegélnym uwzglednieniem sterowa-
nia sita dla manipulatoréw o szeSciu stopniach swobody.

* Propozycje systemow aktywnej podatnosci - zaprojektowanie i implementacja elastycznych ak-
tuator6w umieszczanych pomigdzy sztywna struktura robota a jego otoczeniem, a takze badania
dotyczace sterowania sita dla manipulatoréw wyposazonych w takie rozwiazania.

* Opracowanie rozwigzan dotyczacych dynamicznych wtasciwosci czujnikow sity - zaproponowa-
niu zastosowania filtrow parametrycznych dla komercyjnych czujnikéw sil i momentéw oraz
przeprowadzeniu eksperymentéw z wykorzystaniem rzeczywistych czujnikdw prowadzacych do
potwierdzenia skutecznos$ci nowych filtréw..

Podsumowujac cz¢$¢€ recenzji dotyczaca oryginalnosci zgloszonego przez kandydata jako osiagnig-
cie naukowe cyklu artykuléw oraz znaczenia wktadu tego osiagnigcia w rozwdj dyscypliny, stwierdzam,
ze cykl ten charakteryzuje si¢ oryginalnymi wynikami teoretycznymi, symulacyjnymi i przede wszys-
tkim eksperymentalnymi. Ponadto. kandydat przedstawil w nim oryginalne rozwiazania konstrukcyjne
dotyczace systemow aktywnej podatnosci oraz filtracji sygnatéw w problemie sterowania silg. Wszys-
tkie zaprezentowane wyniki dobrze wpisuja si¢ w zakres automatyki i robotyki, mieszczacej si¢ obecnie
w dyscyplinie automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne.

Analizujac dane z powszechnie uzywanej na §wiecie bazy Google Scholar stwierdzilem, ze do 14
lutego 2024 r. wchodzace w sktad cyklu artykuty byty tacznie cytowane 88 razy (wraz z autocytowa-
niami), co jest wartoScia zadowalajaca. Jednak liczba cytowan tych prac ulega zmniejszeniu do 59 po



odliczeniu autocytowan (wraz z autoctowaniami wspoétautoréw). Wskazuje to na umiarkowane zaintere-
sowanie pracami kandydata nalezacymi do przedstawionego cyklu w Srodowisku naukowym.

Wkiad wiasny kandydata w artykuly przedstawione jako osiagnigcie naukowe zostal dobrze udoku-
mentowany w materialach dotaczonych do wniosku. W sktad cyklu wchodza trzy publikacje samodzielne,
a w przekazanej mi dokumentacji postgpowania o§wiadczenia wspoétautoréw pozostatych siedmiu prac sa
przygotowane wilasciwie - maja forme¢ indywidualnych deklaracji wktadu merytorycznego oraz o§wiad-
czenia o udziale procentowym (ktéry jest jedynie wskaZnikiem pomocniczym) w danej pracy. Ponadto,
kandydat deklaruje w autoreferacie oraz w wykazie dorobku naukowego swdj wktad merytoryczny w
poszczegdlne publikacje. Zgodnie z tymi deklaracjami wktad kandydata w prace wspétautorskie polegat
na sformutowaniu problemu lub udziale w jego sformulowaniu, implementacji rozwiazania, ekspery-
mentalnej weryfikacji algorytméw oraz udziale w redakcji artykutu. Deklaracje te sa zasadniczo spdjne
z deklaracjami merytorycznego wktadu wspdtautoréw, ktéry np. w pracach powstatych w osrodku w
Braunschweig (B. Finkemeyer, T. Kroger) dotyczyt przygotowania stanowisk badawczych, nadzoru nad
eksperymentami i analizy wynikéw. Pewne watpliwosci mozna mie¢ jedynie w przypadku monografii
[3], poniewaz deklarowany udziat procentowy (35%, na rowni z K. Pietrusewiczem) wydaje si¢ za-
wyzony wobec deklarowanego zakresu przygotowanego materiatu (trzy podrozdziaty, w przypadku K.
Pietrusewicza jest to siedem podrozdzialéw i redakcja koricowa). Ostatecznie uwazam sposéb i za-
kres udokumentowania wktadu merytorycznego kandydata w osiagnigcie naukowe w przedstawionej mi
dokumentacji za wystarczajacy. Na podstawie tej dokumentacji mozna uznac, ze kandydat jest autorem
istotnych elementéw oryginalnych osiagnigcia naukowego.

