Wykaz osiagni¢¢ naukowych albo artystycznych, stanowiacych znaczny wklad w rozwoj

2.

okreslonej dyscypliny

WYKAZ OSIAGNIEC NAUKOWYCH ALBO ARTYSTYCZNYCH, O KTORYCH
MOWA W ART. 219 UST. 1. PKT 2 USTAWY

Monografia naukowa, zgodnie z art. 219 ust. 1. pkt 2a ustawy.

Nie dotyczy.

Cykl powigzanych tematycznie artykulow naukowych, zgodnie z art. 219 ust. 1. pkt 2b
ustawy.

2.1

2.2

2.3

Osypiuk R., Finkemeyer B., Skoczowski S.: A Simple Two Degree of Freedom
Structures and their Properties, Robotica, Cambridge University Press, vol. 24, no. 3,
pp. 365-372, 2006, doi: 10.1017/S0263574705002286.

(IF?%% = 0.483, w roku publikacji lista A — 25 pkt., w aktualnym wykazie czasopism
naukowych — 70 pkt.)

Moj wktad polegal na szczegotowym sformutowaniu problemu, przygotowaniu analizy
teoretycznej 1  porownawczej dla proponowanych rozwigzan  sterowania
dwupetlowego, implementacji i weryfikacji algorytméw sterowania na rzeczywistym
systemie, analizie otrzymanych wynikéw oraz przygotowaniu tresci artykutu. Moj
udziat procentowy szacuje na 710%.

Osypiuk R., Finkemeyer B.: Hybrid Model Based Force-Position Control: Theory and
Experimental Verification, Robotica, Cambridge University Press, vol. 24, no. 6, pp.
775-783, 2006, doi: 10.1017/S0263574706002967.

(IF?%% = 0.483, w roku publikacji lista A — 25 pkt., w aktualnym wykazie czasopism
naukowych — 70 pkt.)

Moj wkitad polegat na zaproponowaniu modyfikacji uktadu bazujgcego na modelu oraz
jego fuzji z ukladem sterowania  silg, przygotowaniu analizy teoretycznej
i porownawczej dla proponowanych rozwigzan sterowania dwupetlowego,
implementacji i weryfikacji algorytméw sterowania na rzeczywistym systemie, analizie
otrzymanych wynikow oraz przygotowaniu tresci artykutu. Moj udzial procentowy
szacuje na 80%.

Skoczowski S., Osypiuk R., Pietrusewicz K.,: Odporna regulacja PID o dwoich
stopniach swobody, Wydawnictwo Naukowe PWN, MIKOM, ISBN 13 978-83-01-
14717-4, 360 stron, 2006.
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2.5

2.6

2.7

Bazq dla powstania monografii byly indywidualne osiggniecia autorow, prezentowane
w recenzowanych publikacjach naukowych, rozszerzone o dodatkowe wyniki
symulacyjno-eksperymentalne. Méj wkiad polegal na przygotowaniu rozdziatow 3.4,
3.716.1. MJj udzial procentowy szacuje na 35%.

Osypiuk R.: Hexa Platform as Active Environment System, Robot Motion and Control,
Springer-Verlag Berlin Heidelberg, pp381-390, 2009, doi: 10.1007/978-1-84882-985-
5 35.

(publikacja indeksowana w bazie Scopus i Web of Science)

Osypiuk R., Kroger T: A Three-Loop Model-Following Control Structure: Theory and
Implementation, International Journal of Control, vol. 83, no. 1, pp. 97-104, 2009, doi:
10.1080/00207170903100230.

(IF?® = 1,124, w roku publikagji lista A — 25 pkt., w aktualnym wykazie czasopism
naukowych — 100 pkt.)

Moj wkitad polegal na szczegolowym sformutowaniu problemu, implementacji
hybrydowego sterowania sitq z modyfikowanym regulatorem, opracowaniu przebiegu
testow eksperymentalnych, weryfikacji algorytmow na rzeczywistym systemie oraz
znacznym udziale w redakcji artykutu. Moj udzial procentowy szacuje na 75%.
Osypiuk R.: Simple Robust Control Structures Based on the Model-Following
Concept - A Theoretical Analysis, International Journal of Robust and Nonlinear
Control, vol. 20, no. 17, pp. 1920-1929, 2010, doi: 10.1002/rnc.1556.

(IF?°%° = 1,495, w roku publikacji lista A — 35 pkt., w aktualnym wykazie czasopism
naukowych — 140 pkt.)

Osypiuk R., Kroger T.: Parallel Stiffness Actuators with Six Degrees of Freedom for
Efficient Force/Torque Control Applications, Springer Tracts in Advanced Robotics,
pp. 275-291, 2010, doi: 10.1007/978-3-642-16785-0_16.

(publikacja indeksowana w bazie Scopus i Web of Science)

Moj wkiad polegal na zaprojektowaniu wykorzystania aktywnej podatnosci
w sterowaniu silg W robotyce, zaprojektowaniu i wykonaniu dwoch aktuatoréw
podatnych o 6-ciu stopniach swobody (po stronie manipulatora i po stronie otoczenia),
opracowaniu przebiegu testow eksperymentalnych, weryfikacji algorytmow na
rzeczywistym systemie oraz znacznym udziale w redakcji artykutu. Moj udzial

procentowy szacuje na 15%.



2.8 Osypiuk R., Piskorowski J., Kubus D.: A method of improving the dynamic response
of 3D force/torque sensors, Mechanical Systems and Signal Processing, vol. 68, pp.
366377, 2016, doi: 10.1016/j.ymssp.2015.07.007.

(IF? = 4,116, w roku publikagji lista A — 40 pkt., w aktualnym wykazie czasopism
naukowych — 200 pkt.)

Moj wktad w powstanie tej pracy polegat na sformutowaniu problemu, opracowaniu
przebiegu testow eksperymentalnych, analizie i prezentacji otrzymanych wynikow oraz
znacznym udziale w redakcji artykutu. Moj udzial procentowy szacuje na 45%.

2.9 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, doi: 10.3390/electronics9081291.

(IF%20 = 2,397, w roku publikacji lista A — 100 pkt., w aktualnym wykazie czasopism
naukowych — 140 pkt.)

Moj wktad w powstanie tej pracy polegal na sformutowaniu problemu, przygotowaniu
danych eksperymentalnych, analizie i weryfikacji otrzymanych wynikéw oraz udziale
w redakcji artykutu. Moj udziat procentowy szacuje na 33%.

2.100sypiuk R.: A new approach to compensator design based on multi-loop technique
and scalable forward model complexity, Electronics, 10, 2021, doi:
10.3390/electronics10243049.

(IF?%2! = 2.690, w roku publikacji lista A — 100 pkt., w aktualnym wykazie czasopism
naukowych — 140 pkt.)

