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Recenzja

osiggniccia naukowego dr Jekaticriny Sklyar w zwigzku z postgpowanicm o nadanic
stopnia naukowego doktora habilitowanego w dziedzinie nauk
inzynieryjno-technicznych, w dyscyplinie automatyki, elektroniki,

elektrotechniki i technologii kosmicznych

1 Podstawy formalne recenzji

Ponizsza recenzja zostala wykonana na podstawic pisma Przewodniczgcego Rady Dyscy-
pliny Automatyki, Elektroniki, Elektrotechniki i Technologii Kosmicznych dra hab. inz.
Pawla Dworaka, prof. ZUT, z dnia 15 grudnia 2023 roku dotyczacego powotania mojej
osoby na recenzenta przez Radg Doskonalosci Naukowej i wyznaczenia komisji habilita-
cyjnej przez Rade Dyscypliny Automatyki, Elektroniki, Elektrotechniki i Technologii Ko-
smicznych Zachodniopomorskiego Uniwersytetu Technologicznego w Szczecinie, uchwata
ar 34 z dnia 14 grudnia 2023 roku.

Recenzja zostala opracowana na podstawic dostarczonej dokumentacji, w sklad ktérej

wchodzg, miedzy innymi:

wniosck o przeprowadzenie postgpowania habilitacyjnego,

+ po$wiadczona kopia dyplomu doktora nauk matematycznych,

» wykaz osiggni¢é naukowych, stanowiagcych znaczny wklad w rozwdj okreslonej dys-

cypliny,

« omoéwienie osiggniccia naukowego stanowigcego znaczny wklad w rozwéj okreslonej

dyscypliny,

« autoreferat przedstawiajgcy opis dorobku naukowego, dydaktycznego i organizacyj-

nego,
« jednotematyczny cykl stanowiacy giéwne osiggniccie Habilitantki,
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« oéwiadczenia wspotautoréw publikacji.

W recenzji uwzgledniono oceng dorobku naukowego, dydaktycznego oraz organizacyjnego
Habilitantki zgodnie z wytycznymi zawartymi w Ustawie z dnia 20 lipca 2018 r. - Prawo

o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz.U. 2018 poz. 1668 z pdZnicjszymi zmianami).

2 Skrécony przebieg kariery zawodowej kandydatki

W 1990 roku Habilitantka ukonczyta studia wyzsze na Uniwersytecic Charkowskim im V.
N. Karazina, gdzic uzyskata stopien magistra o specjalnosci Matematyka stosowana.

Stopieii naukowy kandydata nauk fizyczno-matematycznych o specjalnosei Réwnania roz-
niczkowe zostal nadany Habilitantce na Uniwersytecie Odeskim w roku 2003. W tym sa-
mym roku nastgpita nostryfikacja wykonana przez Ministerstwo Edukacji Narodowej i
Sportu Rzeczypospolitej Polskicj, ktéra jest réwnowazna ze stopniem doktora, nauk ma-

tematycznych nadawanym w Polsce.

W latach 1990-2000 dr Sklyar pracowala na stanowisku pracownika naukowego w In-
stytucie Niskich Temperatur Akademii Nauk Ukrainy im. B. Verkina. Nastepnie, od roku
1999 podejmuje prace na stanowisku asystenta w Instytucie Matematyki na Wydziale
Matematyczno-Fizycznym Uniwersytetu Szczeciniskiego, gdzie w roku 2003 zmicnia sta-

nowisko na adiunkta.

Od roku 2022 do obeenej chwili, dr Sklyar pracuje na stanowisku adiunkta na Wydziale
Elektrycznym w Katedrze Automatyki i Robotyki Zachodniopomorskicgo Uniwersytetu

Technologicznego w Szczecinie.

3 Ocena osiggniecia naukowego

Dr Jekatierina Sklyar przedstawita, jako osiagnigcie naukowe cykl powiazanych tematycz-
nic 8 publikacji, ktéry zostal zatytutowany:

, Rozwiniecie teorii linearyzacji nieliniowych ukladéw sterowalnych w przypadku ukladow
z minimalnie mozliwg gladkoscig oraz ukladdw niestacjonarnych’

Weszystkic prace wehodzace w sktad cyklu dotyczg badania linearyzacji nicliniowych ukta-
déw dynamicznych.