Podsumowujac pierwsza cze$¢ recenzji stwierdzam, ze osiagniecie naukowe dr inz. Rafala
Osypiuka zatytulowane ‘“Odporne uklady i systemy sterowania momentem i sila w robotyce prze-
myslowej”” stanowi znaczny wklad w rozwoj dyscypliny naukowej automatyka, elektronika, elek-
trotechnika i technologie kosmiczne.

3. Ocena istotnej aktywnos$ci naukowej habilitanta

3.1. Aktywnos$¢ naukowa, publikacje, projekty

Dr inz. Rafat Osypiuk zataczyt do wniosku informacje o osiagnigciach naukowych, o ktérych mowa
w art. 219 ust. 1. pkt 2 ustawy z 20 lipca 2018 r. Ponadto, osiagni¢cia naukowe oraz wdrozeniowe
kandydata przedstawione zostaty w autoreferacie. Z przedstawionej dokumentacji wynika, ze dr inz. R.
Osypiuk do chwili ztozenia wniosku opublikowat 17 artykuléw w czasopismach, w tym 9 artykutéw w
czasopismach uwzglednionych w aktualnym wykazie sporzadzonym zgodnie z przepisami wydanymi na
podstawie art. 267 ustawy z 20 lipca 2018 r. Sze$¢ artykutéw to prace indywidualne R. Osypiuka (dwa
z nich, uwzglednione w aktualnym wykazie czasopism, stanowig czgsci cyklu przedstawionego jako os-
iagnigcie naukowe). Ponadto, kandydat w autoreferacie deklaruje autorstwo dwdch, i wspétautorstwo
dwéch kolejnych rozdzialéw w monografiach (wydawnictwo Springer), a takze wspdtautorstwo mono-
grafii wydanej przez PWN (zawarta w cyklu). Nalezy jednak zauwazy¢, ze punkt I1I-7 Wykazu osiag-
nig¢ naukowych (Wykaz wystapien na konferencjach naukowych) ujawnia znacznie wigksza liczbe prac,
ktére mozna zaliczy¢ do tej kategorii, jako artykuty w materiatach konferencyjnych. Sa wsréd nich prace
prezentowane na "flagowych" konferencjach z zakresu robotyki: IEEE/RSJ International Conference on
Intelligent Robots and Systems (IROS, Taipei, 2010) oraz IEEE International Conference on Robotics
and Automation (ICRA, Orlando, 2006). Lacznie dr inz. R. Osypiuk prezentowat wyniki swoich badan
podczas 13 konferencji lub warsztatow naukowych, w wigkszosci migdzynarodowych. Cato$¢ dorobku
publikacyjnego kandydata poza osiagnigciem zgtoszonym we wniosku mozna uzna¢ za wystarczajaca
na etapie postgpowania habilitacyjnego.

Dorobek ten charakteryzuje si¢ jednak umiarkowana cytowalnoscia. W dokumentacji kandydat po-
daje dane bibliometryczne (na chwile ztozenia wniosku): wszystkie prace kandydata byly cytowane
facznie 66 razy (37 razy bez autocytowan) wedlug komercyjnej bazy Clarivate Web of Science oraz 88



razy (55 razy bez autocytowar) wedtug podobnej bazy Elsevier Scopus, co jest wynikiem co najwyzej
wystarczajacym. Indeksy Hirscha dr inz. R. Osypiuka wedtug tych baz wynosity w chwili sktadania
wniosku odpowiednio 5 i 7, co mozna uznaé za wystarczajace warto$ci na etapie ubiegania si¢ o habili-
tacje.