3. Wykaz zrealizowanych oryginalnych osiagnie¢ projektowych, konstrukcyjnych,
technologicznych lub artystycznych, zgodnie z art. 219 ust. 1. pkt 2c ustawy.

3.1 Projekt i konstrukcja automatycznego systemu pomiarowego dla narzedzi
formujacych tabletki;
Zgodnie z normq ISO 18084:201 1, narzedzia formujgce tabletki podlegajq cyklicznym
inspekcjom ich krytycznych parametrow geometrycznych zaréowno w fazie produkcyi,
jak i w okresie ich podzniejszego stosowania. \W opracowaniu teoretycznym pt.
., Koncepcja urzgdzenia do bezdotykowej metody wymiarowania stempli dla
stanowiska kontroli jakosci”, wykonang na zlecenie firmy ADAMUS HT,
zaprezentowalem podstawy teoretyczne i konstrukcyjne docelowego urzgqdzenia.

Zgodnie z koncepcjg zaprojektowalem, zbudowatem i uruchomitem finalny system.



3.2

Technologia prezentowana na kilkunastu wystawach miedzynarodowych (w tym
reprezentacja kraju podczas Hannover Messe 2016, na zaproszenie Ambasady RP
w Berlinie). Technologia opatentowana, nagrodzona i skomercjalizowana (sprzedana
do ponad pietnastu najwiekszych firm farmaceutycznych na catym swiecie).

Systemy mikro-awioniki dla bezzalogowych statkéw powietrznych;

Tak zwana integracja systemow bezzalogowych do przestrzeni powietrznej, to
globalny problem, nad ktorym intensywnie pracujq wiodgce organizacje lotnicze.
W roku 2015 zajglem si¢ problemem miniaturyzacji awioniki, w szczegdlnosci
lotniczego systemu ADS-B (Automatic Dependent Surveillance—Broadcast). Celem
byto zastosowanie ADS-B na niewielkich dronach dla zapewnienia bezpiecznych
separacji z zatogowym ruchem lotniczym. Gtownym wyzwaniem stala si¢ fuzja super
czutych toréow radiowych z szybkimi uktadami cyfrowego przetwarzania sygnatow.
W roku 2016 razem z moim studentem Mateuszem Spychalg opracowatem pierwsze
prototypy, trzykrotnie nagrodzone w miedzynarodowym konkursie ESNC (European
Satellite Navigation Competition). Technologia prezentowana na kilkunastu
wystawach miedzynarodowych (w tym reprezentacja kraju podczas Hannover Messe
2017, na zaproszenie MNiSW). Technologia opatentowana i skomercjalizowana

(sprzedana do ponad piecdziesieciu krajow).

WYKAZ AKTYWNOSCI NAUKOWEJ ALBO ARTYSTYCZNEJ

1. Wykaz opublikowanych monografii naukowych (z zaznaczeniem pozycji

2.

niewymienionych w pkt I.1).

1.1

2.1

Skoczowski S., Osypiuk R., Pietrusewicz K.,: Odporna regulacja PID o dwoch
stopniach swobody, Wydawnictwo Naukowe PWN, MIKOM, ISBN 13 978-83-01-
14717-4, 360 stron, 2006 - (pozycja ujeta w prezentowanym cyklu, mo6j wklad

zostal opisany w punkcie 1.2.).

Wykaz opublikowanych rozdzialow w monografiach naukowych.

Osypiuk R., Kroger T.: A Low-cost Hexa Platform for Efficient Force Control Systems
Using Industrial Manipulators, Solid State Phenomena, vol. 147, 1-6, 2009 - (pozycja
niewymieniona w pkt 1.2).

(publikacja indeksowana w bazie Scopus)



2.2

2.3

2.4

Moj wktad polegal na szczegotowym sformutowaniu problemu, opracowaniu
koncepcji zastosowania aktywnej podatnosci do znacznego poprawienia sitowej
interakcji manipulatora z otoczeniem, projekcie i budowie aktuatora w sensie jego
struktury mechanicznej, elektrycznej i sterujqcej oraz redakcji artykutu. Moj udziat
procentowy szacuje na 15%.

Osypiuk R.: Hexa Platform as Active Environment System, Robot Motion and
Control, Springer-Verlag Berlin Heidelberg, 381-390, 2009 - (pozycja ujeta
w prezentowanym cyklu, w punkcie 1.2.).

(publikacja indeksowana w bazie Scopus i Web of Science)

Osypiuk R., Kroger T.: Parallel Stiffness Actuators with Six Degrees of Freedom for
Efficient Force/Torque Control Applications, Springer Tracts in Advanced Robotics,
275-291, 2010 - (pozycja ujeta w prezentowanym cyklu, mo6j wklad zostal opisany
w punkcie 1.2.).

(publikacja indeksowana w bazie Scopus i Web of Science)

Osypiuk R.: Indirect Linearisation Concept through the Forward Model-Based Control
Systems, Lecture Notes in Control and Information Sciences, Springer-Verlag Berlin
Heidelberg, 183-192, 2011 - (pozycja niewymieniona w pkt 1.2).

(publikacja indeksowana w bazie Scopus i Web of Science)

. Wykaz czlonkostwa w redakcjach naukowych monografii.
Brak.

. Wykaz opublikowanych artykuléw w czasopismach naukowych (z zaznaczeniem

pozycji niewymienionych w pkt 1.2).

Przed doktoratem:

4.1

4.2

4.3

4.4

Osypiuk R.: Odpornosé¢ struktury MFC (Model-Following Control) w obecnosci
zaktocen, Pomiary Automatyka Kontrola (PAK), nr. 11, s. 33-36, 2000.

Osypiuk R., Dworak P.: Centrum Szkoleniowe Sterownikéw Programowalnych
i Robotyki, Napedy i Sterowanie, nr 2, s. 36-39, 2001.

Osypiuk R.: A novel multi-loop control system for highly nonlinear processes,
Systems Science, vol. 29, no. 4, pp. 43-54, 2003.

Osypiuk R., Finkemeyer B., Wahl F.: Forward-model-based control system for robot
manipulators, Robotica, Cambridge University Press, vol. 22, no. 2, pp. 155-161,
2004, doi: 10.1017/S0263574703005459.



(IF?%% = 0.400, w roku publikacji lista A — 25 pkt., w aktualnym wykazie czasopism
naukowych — 70 pkt.)

Moj wkiad w powstanie tej pracy polegat na szczegotowym sformutowaniu problemu,
przygotowaniu porownawczej analizy teoretycznej i symulacyjnej proponowanych
rozwigzan sterowania dwupetlowego, weryfikacji algorytmow na rzeczywistym

systemie oraz redakcji artykutu. Moj udziat procentowy szacuje na 70%.