W sktad przedstawionego cyklu wehodza ponizsze prace opublikowane w latach 2014-2023:

[1] K.V. Sklyar, S. Yu. Ignatovich, V.O. Skoryk, Conditions of Linearizability for Multi-
Control Systems of the Class C', Communications in Mathematical Analysis, vol.
17, no 2, pp. 3569-365, 2014.



[2] K. Sklyar, S.Yu. Ignatovich, Lincarizability of systems of the class C' with multi-

dimensional control, Systems Control Letters, vol. 94, pp. 92-96, 2016.

[3] V.I. Korobov, K. V. Sklyar, Skoryk V. O., Stepwise synthesis of constrained controls
for single input nonlincar systems of special form, NoDEA Nonlinear Differential
Equations and Applications, vol. 23, no 3, Art.31, 26 pp., 2016.

[4] Katerina V. Sklyar, S. Yu. Ignatovich, G. Sklyar, Verification of Feedback Lineariza-
bility Conditions for Controls Sytems of the Class C, Proceeding of Mediterranian
25th Conference of Control and Automation, pp. 163-168, 2017;

[5] K. Sklyar, G. M. Sklyar, S. Yu. Ignatovich, Lincarizability of multi-control systems
of the class C* by additive change of controls, Operator Theory: Advances adn
Applications, vol. 267, pp. 359-370, Springer International Publishing AG, part of
Springer Nature 2018.

(6] K. Sklyar, On mappability of control systems with analytic matrices, System Control
Letters, vol. 134, 6 pp., 2019.

[7] K. Sklyar, S.Yu. Ignatovich, On lincarizability conditions for non-autonomous sys-
tems, Advanced contemporary control, pp. 625-637, Advances in Intelligent Systems
and Computing, AISC 1196, Springer, Cham, 2020.

[8] K. Sklyar, S.Yu. Ignatovich, Invariants of linear control systems with analytic ma-
trices the lincarizability problem, Jornal Dynamical Control Systems, vol. 29, no 1,
pp. 111-128, 2023.

Przedstawiony do recenzji cykl publikacji zawiera 5 artykutéw w czasopismach, 2 ar-
tykuly konferencyjne oraz 1 rozdzial w monografii. Wszystkic publikacje s indeksowane
w bazie Scopus, natomiast w bazic Web of Science sg indcksowanc 4 artykuly z czasopism

i 1 artykut konferencyjny.

W pracach [1, 2, 4, 5] Habilitantka rozwazata nicliniowy uktad dynamiczny dany po-
nizszym réwnaniem
T = f(z, u), (1)
gdzie wektor stanu z € @ C R" nalezy do pewnego obszaru, wektor sterowania u € R’
jest wymiaru 7, a nicliniowa funkcja f(z,u) € CH(Q x R") jest rézniczkowalna w sposob
ciagly.
Dla ukladu (1) w pracy [1] zostaly przedstawione warunki lokalnej lincaryzowalnosci
w postaci twierdzenia 2.1 oraz dyskusja otrzymanych wynikéw. W pracy zawarty jest

réwnicz przyklad weryfikujacy teoretyczne wyniki.
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Praca [2] jest kontynuacja rozwazail z pracy [1]. W artykule [2] Habilitantka rozsze-
rzyta badania nad lincaryzacja nicliniowego uktadu (1) wykorzystujac sprzezenie zwrotne
oraz zmiang zmiennych stanu klasy C? oraz zmiennych wektora sterowania klasy ¢ ! Naj-
waznicjsze wyniki tej pracy ujgto w twierdzeniu 1, twierdzeniu 2 oraz uwadze 5. Powyzsza
zmiang zmicnnych wykorzystano réwnicz w pracy [4] dla lokalnej linearyzacji ukladu (1)
poprzez sprzczenic zwrotne. Dodatkowo przedstawiono kompletny algorytm linearyzaji
uktadu nicliniowego bazujacy na wynikach z pracy [4]. Habilitantka otrzymana metodg w

powyzszych pracach nazwala F-linearyzowalnoscia.

Kontynuujac badania nad nicliniowymi ukladami dynamicznymi opisanymi réwna-
niem (1) dr Sklyar w pracy [5] przedstawila warunki lokalnej linearyzowalnosci z wyko-
rzystaniem zmiany zmiennych stanu klasy C? oraz addytywng zmiang¢ zmiennych wektora
sterowania klasy C'. Opisana metoda jest nazywana A-linearyzowalnogcig. Giéwny

wynik tej pracy zostal zawarty w twierdzeniu 2.1.