W obszarze organizacji dziatalnosci naukowej, dr inz. Rafat Osypiuk byt organizatorem sesji tematy-
cznych podczas International Conference on Methods and Models in Automation and Robotics (Migdzyz-
droje, 2010 1 2016). Uczestniczyt tez w przygotowaniu seminarium Komisji Automatyki i Informatyki
PAN / Oddziatl Poznan, wraz z referatem na temat poprawy witasnosci dynamicznych czujnikéw sity
w interakcji robota z otoczeniem (2015), a podczas stazu w Braunschweig w organizacji seminarium
"Robotic Systems for Handling and Assembly".

Dr inz. Rafal Osypiuk podaje w autoreferacie (punkt 5) informacje o wykazywaniu si¢ istotng ak-
tywnoScia naukowa realizowana w wigcej niz jednej uczelni, instytucji naukowej, w szczegdlnosci za-
granicznej. AktywnoS$¢ ta miata formg wielokrotnych stazy i wizyt badawczych w Technische Univer-
sitit (TU) Braunschweig (Niemcy). W roku 2000 kandydat zainicjowat swoja wieloletniag wspétprace
zagraniczna poprzez dwutygodniowy staz we wspomnianym osrodku w ramach projektu TEMPUS.
Nastepnie, W latach 2001-2002 spedzit 13 miesigcy w Institut fiir Robotik und Prozessinformatik w TU
Braunschweig w ramach stypendium DAAD (Deutscher Akademischer Austauschdienst), gdzie reali-
zowat implementacje uktadéw sterowania na dwucztonowym robocie eksperymentalnym EDDA. W roku
2004 kandydat prowadzit projekt badawczy wspétfinansowany przez DFG (Deutsche Forschungsge-
meinschaft) oraz KBN (Komitet Badann Naukowych) w ramach grantu promotorskiego nr 3T11A00926.
Kolejny szeSciomiesigczny pobyt w Institut fiir Robotik und Prozessinformatik pozwolil na kontynuacje
badar eksperymentalnych, przedstawionych migdzy innymi w rozprawie doktorskiej kandydata. W roku
2006 R. Osypiuk ponownie uzyskat stypendium DAAD i przez trzy miesiace prowadzil prace badawcze,
zapoznajac si¢ z zagadnieniem sterowania sila w robotyce oraz wymaganiami dla otoczenia ekspery-
mentalnego. Wdéwczas dokonat pierwszych implementacji hybrydowego systemu taczacego odporne
petle sterowania potozeniem i sita. W roku 2008 kandydat zostal beneficjentem grantu MNiSW Ws-
parcie migdzynarodowej mobilnoSci naukowcéw (nr 212/MOB/2008/0), co umozliwilo mu nastepny,
dwudziestomiesigczny pobyt w Institut fiir Robotik und Prozessinformatik na TU Braunschweig. Pod-
czas tego okresu kandydat kontynuowat prace badawcze nad odpornymi uktadami sterowania, proponu-
jac zastosowanie aktuatoréw podatnych do poprawy efektywnosci sterowania sitowego oraz przeprowadza-
jac proces ich projektowania, budowy oraz badania eksperymentalne. Okres wspélpracy z osrodkiem w
Braunschweig zakoriczyl miesigczny staz w ramach programu Staff Training Mobility, LLP Erasmus.
Celem tego stazu byto przeprowadzenie badari eksperymentalnych dynamiki komercyjnych czujnikéw
momentéw i sit oraz zastosowanie filtréw parametrycznych w celu poprawy ich parametréw dynam-
icznych. Nalezy podkresli¢, ze wspétpraca R. Osypiuka z naukowcami z TU Braunschweig pozwolita
mu uzyskaé wyniki kluczowe dla jego dorobku naukowego i przyczynita si¢ do powstania dziewigciu
publikacji naukowych (gléwnie w czasopismach migdzynarodowych), w tym o$miu sposréd dziesig-
ciu publikacji wchodzacych w skiad cyklu przedstawionego jako osiggnigcie naukowe. Dziatalnos¢ dr
inz. Rafata Osypiuka w Technische Universitit Braunschweig jest dobrze udokumentowana i przyniosta
wymierne efekty naukowe, nie mam wigc watpliwosci co do tego, ze byla to “aktywno$¢ naukowa re-
alizowana w wigcej niz jednej uczelni lub instytucji naukowej” wymagana przez obecnie obowigzujaca
ustawe.