Po doktoracie:

4.5

4.6

4.7

4.8

Osypiuk R., Finkemeyer B., Wahl F.: Multi-loop Model Based Control Structure for
Robot Manipulators, Robotica, Cambridge University Press, vol. 23, no. 4, pp. 491-
499, 2005, doi: 10.1017/S0263574704001043 - (pozycja niewymieniona w pkt 1.2).
(IF?%% = 0.492, w roku publikacji lista A — 25 pkt., w aktualnym wykazie czasopism
naukowych — 70 pkt.)

Moj wkitad w powstanie tej pracy polegat na opracowaniu koncepcji sterowania
wielopetlowego, przygotowaniu porownawczej analizy teoretycznej i symulacyjnej
proponowanego rozwigzania, implementacji i weryfikacji algorytmu na rzeczywistym
obiekcie oraz redakcji artykutu. Moj udzial procentowy szacuje na 70%.

Osypiuk R., Finkemeyer B., Skoczowski S.: A Simple Two Degree of Freedom
Structures and their Properties, Robotica, Cambridge University Press, vol. 24, no. 3,
pp. 365-372, 2006, doi: 10.1017/S0263574705002286 - (pozycja ujeta
w prezentowanym cyklu, méj wklad zostal opisany w punkcie 1.2.).

(1F?%% = 0.483, w roku publikacji lista A — 25 pkt.)

Osypiuk R., Finkemeyer B.: Hybrid Model Based Force-Position Control: Theory
and Experimental Verification, Robotica, Cambridge University Press, vol. 24, no. 6,
pp. 775-783, 2006, doi: 10.1017/S0263574706002967 - (pozycja ujeta
w prezentowanym cyklu, méj wklad zostal opisany w punkcie 1.2.).

(IF?%% = 0.483, w roku publikacji lista A — 25 pkt.)

Osypiuk R., Tarasiejski L., Domek S.: Robust force/position control based on
mechatronic solution, Advances in Manufacturing Science and Technology, vol. 31,
no. 3, pp. 27-43, 2007 - (pozycja niewymieniona w pkt 1.2).

Moj wktad polegat na zaproponowaniu wprowadzenia jednostopniowej podatnosci
aktywnej do sterowania sitg w robotyce, zaprojektowaniu aktuatora o jednym stopniu

swobody oraz implementacji i weryfikacji algorytmu sterowania na rzeczywistym



4.9

systemie, analizie otrzymanych wynikow oraz przygotowaniu tresci artykutu. Moj
udziat procentowy szacuje na 70%.

Osypiuk R.: Platforma Hexa jako system aktywnego otoczenia — konstrukcja
mechaniczna i sterowanie, Pomiary Automatyka Kontrola (PAK), vol. 55, s. 723-726,
2009 - (pozycja niewymieniona w pkt 1.2).

(w roku publikacji lista B — 7 pkt.)

4.10 Osypiuk R., Kroger T: A Three-Loop Model-Following Control Structure: Theory

and Implementation, International Journal of Control, vol. 83, no. 1, pp. 97-104, 2009,
doi: 10.1080/00207170903100230 - (pozycja ujeta w prezentowanym cyklu, moj
wklad zostal opisany w punkcie 1.2.).

(IF? = 1,124, w roku publikacji lista A — 25 pkt.)

4.11 Fedus A., Osypiuk R.: Architektura sterowania rownoleglym manipulatorem Hexa na

bazie mikrokontrolerow rodziny SAM7S, Pomiary Automatyka Kontrola (PAK), vol.
56, s. 581-584, 2010 - (pozycja niewymieniona w pkt 1.2).

(w roku publikacji lista B — 7 pkt.)

Moj wktad polegal na udostepnieniu opracowanych przeze mnie rozwigzan
technologicznych oraz wspoltworzeniu rozwigzania opartego o system wbudowany,

przygotowaniu tresci artykutu. Moj udzial procentowy szacuje na 50%.

4.12 Osypiuk R.: Simple Robust Control Structures Based on the Model-Following

Concept - A Theoretical Analysis, International Journal of Robust and Nonlinear
Control, vol. 20, no. 17, pp. 1920-1929, 2010, doi: 10.1002/rnc.1556 - (pozycja ujeta
w prezentowanym cyklu, w punkcie 1.2.).

(IF?°10 = 1.495, w roku publikacji lista A — 35 pkt.)

4.13 Kosinski P., Swiatek Brzezinski P., Osypiuk R.: Integracja czujnikéw inercyjnych

z konstrukcjg robota humanoidalnego cz. I, Pomiary Automatyka Kontrola (PAK),
vol. 58, 1091-1094, 2012 - (pozycja niewymieniona w pkt 1.2).

(w roku publikacji lista B — 7 pkt.)

Moj wkiad polegat na zdefiniowaniu problemu, koordynacji prac nad wytworzeniem
sprzetu i oprogramowania oraz redakcji znacznej czesci artykutu. MOj udzial

procentowy szacuje na 30%.

4.14 Kosinski P., Swigtek Brzezinski P., Osypiuk R.: Integracja czujnikoéw inercyjnych

z konstrukcjq robota humanoidalnego cz. I1, Pomiary Automatyka Kontrola (PAK),
vol. 57, 47-50, 2012 - (pozycja niewymieniona w pkt 1.2).
(w roku publikacji lista B — 7 pkt.)



Moj wkiad polegat na zdefiniowaniu problemu, koordynacji prac nad wytworzeniem
sprzetu i oprogramowania oraz redakcji znacznej czesci artykutu. MOoj udzial
procentowy szacuje na 30%.

4.15 Osypiuk R., Piskorowski J., Kubus D.: A method of improving the dynamic response
of 3D force/torque sensors, Mechanical Systems and Signal Processing, vol. 68, pp.
366-377, 2016, doi: 10.1016/j.ymssp.2015.07.007 - (pozycja ujeta
w prezentowanym cyklu, méj wklad zostal opisany w punkcie 1.2.).

(IF?7%6 = 4,116, w roku publikacji lista A — 40 pkt.)

4.16 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, doi: 10.3390/electronics9081291 - (pozycja ujeta
w prezentowanym cyklu, méj wklad zostal opisany w punkcie 1.2.).

(IF?%% = 2,397, w roku publikacji lista A — 100 pkt.)

4.17 Osypiuk R.: A new approach to compensator design based on multi-loop technique
and scalable forward model complexity, Electronics, 10, 2021, doi: 10.3390/
electronics10243049 - (pozycja ujeta w prezentowanym cyklu, w punkcie 1.2.).
(IF?%L = 2,690, w roku publikacji lista A — 100 pkt.)

. Wykaz osiagnieé¢ projektowych, konstrukcyjnych, technologicznych (z zaznaczeniem

pozycji niewymienionych w pkt 1.3).