Prace [6-8] dotycza badan nad linearyzacja nicliniowych niestacjonarnych ukladéw

dynamicznych danych réwnaniem

&= ft,z u), tela,f (2)

gdzie wektor stanu z € @ C R™ nalezy do pewnego obszaru, wektor sterowania u € R”
jest wymiaru 7, [, (] jest danym przedzialem czasowym.
Dla uktadu (2) w pracach [6] i [7] przedstawiono pewne warunki odwzorowalnosci tego

typu uktadu na okreglona klasg liniowych uktadéw niestacjonarnych danych réwnaniem
z = A(t)x + B(t)u (3)

7z macierzami analitycznymi. W pracach tych wprowadzono postaé¢ ukiadu dynamicznego
nazwang ,,driftless” oraz pojecic lokalnej analitycznej linearyzowalnosci.

Gléwne wyniki pracy [6] zostaly ujgte w twierdzeniach 2 i 3, a pracy [7] w twierdzeniu
2. Dodatkowo w pracy [7] przedstawiono wyniki polegajace na ograniczeniu wymagan

sformulowanych w pracy [6].

W pracy [8] opisano istnienie niezmiennikéw uktadéw z macierzami analitycznymi, co
jest rozwinieciem zagadnien badanych w pracach [6] i [7]. Istnicnic takich niezmiennikow
wynika z faktu, ze warunki sformutowane w [6] 1 [7] odwzorowalnodci uktadu nieliniowego
na zadany uktad liniowy z macierzami analitycznymi, oznaczaja, Zzc wyjéciowy uktad po-

winien posiadaé zbiér niezmiennikéw ukladu, na ktéry si¢ on odwzorowuje.

Ostatnim artykulem w cyklu prac przedstawionym jako gléwne osiggnigcic naukowe

jest praca [3], w ktérej rozwazano uklad dynamiczny dany réwnaniem
T = a(z) + b(z)u, (4)
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gdzic a(z) i b(x) sa pewnymi funkcjami wektorowymi.
W tej pracy rozwazano i dyskutowano modyfikacj¢ problemu lincaryzacji uktadu nie-

liniowego z wyborem sygnaltu sterujacego ,krok po kroku”.

Weszystkie prace skladajace si¢ na cykl powigzanych tematycznic publikacji stanowig
jednolity zbiér wynikéw dotyczacych zagadnienia linearyzacji nicliniowych uktadéw dyna-
micznych. Habilitantka w prezentowanych pracach wykorzystuje sukcesywnic otrzymane
rezultaty do dalszego rozszerzania badan nad ta trudng tematyks z zakresu teorii ste-
rowania. Warto nadmicnié, ze Zalacznik 4 wchodzacy w sklad dokumentacji zataczongj
do wniosku o przeprowadzenic postgpowania habilitacyjnego doktadnic uzasadnia wysoka

wartos$é osiggnigcia naukowego i rozszerza problemy zawarte w artykutach [1-8].

Podsumowujac, uwazam, ze przedstawione przez dr Jekatierine Sklyar osia-
gniecie naukowe w postaci cyklu jednotematycznych prac wnosi znaczacy wklad
do dyscypliny automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne

i w pelni spelnia wymogi stawiane przez obowiazujace przepisy.

4 Ocena istotnej aktywnos$ci naukowej

W tym punkcic ocenie podlegaja osiagnigcia, ktére nie wchodzg w gtéwne osiggnigeie
Habilitantki.

4.1 Ocena pozostatego dorobku naukowo-badawczego

Dr Jekatierina Sklyar opublikowala 17 prac (nie wliczajac prac z cyklu bedacego podstawa
wniosku habilitacyjnego) o zasiggu migdzynarodowym w czasopismach naukowych, jak
réwniez w materiatach konferencyjnych. Nicktére z tych prac sg indeksowanc w bazach
Scopus i Web of Science. Z przedstawionej dokumentacji wynika, ze Habilitantka brata
udzial w znaczacych konferencjach, takich jak: IEEE Conference on Decision and Control

oraz Mediterranian Conference of Control and Automation.

Z analizy dorobku naukowego wynika, z¢ dr Sklyar posiada 14 publikacji w bazie
Scopus z 56 cytowaniami oraz indeksem Hirscha réwnym 4, a w bazie Web of Science 9
publikacji z 27 cytowaniami i indeksem Hirscha réwnym 3. Nic s to imponujace dane,
ale w mojej opinii wystarczajace dla osoby wystepujacej z wnioskiem o nadanie stopnia

doktora habilitowanego.