Bardzo istotny element osiagnig¢ dr inz. Rafata Osypiuka podczas jego dotychczasowej kariery
stanowi takze dziatalno$¢ projektowa i powiazane z nig osiagnigcia wdrozeniowe. R. Osypiuk byt
wykonawca w projekcie MNiSW "Opracowanie uktadu aktywnej eliminacji drgan w procesie skrawania
z zastosowaniem inteligentnego uchwytu obrébkowego" (N N503 326535) w latach 2009-2012. Nastep-
nie petnit role kierownika w projekcie NCBiR "Element warstwy fizycznej technologii DAA (detekc;ji i
unikania) dla bezpiecznej integracji BSP w niesegregowana przestrzen powietrzng" (POIR.01.02.00-00-
0232/17) w latach 2019-2022. W projekcie "Sub-miniaturowy system identyfikacji elektronicznej dla
bezzatogowych statkéw powietrznych" (RPZP.01.01.00-32-0006/21-00) byt gtéwnym inzynierem pro-
jektu w latach 2021-2023. Rafat Osypiuk otrzymat tez grant Komisji Europejskiej zwiazany z komer-



cjalizacja opracowanych przez niego technologii mikroawioniki dla bezzatogowych statkow latajacych
(UAV).

Z realizowanymi projektami powiazana jest rozbudowana wspétpraca dr inz R. Osypiuka z sektorem
gospodarczym - wdrazanie i komercjalizacja opracowanych rozwiazan technologicznych. W wykazie os-
iagnigé¢ naukowych wymienionych zostato sze$¢ projektéw zrealizowanych przez kandydata na zlecenie
podmiotéw gospodarczych lub we wspotpracy z nimi. Sa to projekty dotyczace robotyki, systeméw po-
miarowych oraz bezzatogowych statkéw latajacych. Za najwazniejsze dokonania technologiczne kandy-
data mozna jednak uznaé opracowanie dwoch rozwiazan:

* Pierwszym z nich jest maszyna pomiarowa do stempli i matryc dla przemystu farmaceutycznego,
system dystrybuowany przez firm¢ Adamus S.A. Produkt ten, opatentowany i skomercjalizowany
w roku 2013 pod nazwa Ti-1/Ti-2/Ti-3, nadal pozostaje w ofercie firmy, cieszac si¢ globalnym
zasiggiem sprzedazy.

* Druga technologia sa systemy mikroawioniki oraz urzadzenia dozorowania zatogowego i bezzato-
gowego ruchu lotniczego, opracowane dla firmy Aerobits Sp. z 0.0. Obejmuje ona game¢ produk-
tow zminiaturyzowanych transceiveréw lotniczych ADS-B, UAT, FLARM, HOD, Remote ID oraz
systemy odbiornikéw naziemnych przeznaczonych do sieciowania mato- i wielkoobszarowego.
Technologia ta, opatentowana i wdrazana od roku 2017, znajduje zastosowanie na catym $wiecie.

Realizujac projekty wdrozeniowe i komercjalizacje opracowanych technologii dr inz. rafal Osypiuk
uzyskal pig¢ patentéw, w tym na technologie wdrozone i uzytkowane, co stanowi unikalne i cenne os-
iagnigcie.

Biorac pod uwagg wszystkie formy aktywnosci naukowej, badawczo-rozwojowej i wdrozeniowe;j,
bez watpienia mozna uznaé, ze dziatania te sa wystarczajace do spetnienia zapisanego w ustawie z 20
lipca 2018 r. wymogu wykazania si¢ aktywnoscia naukowa realizowana w wigcej niz jednej uczelni lub
instytucji naukowe;.