5.1 Projekt i konstrukcja dwoch stanowisk zrobotyzowanych dla zastosowan
badawczo-dydaktycznych - (pozycja niewymieniona w pkt 1.3).
Przygotowatem wniosek i wuzyskatem grant aparaturowy (5756/1A/108/2008).
Dofinansowanie w wysokosci 400.000 zi umozliwilo zakup dwoch precyzyjnych
manipulatoréow przemystowych Staubli (TX60 i TX60L) oraz komponentow do
stanowisk  zrobotyzowanych.  Opracowatem  projekty — dwoch  stanowisk
zrobotyzowanych i przygotowatem dokumenty pod zamowienia publiczne. Stanowiska
zostaly przeze mnie zaprojektowane, zbudowane i uruchomione w taki sposob, aby
zapewnic¢ kompatybilnos¢ sprzetowo-programowq z TU Braunschweig. W tym celu
zastosowatem otwartq architekture sterowania CS8, wraz z modutem LLI (Low-Level
Interface), co zapoczgtkowato (z mojej inicjatywy) transfer technologii
z zaprzyjaznionej jednostki i przejecie otwartej architektury sterowania MiRPA

(Middleware for Robotic and Process Control Applications). Oprogramowanie



5.2

5.3

5.4

o komercyjnej wartosci 300tys. euro, pozwolito na dodatkowe zacisniecie wspotpracy
z TU Braunschweig i istotne zwigkszenie atrakcyjnosci kierunku Automatyka
i robotyka m.in. poprzez uruchomienie nowych przedmiotow. Okres realizacji
przedsiewziecia: 2008.

Projekt i konstrukcja dwoch aktuatorow o 6-ciu stopniach swobody - (pozycja
niewymieniona w pkt 1.3).

Uzyskanie grantu MNiSW Wsparcie migdzynarodowej mobilnosci naukowcow
(212/MOB/2008/0) oraz uczestnictwo w projekcie SFB562 Robotic Systems for
Handling and Assembly zapoczqtkowato moje prace nad aktuatorami podatnymi o 6-
ciu stopniach swobody. Podczas mojego pobytu w TU Braunschweig opracowatem
koncepcje, zaprojektowatem i zrealizowalem budowe dwdch platform réwnolegtych
6DOF. Dziatanie to bylo wieloetapowe i obejmowato projekty mechaniczno-
elektryczne; wspoiprojektowanie 6-cio kanatowego sterownika ze specjalistycznym
interfejsem, umozliwiajgcym jego sprzegniecie z kartq 1/O; wspottworzenie
oprogramowania sterujgcego w oparciu Matlab/Simulink oraz RT Opal. Wyznaczenie
i implementacje kinematyki odwrotnej, generatorow trajektorii, regulatorow PID, itp.
Ostatecznie uruchomienie kompletnego systemu, ktory stal si¢ podstawq dla kilku
publikacji naukowych. Okres realizacji przedsiewziecia: 2008-2010.

Projekt stanowisk do programowania PLC w oparciu o sterowniki Siemens S7-
1200 - (pozycja niewymieniona w pkt 1.3).

W roku 2011 bylem promotorem pracy magisterskiej: Swiqtek-Brzezinski P., Kosinski
P.: Integracja zaawansowanych sensorow z konstrukcjq robota humanoidalnego.
Zostata ona zgloszona na Ogdlnopolski Konkurs o Nagrode Siemensa, gdzie zdobylta
I miejsce. W wyniku tego zdarzenia Wydzial Elektryczny ZUT otrzymat 10
programowalnych sterownikow SIMATIC S7-1200 wraz z oprogramowaniem TIA
Portal. Zaprojektowatem, wykonatem i uruchomitem wowczas kompletne stanowiska
do prowadzenia zaje¢ dydaktycznych. Zostaly one przygotowane w taki sposob, aby
umozliwialy zdalny dostep do kazdego urzqdzenia. Inicjatywa ta poskutkowata
nawigzaniem wieloletniej wspolpracy Wydzialu Elektrycznego z firmg Siemens, €O
w efekcie przyczynito sie do uruchomienia Akademii Siemensa. Umozliwia ona dzisiaj
szkolenie i certyfikowanie zainteresowanych studentow kierunku Automatyka
I robotyka. Okres realizacji przedsiewzigcia: 2011-2012.

Projekt i konstrukcja stanowiska do programowania robotow mobilnych dla

zastosowan badawczo-dydaktycznych - (pozycja niewymieniona w pkt 1.3).



Przygotowalem koncepcje oraz rozpoczglem wieloetapowg realizacje budowy
stanowiska do jednoczesnego programowania i testowania wielu robotow mobilnych.
Uczestniczylem w projektowaniu hardware-u dla komercyjnego robota mobilnego,
celem rozszerzenia jego funkcjonalnosci o interfejs komunikacji radiowej.
Wspolpracowatem nad oprogramowaniem integrujgcym gigabit-owqg kamere
o wysokiej dynamice, ktorego celem bylo rozpoznawanie i jednoczesne sledzenie do 10
robotéw na powierzchni 4m? W czasie rzeczywistym. Wspottworzytem interfejs
komunikacji do wydajnego przesytania wspotrzednych kartezjanskich poprzez Bocker
MQTT. Ostatecznie zaprojektowatem i wykonatem czes¢ mechaniczno-elektryczng
stanowiska, ktore pozwolilo na jego ostateczne uruchomienie. Dzialanie to pozwolito
na realizacje prac badawczych w ramach doktoratow oraz uruchomienie dwoch
nowych przedmiotow na kierunku Automatyka i robotyka. Okres realizacji

przedsiewziecia: 2015-2016.

6. Wykaz publicznych realizacji dziel artystycznych (z zaznaczeniem pozycji

niewymienionych w pkt I.3).

Nie dotyczy.

7. Wykaz wystapien na krajowych lub miedzynarodowych konferencjach naukowych

lub artystycznych, z wyszczegolnieniem przedstawionych wykladéw na zaproszenie

i wykladéw plenarnych.

Przed doktoratem:

7.1

7.2

7.3

7.4

Skoczowski S., Osypiuk R.: Robustness and output sensitivity function of a Model-
Following Control system, IEEE Methods and Models in Automation and Robotics
(MMAR), Miedzyzdroje, pp. 231-235, 2000, (prezentacja ustna).

Osypiuk R.: Sterowanie odporne z wykorzystaniem modelu procesu, II Ogélnopolskie
Warsztaty Doktoranckie (OWD), Gliwice, vol. 9, s. 163-167, 2000, (prezentacja
ustna).

Osypiuk R.: Badania symulacyjne odpornego ukiadu sterowania MFC (Model-
Following Control), Badania naukowe w elektrotermii, Katowice, s. 124-129, 2000,
(prezentacja ustna).

Osypiuk R.: Sterowanie obiektami o zmiennych parametrach w obecnosci zaktocen,
Modelowanie i sterowanie w elektrotermii, Kielce, nr 36, s. 71-78, 2000, (prezentacja

ustna).
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7.5 Skoczowski S., Domek S., Osypiuk R.: Simulationspriifungen einer MFC — Struktur
(Model-Following Control) und ihre Anwendung zur Steuerung nichtlinearer Strecken,
10. Symposium Maritime Elektronik, Rostock, pp. 39-42, 2001, (prezentacja ustna).

7.6 Osypiuk R.: A two-loop robust control system based on a forward process model,
IEEE Methods and Models in Automation and Robotics (MMAR), Miedzyzdroje, vol.
1, pp. 337-342, 2003, (prezentacja ustna).

7.7 Osypiuk R.: Robust n-loop system exemplified for position control of a two-joint
manipulator, 11. Symposium Maritime Elektronik, Rostock, pp. 27-30, 2004,

(prezentacja ustna).

Po doktoracie:

7.8 Osypiuk R., Kroeger T., Wahl F.: Two Loop Implicit Force/Position Control Structure
Based on a Simple Linear Model: Theory and Experiment, IEEE International
Conference on Robotics and Automation (ICRA), pp. 2232 — 2237, Orlando, Florida,
2006, (udzial w przygotowaniu artykulu i prezentacji).

7.9 Osypiuk R., Kroeger T.: A Low-Cost Hexa Platform for Efficient Force Control
Systems Using Industrial Manipulators. The 4th International Conference Mechatronic
Systems and Materials Bialystok, Poland, 2008, (prezentacja ustna).

(pozycja wymieniona w pkt 2.1)

7.100sypiuk R.: Hexa Platform as Active Environment System, International Workshop
on Robot Motion and Control Czerniejewo, Poland, 2009, (prezentacja ustna).
(pozycja wymieniona w pkt 2.2)

7.110sypiuk R.: Multi-loop Model Based Parallel Control Systems, IEEE International
Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS), Taipei, Taiwan, 2010,
(prezentacja ustna).

7.12 Osypiuk R.: Indirect linearization concept through the forward model-based control
system, RoMoCo (International Workshop on Robot Motion and Control), Bukowy
Dworek, 2011, (prezentacja ustna).

(pozycja wymieniona w pkt 2.4)

7.13 Spychata M., Osypiuk R.: Evaluating the Ellipsoidal Collision Avoidance Region for
the Future DAA Systems, IEEE Methods and Models in Automation and Robotics
(MMAR), Miedzyzdroje, Vol. 1, pp. 95-100, 2017, (udzial w przygotowaniu

artykulu i prezentacji).
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8. Wykaz udzialu w komitetach organizacyjnych i naukowych konferencji krajowych

lub mi¢dzynarodowych, z podaniem pelionej funkcji.

8.1 Wspdtorganizacja seminarium SFB562 Robotic Systems for Handling and Assembly,
Technische Universitdt Braunschweig, w tym wygloszenie referatu: Robuste Systeme
der Positions- und Kraftregelung von Industrieroboter, 2007.

8.2 Wspdtorganizacja seminarium Komisji Automatyki i Informatyki PAN / Oddziat
Poznan, w tym wygloszenie referatu: Poprawa wtasnosci dynamicznych czujnikow sity
stosowanych do zadan interakcji robota z otoczeniem, 2015.

8.3 Organizator dwoch sesji tematycznych MMAR (International Conference on Methods
and Models in Automation and Robotics), 2010 oraz 2016.

9. Wykaz uczestnictwa w pracach zespolow badawczych realizujacych projekty
finansowane w drodze konkursow krajowych lub zagranicznych, z podzialem na
projekty zrealizowane i bedace w toku realizacji, oraz z uwzglednieniem informacji

o pelnionej funkcji w ramach prac zespolow.

Projekty zrealizowane:

9.1 Opracowanie ukiadu aktywnej eliminacji drgan w procesie skrawania
z zastosowaniem inteligentnego uchwytu obrébkowego, MNISW, krajowy projekt
badawczy (N N503 326535), wykonawca projektu, 2009-2012.

Moja rola polegata na syntezie i implementacji odpornego uktadu sterowania do
aktywnego ttumienia drgan z wykorzystaniem piezoaktuatorow.

9.2 Element warstwy fizycznej technologii DAA (detekcji i unikania) dla bezpiecznej
integracji BSP w niesegregowanq przestrzen powietrzng, NCBIR, Program
Operacyjny Inteligentny Rozwoj (INNOSBZ), krajowy projekt badawczo-rozwojowy
(POIR.01.02.00-00-0232/17), kierownik projektu, 2019-2022.

Moja rola polegata na opracowaniu koncepcji i przygotowaniu czesci merytorycznej
wniosku. Koordynowaniu dziatan i wspolpracowaniu nad wytworzeniem prototypow
sub-systemow oraz zaprojektowaniu finalnego produktu tj. miniaturowego
interrogatora, dziatajqcego na zasadzie lotniczego radaru wtornego. System pozwala
poruszac si¢ bezzatogowym statkom powietrznym w przestrzeni niekontrolowanej
G (TMZ) i identyfikowac ruch zatogowy w promieniu ponad 10km. Projekt znajduje
sie¢ w koncowej fazie komercjalizacji, a po raz pierwszy zaprezentowany zostat na

migdzynarodowych targach lotniczych ILA Berlin, 22-26 czerwca 2022. Jest to
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obecnie najmniejszy na Swiecie interrogator i pierwsze urzqdzenie awioniczne,
wykorzystujqce technologie GaN w sekcji radiowej. Moja rola w projekcie polegata
rowniez na obstudze zamowien publicznych, komunikacji z NCBiR oraz

przygotowywaniu raportow. Zespot sktadat sie z 4 0sob.

Projekty w trakcie realizacji:

9.3 Sub-miniaturowy system identyfikacji elektronicznej dla bezzatogowych statkéw
powietrznych, Regionalny Program Operacyjny Wojewodztwa
Zachodniopomorskiego na lata 2014-2020, krajowy projekt badawczo-rozwojowy
(RPZP.01.01.00-32-0006/21-00), gtéwny inzynier projektu, 2021-2023.

Moja rola polegata na opracowaniu koncepcji i przygotowaniu czesci merytorycznej
wniosku. Koordynowania i wspolpracy nad wytworzeniem certyfikowanych modutow
komunikacji radiowej dla technologii ADS-B/FLARM/UAT/Remote ID/GNSS oraz
projektu finalnego systemu, ktéry obok wymienionych standardéw wyposazony zostat
w komunikacje LTE Cat. 1. System o masie 50g bedzie najmniejszym na rynku,
aktywnym trackerem lotniczym, do zastosowan w niewielkich bezzalogowych statkach
powietrznych, zgodnie ze standardem EUROCAE ED-282 oraz EASA NPA 2021-14.
Projekt znajduje sie w koncowej fazie, polegajgcej na procesie certyfikacji sub-
modutow (ETSI/EMC/EMI/ESD) i ich {gczenia w docelowy system. Moja rola w
projekcie polega rowniez na obstudze zamowien publicznych, komunikacji z RPO oraz

przygotowywaniu raportow. Zespot sktada sie z 8 0sob.