3.2. Ocena innej dzialalno$ci kandydata: dydaktycznej, organizacyjnej,
popularyzujacej nauke

W swej dotychczasowej karierze akademickiej dr inz. Rafal Osypiuk prowadzit znaczacq liczbe za-
je¢ dydaktycznych i byt odpowiedzialny za proces nauczania robotyki na kierunku Automatyka i robo-
tyka w Politechnice Szczecinskiej (od 2020 r. ZUT). Prowadzit szes¢ przedmiotéw w jezyku polskim
oraz jeden w jezyku angielskim. Zajecia praktyczne odbywatly si¢ na stanowiskach laboratoryjnych,
ktére zostaty w znacznej czgSci zaprojektowane i uruchomione przez niego. Wsparcie finansowe, ktére
pozyskat R. Osypiuk pozwolitlo na nowoczesne wyposazenie laboratoriéw. Jako opiekun studenck-
iego kota naukowego robotyki od roku 2011, prowadzit liczne projekty interdyscyplinarne, ktére byty
wielokrotnie nagradzane i wyrézniane. Ponadto, dr inz. R. Osypiuk byt promotorem kilkudziesigciu
prac inzynierskich i magisterskich, ktére uzyskiwalty nagrody, w tym ogélnopolskie (np. Ogdlnopolski
Konkurs Mtodzi Innowacyjni, organizowany przez PIAP w Warszawie). Od roku 2011 dr inz. R. Osyp-
iuk jest tez cztonkiem Wydziatowej Komisji Programowej w macierzystej uczelni, zajmujac si¢ siatkami
dydaktycznymi dla kierunku automatyka i robotyka.

W autoreferacie kandydat nie wykazat istotnej dzialalnosci organizacyjnej (poza organizacja dydak-
tyki oraz udziatem w organizacji warsztatéw i konferencji). Prowadzil natomiast dziatania popularyzu-
jace nauke, np. organizowat dni otwarte na Wydziale Elektrycznym ZUT oraz wyklady dla mtodziezy
szkét ponadgimnazjalnych, prezentujac wyniki prac badawczo-rozwojowych w laboratoriach robotyki.
W zwiazku ze swoja dziatalnoScia dr inz. R. Osypiuk otrzymat kilka nagréd, migdzy innymi Nagrody
Rektora Politechniki Szczecifiskiej za osiagnigcia naukowe w latach 2003, 2007, 2010, oraz Nagrode
Prezydenta Miasta Szczecina za najlepsza prace naukowa z zastosowaniem komercyjnym w roku 2013.

Moja ocena dziatalnosci dydaktycznej i popularyzujacej nauke prowadzonej przez dr inz. Rafata
Osypiuka jest pozytywna, szczegdlnie w aspekcie dziatai dydaktycznych i organizacji dydaktyki.



Podsumowujac druga czesS¢ recenzji stwierdzam, ze analiza dorobku publikacyjnego, projek-
towego i wdrozeniowego kandydata prowadzi do wniosku, Ze dr inz. Rafal Osypiuk wykazuje si¢
istotna aktywnoscia naukowa realizowana w wiecej niz jednej uczelni lub instytucji naukowe;j.

4. Wnhniosek koncowy

Stwierdzam, ze dr inz. Rafat Osypiuk

1. posiada stopien doktora;

2. posiada w dorobku osiagnigcie naukowe stanowiace znaczny wktad w rozwdéj dyscypliny au-
tomatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne;

3. wykazuje sig¢ istotng aktywnoScig naukowa realizowana w wigcej niz jednej uczelni lub instytucji
naukowe;j.

Wobec powyzszych konkluzji stwierdzam, ze dr inz. Rafal Osypiuk spelnia wymagania okreslone
w art. 219 ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyZszym i nauce, oraz ze wniosek o
nadanie mu stopnia doktora habilitowanego w dyscyplinie automatyka, elektronika, elektrotech-
nika i technologie kosmiczne jest zasadny.
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