10. Wykaz czlonkostwa w miedzynarodowych lub Kkrajowych organizacjach
i towarzystwach naukowych wraz z informacjg o pelnionych funkcjach.

Brak.

11. Wykaz stazy w instytucjach naukowych lub artystycznych, w tym zagranicznych,

z podaniem miejsca, terminu, czasu trwania stazu i jego charakteru.

Przed doktoratem:

11.1 Technische Universitit Braunschweig, Institut fiir Robotik und Prozessinformatik,
stypendium badawcze DAAD, 13 miesigcy, 2001-2002.
Pobyt w zagranicznej jednostce pozwolit mi na eksperymentalng weryfikacje uktadow
sterowania bazujgcych na modelu. Wykorzystatem do tego celu dwucztonowy

manipulator EDDA (Experimental Direct Driven Arm), ktory charakteryzowal sie
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silng nieliniowosciq i okazat si¢ idealnym obiektem do badan odpornosci uktadow
sterowania. Dokonatem pierwszych implementacji struktur dwupetlowych bazujgcych
na modelu wlasciwym, ktore pozwolity na uruchomienie systemu w trybie hardware-
in-the-loop. Pobyt ten zapoczgtkowat wieloletnig wspotprace z TU Braunschweig.

11.2 DLR (Deutsches Zentrum fiir Luft und Raumfahrt) Braunschweig, Institut fiir

Faserverbundleichtbau und Adaptronik, wizytacja celem nawigzania wspotpracy,
1 tydzien, 2002.
W koncowej fazie realizacji stypendium DAAD otrzymatem propozycje wspolpracy od
dr Hans-Peter Monner (dyrektora instytutu). Miata ona dotyczy¢ syntezy uktadow
sterowania do aktywnego tumienia drgan topat helikoptera. Z pomocg dr Monner
ztozony zostal wniosek o roczne stypendium Marie Sktodowska-Curie European
Fellowships, ktore ostatecznie otrzymatem. Moj promotor nie wyrazit wowczas zgody
na kontynuowanie stazu zagranicznego i wrocitem do jednostki macierzystej.

11.3 Technische Universitit Braunschweig, Institut fiir Robotik und Prozessinformatik,
projekt badawczy wspotfinansowany przez DFG (Deutsche Forschungsgemeinschaft)
oraz KBN (Komitet Badan Naukowych) w ramach grantu promotorskiego nr
3T11A00926, 6 miesiecy, 2004.

Kontynuowatem prace badawcze nad odpornymi uktadami sterowania, bazujgcymi na
modelu wtasciwym. Poddatem eksperymentalnej analizie nowq koncepcje sterowania
wielopetlowego, ktora stata sie rdzeniem pracy doktorskiej. W tym okresie
zainteresowatem si¢ rowniez otwartq architekturg sterowania MiRPA, rozwijang
w instytucie goszczqcym oraz problemem sterowania momentem i silg. Tym

zagadnieniom poswigcitem moje kolejne lata pracy naukowe;.

Po doktoracie:

11.4 Technische Universitit Braunschweig, Institut flir Robotik und Prozessinformatik,
powtdrne stypendium badawcze DAAD, 3 miesiace, 2006.
Ten krotki pobyt poswiecitem na intensywne badania hybrydowych uktadow
sterowania momentem i silg. Opracowatem koncepcje i zaimplementowatem
poltgczenie trzech roznych struktur bazujgcych na modelu wiasciwym z petlg
sterowania silq. Duzym wyzwaniem okazato si¢ uruchomienie stanowiska
eksperymentalnego, w czym pomogita architektura sterowania MiRPA oraz

manipulator 6-cio osiowy Manutec R2 firmy Siemens.
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11.5 Technische Universitit Braunschweig, Institut fiir Robotik und Prozessinformatik,

projekt badawczy realizowany w ramach grantu MNiSW Wisparcie miedzynarodowej
mobilnosci naukowcow, nr 212/MOB/2008/0, 20 miesi¢cy, 2008-2010.
Zdobyte wczesniej doswiadczenie w implementacji i walidacji ukladow sterowania
silg, zaowocowato nowymi koncepcjami sterowania. W szczegolnosci pojawita sie
idea wprowadzenia w strukture robota podatnych aktuatorow 6DOF. Ich obecnosé
mogtaby istotnie wplyngé na kluczowq faze nawigzania kontaktu robota z otoczeniem,
co znacznie wplynegtoby na redukcje czasu w zrobotyzowanych procesach montazu.
Podczas stazu zaprojektowane i wykonane zostaly dwa aktuatory podatne,
instalowane po stronie otoczenia lub po stronie manipulatora. Ponadto kontynuowano
prace badawcze nad odpornym sterowaniem bazujgcym na modelu witasciwym.

11.6 Technische Universitit Braunschweig, Institut fiir Robotik und Prozessinformatik,
Staff Training Mobility, LLP Erasmus, 1 miesigc, 2011.

Podczas tego krotkiego pobytu, badalem koncepcje zastosowania filtrow
parametrycznych dla komercyjnych czujnikow momentow i sit. Podejscie to pozwolito
na znaczne skrécenie stanow przejsciowych odpowiedzi impulsowej i skokowej
czujnika, co bezposrednio przeloZyto sie na poprawe jego wlasnosci dynamicznych.
Zastosowane filtry modyfikujq dziatanie czujnika tylko w jego poczqtkowej fazie pracy.
Wiasnos¢ ta wrecz idealnie nadaje sie do optymalizacji momentu nawigzania kontaktu
robota z otoczeniem. Na dedykowanym stanowisku pomiarowym, zdjeto
charakterystyki impulsowe i skokowe czujnika firmy JR3, oraz przeprowadzono

badania porownawcze.

12. Wykaz czlonkostwa w komitetach redakcyjnych i radach naukowych czasopism wraz
z informacjg o pelnionych funkcjach (np. redaktora naczelnego, przewodniczacego
rady naukowej, itp.).

Brak.

13. Wykaz recenzowanych prac naukowych lub artystycznych, w szczegolnoSci

publikowanych w czasopismach mi¢dzynarodowych.

Przygotowatem facznie kilkadziesiat recenzji artykutdow, przestanych do nastepujacych
czasopism i konferencji naukowych:

e Robotica, Cambridge University Press, ISSN: 0263-574, 1F?9% = 0,483

e Automatica, Elsevier, ISSN: 0005-1098, IF?%%" = 2.083
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14.

15.

16.

e Transactions on Control Systems Technology, IEEE, ISSN: 1063-6536, IF?%%"=1.278

e Journal of Intelligent and Robotic Systems, Springer, ISSN: 0921-0296, IF?°12=0.827

e Measurement, Elsevier, ISSN: 0263-2241, IF?°12: 1,130

e International Journal of Advanced Robotic Systems, Sage Journals, ISSN: 1729-8806,
IF2014: 0.526

e Transactions on Robotics, IEEE, ISSN: 1941-0468, 2014, IF?°1 = 2,432

e |ET Control Theory & Applications, Wiley, ISSN: 1751-8652, IF?°16 = 2,536

e Journal of Aerospace Engineering, ASCE, ISSN: 0893-1321, IF?°%6 = 1,107

e Sensors, MDPI, ISSN: 1424-8220, IF?%!8 = 3,031

A takze artykutow nadsytanych na cykliczne konferencje krajowe i miedzynarodowe:
e International Conference on Intelligent Robots and Systems, IROS
e Methods and Models in Automation and Robotics, MMAR

Wykaz uczestnictwa w programach europejskich lub innych programach

mie¢dzynarodowych.

EUROPEAN COMMISSION, Executive Agency for Small and Medium-sized
Enterprises, grant nr 791438, SME Instrument phase I; World smallest ADS-B receivers
to safely integrate drones into European airspace, okres trwania programu: 6 miesigcy,
2017.

Celem programu byfo wsparcie komercjalizacji nowych technologii. Mdéj wktad polegat na
kluczowym wspottworzeniu technologii oraz procesu jej komercjalizacji. Przygotowaniu
merytorycznej czesci wniosku, komunikacji z Komisjq Europejskq oraz opracowaniu

raportu finalnego przedstawiajgcego studium realizowalnosci oraz oceny rynku.

Wykaz udzialu w zespolach badawczych, realizujacych projekty inne niz okreslone
w pkt. 11.9.
Brak.

Wykaz uczestnictwa w zespolach oceniajacych wnioski o finansowanie badan, wnioski
o przyznanie nagrod naukowych, wnioski w innych konkursach majacych charakter
naukowy lub dydaktyczny.

Brak.
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1.

2.

WSPOLPRA Z OTOCZENIEM SPOLECZNYM | GOSPODARCZYM
Wykaz dorobku technologicznego.

1.1 System automatycznego wymiarowania stempli i matryc; technologia
opatentowana (UPRP) i skomercjalizowana.

1.2 Unikalna fuzja mikrokontrolera i FPGA dla celow szybkiego przetwarzania
sygnalow  radiowych; technologia  opatentowana  (OECD US, EPO)
i skomercjalizowana.

1.3 Bazujacy na ADS-B, inteligentny system ostrzegania przed kolizja; technologia
opatentowana (OECD US, EPO) w fazie komercjalizacji.

Wspolpraca z sektorem gospodarczym.

Przed doktoratem:
2.1 Analiza i modyfikacja systemu sterowania zaladunkiem paliw dla rafinerii PCK-

Schwedt; VTA Veba Oil Technologie und Automatisierungstechnik; adres siedziby:
Raffineriestr. 100, 93333 Neustadt an der Donau, okres trwania wspotpracy:

6 miesigcy, 2003.

Po doktoracie:
2.2 Synteza i implementacja algorytmow sterowania dla platformy réwnoleglej

0 6-ciu stopniach swobody; Autocomp Management Sp. z 0.0.; adres siedziby: ul.
1 Maja 36, 71-627 Szczecin, okres trwania wspotpracy: 3 miesigce, 20009.

2.3 Projekt i realizacja systemu pomiarowego dla narzedzi formujacych; Adamus
S.A; adres siedziby: ul. Robotnicza 3A, 71-712 Szczecin, okres trwania wspotpracy:
4 lata, 2011-2015.

2.4 Projekt linii zrobotyzowanej do przemieszczania, podgrzewania i orientowania
zestawu prefabrykatow stalowych; FIRE STOP Sp. z o.0.; adres siedziby: ul.
Szczawiowa 53B, 70-010 Szczecin; okres trwania wspotpracy: 3 miesigce, 2012.

2.5 Woykorzystanie metod fotogrametrii w procesie modelowania i programowania
robotow off-line; okres trwania wspélpracy; RW Swiss Automation; adres siedziby:
ul. Zabrska 17, 44-100 Gliwice; 6 miesiecy, 2017.

2.6 Projektowanie i wdrazanie systeméw mikro-awioniki dla celow bezpiecznej

integracji obiektéw bezzalogowych do przestrzeni powietrznej; Aerobits Sp.
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z 0.0.; adres siedziby: ul. Przestrzenna 11, 70-800 Szczecin; okres trwania wspotpracy:
6 lat, 2017 - obecnie.

3. Wykaz uzyskanych praw wlasnosci przemyslowej, w tym uzyskanych patentow

krajowych lub miedzynarodowych.

3.1

3.2

3.3

3.4

Osypiuk R. Sposob wymiarowania oraz urzqdzenie do wymiarowania, data
zgloszenia: 2013-01-09, numer zgloszenia: 402396, urzad patentowy: UPRP, data
ogtoszenia: 2016-12-30, numer prawa: 224239.

Wynalazek rozwigzal globalny problem automatycznego pomiaru stempli i matryc
formujgcych, stosowanych w przemysle farmaceutycznym i tym samym znaczqgco
usprawnit procesy kontroli geometrii narzedzi do produkcji tabletek. System
stosowany jest zarowno przez producentow narzedzi formujgcych, jak i ich
docelowych uzytkownikow.

Pajor M., Paweltko P., Parus A., Osypiuk R., Haberek R.: Platforma do badan
wibracyjnych, data zgloszenia: 2014-11-15, numer zgloszenia: 123540, urzad
patentowy: UPRP, data ogloszenia: 2017-04-28, numer prawa: 69014.

Moj wktad polegatl na wyznaczeniu zadania odwrotnego kinematyki dla platformy
rownoleglej o 6-ciu stopniach swobody oraz jej implementacji wraz z generatorem
trajektorii w srodowisku Matlab/Simulink. Dziatanie to pozwolito na uruchomienie
i sprawdzenie prototypu platformy, w trybie pracy hardware-in-the-loop. Wynalazek
zapoczqgtkowat produkcje roznych typow symulatorow dla przemystu obronnego.
Osypiuk R., Spychata M.: A method for controlling warning lights of an unmanned
aerial vehicle and a system for application thereof, data zgtoszenia: 2018-04-13,
numer zgloszenia: 15953325, urzad patentowy: OECD US, numer zgloszenia:
18167280, urzad patentowy: EPO, data ogloszenia: 2020-10-06, numer prawa:
10793287 (US), data ogtoszenia: 2019-12-11, numer prawa: 3393214 (EPO).

Moj wkiad polegal na opracowaniu koncepcji systemu inteligentnego ostrzegania
przed kolizjg, poprzez wykorzystanie sygnatow ADS-B; kluczowej wspdlpracy
w projektowaniu i budowie prototypu; przygotowaniu merytorycznych opiséw dla
zgloszen patentowych oraz komunikacji z urzedami. Wynalazek otworzyt droge do
poprawy bezpieczenstwa w operacjach bezzatogowych statkow powietrznych.
Osypiuk R., Spychata M.: A method for real time processing of fast analogue signals

and a system for application thereof, data zgloszenia: 2018-04-13, numer zgloszenia:
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15953325, wurzad patentowy: OECD US, numer zgloszenia: 18167273, urzad
patentowy: EPO, data ogloszenia: 2019-03-05, numer prawa: 10224945 (US), data
ogloszenia: 2022-11-09, numer prawa: 3392767 (EPO).

Moj wktad polegal na opracowaniu koncepcji przetwarzania szybkich sygnatow,
poprzez nietypowq fuzje mikrokontrolera oraz uktadu FPG; kluczowej wspotpracy
w projektowaniu i budowie prototypu; przygotowaniu merytorycznych opisow dla
zgloszen patentowych oraz komunikacji z urzedami. Wynalazek otworzyl droge do
miniaturyzacji odbiornikow radiowych w szczegolnosci systemow awionicznych, ktore
aktywnie przyczyniajq sie do poprawy bezpieczenstwa w operacjach bezzatogowych

statkow powietrznych.

4. Wykaz wdrozonych technologii.

4.1

4.2

Maszyna pomiarowa do stempli i matryc dla przemystlu farmaceutycznego;
system dystrybuowany przez Adamus S.A. adres siedziby: ul. Robotnicza 3A, 71-712
Szczecin; produkt opatentowany, skomercjalizowany w roku 2013, pozostaje
w ofercie firmy do dnia dzisiejszego (pod aktualng nazwa Ti-3); zasieg sprzedazy:
globalny.

Systemy  mikro-awioniki oraz urzadzenia dozorowania zalogowego
i bezzalogowego ruchu lotniczego; Aerobits Sp. z o0.0.; adres siedziby: ul.
Przestrzenna 11, 70-800 Szczecin; gama produktow zminiaturyzowanych
transceiveréw lotniczych ADS-B (TT-SC1, TR-1A), UAT (TT-SU2), FLARM (TT-
SF2, TR-1F), HOD, Remote ID (TT-RW1, idMEpro) do instalacji na poktadach
bezzalogowych statkow powietrznych. Ponadto systemy odbiornikdw naziemnych
(MGS-1, FGS-1, OGS-1, DRS-1) przeznaczonych do sieciowania mato-
1 wielkoobszarowego, celem dozorowania ruchu lotniczego zaréwno zalogowego jak
1 bezzatogowego. Technologia opatentowana, wdrazana od roku 2017 do dnia

dzisiejszego; zasigg sprzedazy: globalny.

5. Wykaz wykonanych ekspertyz lub innych opracowan wykonanych na zaméwienie

instytucji publicznych lub przedsi¢biorcow.

5.1

Koncepcja robotyzacji procesu wytwarzania elementow instalacji przeciw-
pozarowych; FIRE STOP Sp. z o.0.; adres siedziby: ul. Szczawiowa 53B, 70-010
Szczecin, 2012.
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6.

7.

5.2

5.3

5.4

5.5

5.6

Koncepcja urzadzenia do bezdotykowej metody wymiarowania stempli dla

stanowiska kontroli jakos$ci; Adamus S.A.; adres siedziby: ul. Robotnicza 3A, 71-

712 Szczecin, 2012.

Linia technologiczna do ciecia plazmowego, wiercenia | spawania

prefabrykowanych elementéw rurowych — Opinia o innowacyjnosci; FIRE STOP

Sp. z 0.0.; adres siedziby: ul. Szczawiowa 53B, 70-010 Szczecin, 2012.

Wzrost innowacyjnosci oraz zmiana sposobu produkcji W przedsi¢biorstwie RW

Swiss Automation Sp. z 0.0. poprzez zakup przestrzennego systemu pomiarowego

do inspekcji i inwentaryzacji zrobotyzowanych linii produkcyjnych — Opinia

o innowacyjnosci; RW Swiss Automation Sp. z 0.0.; adres siedziby: ul. Zabrska 17,

44-100 Gliwice, 2015.

Przygotowanie opracowania na temat nowej technologii do automatycznej inspekcji

narzedzi prasujacych tabletki. Wygloszenie prezentacji na zaproszenie: Automatic

inspection of punches and dies w firmie F. Hoffmann-La Roche AG, Bazylea,

Szwajcaria, 2016.

Przygotowanie opracowan dotyczgcych technologii miniaturyzacji awioniki oraz

metod dla bezpiecznego wspoétdzielenia przestrzeni powietrznej, miedzy lotnictwem

zatogowym i bezzalogowym:

1. Highly integrated ADS-B/GNSS technology for safe airspace, Safety Forum
Szczecin, Nobilis Media, 2016.

2. The physical layer of Detect And Avoid (DAA) technology, PAZP (Polska Agencja
Zeglugi Powietrznej), Warszawa, 2016.

3. Technologia micro ADS-B do budowy UTM i U-Space, PAZP (Polska Agencja
Zeglugi Powietrznej), Warszawa, 2018.

4. The world's smallest implementation of the ADS-B air traffic monitoring system,
DFS Deutsche Flugsicherung GmbH, Langen, 2018.

Wykaz udzialu w zespolach eksperckich lub konkursowych.

Brak.

Wykaz projektow artystycznych realizowanych ze Srodowiskami pozaartystycznymi.

Nie dotyczy.
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V.

1.

DANE NAUKOMETRYCZNE

Impact Factor (w dziedzinach i dyscyplinach, w ktorych parametr ten jest

powszechnie uzywany jako wskaznik naukometryczny).

Moj sumaryczny Impact Factor wynosi obecnie 13.68 (w tym po ztozeniu pracy doktorskiej
13.28).

Liczba cytowan publikacji wnioskodawcy, z oddzielnym uwzglednieniem

autocytowan.

e W bazie Web of Science indeksowanych jest 15 artykutow, ktorych jestem autorem lub
wspotautorem. Liczba ich cytowan wedtug tej bazy wynosi 66 (37 bez autocytowan).

e Wedlug bazy SCOPUS, 17 indeksowanych pozycji zacytowano tacznie 88 razy
(55 bez autocytowan).

e Wedlug bazy Google Scholar, 31 indeksowanych prac cytowano tacznie 173 razy.

Indeks Hirscha.

Indeks Hirscha w zaleznosci od bazy danych:

Web of Science 5
Scopus 7
Google Scholar 8

E:

(podpis wnioskodaway)
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