W zalaczonej dokumentacji nic zamieszezono zadnej informacji dotyczacej wykona-

nych recenzji artykutéw naukowych, wnioskéw projektowych oraz uczestnictwa w projek-



tach Narodowego Centrum Nauki lub Narodowego Centrum Badail i Rozwoju. W zwigzku

z tym ocena aktywnosci Habilitantki w tym obszarze zostala pominicta.

4.2 Ocena dorobku dydaktycznego i organizacyjnego

7 zalaczoncj do wniosku habilitacyjnego dokumentacji wynika, ze dr Jekaticrina Sklyar
wykazuje duzg aktywno$é w zakresic dydaktycznym. Byta promotorem 6 prac licencjac-

kich oraz 15 prac magisterskich.

Habilitantka przygotowala i prowadzila zajecia z Wstep do teorii optymalizacji oraz
Modele optymalizacyjne w ekonomii. Prowadzita liczne przedmioty na Uniwersytecie Szcze-

cinskim oraz Zachodniopomorskim Uniwersytecie Technologicznym.

Dr Sklyar brata réwniez czynny udzial w krzewieniu nauki poprzez zaangazowanie w
takie przedsicwziccia jak: As kompetencji czy Studiowanie matematyki moze by¢ atrak-
cyjne.

Podsumowujae, dorobek w tym obszarze nalezy uznaé za wystarczajacy do ubiegania

si¢ o stopien doktora habilitowanego.

4.3 Ocena wspoélpracy miedzynarodowej

Pani dr Sklyar uczestniczyta w kilku konferencjach migdzynarodowych nawigzujac przy
tym wspélprace z zagranicznymi o$rodkami badawczo-naukowymi. Habilitantka wspot-
pracowala z uniwersytetami w Meksyku, Charkowie oraz z instytutem badawczym we
Francji. W latach 2016-2019 pelita funkeje cztonka komitetu organizacyjnego migdzyna-
rodowej konferencji Differential Equations and Control Theory. W 2018 roku wygtosita
wyktad w ramach Workshop on Control and Optimization Problems na zaproszenic Viet-

nam Institute of Advanced Study in Mathematics w Hanoi w Wietnamie.

Ponadto Habilitantka brala czynny udzial w organizowaniu wspdlpracy migdzynaro-

dowej w ramach programu ERASMUS.

Podsumowujac ten fragment dziatalnosci - ocena (umiarkowanie) pozytywna. Wspél-

praca i kontakty migdzynarodowe sg najstabsza strong Habilitantki.

5 Uwagi

Oceniany wniosek dr Jekaticriny Sklyar zostal przygotowany do$é¢ starannic. Habilitantka
w umicjetny sposéb taczyla duze zaangazowanic w realizacje procesu dydaktycznego oraz
prace organizacyjna na rzecz uczelni z pracg o charakterze naukowo-badawczym, w trudnej

tematyce dotyczacej nicliniowych ukladéw sterowania.



Po analizie zalgczonej do wniosku dokumentacji, stwierdzam, ze obszary dziatalnodci
dr Sklyar dotyczgce wspdlpracy migdzynarodowej, a co za tym idzie, rozpoznawalnosci
w érodowisku naukowym, wymagaja poprawy. Habilitantka wykazuje rowniez minimalng
dzialalno$é w zakresie udziatu w projektach krajowych oraz zagranicznych (lub nic wy-

kazala takich informacji w dokumentacji).

Wspolpraca migdzynarodowa Habilitantki na poziomie dostatecznym ma réwniez od-

zwierciedlenie we wskaznikach bibliometrycznych, ktore sa doéé niskie.

6 Wniosek koncowy

Biorgc pod uwage oceny czgstkowe przedstawione w powyzszych punktach recenzji uwa-
zam, ze przedstawione do oceny osiagniecie naukowe, a takze pozostaly dorobek naukowo-
dydaktyczny dr Jekatieriny Sklyar spehiajg wymagania stawiane w Ustawie z dnia 20
lipca 2018 r. - Prawo o szkolnictwic wyzszym i nauce (Dz.U. 2018 poz. 1668 z pdzniej-

szymi zmianami).

W zwigzku z tym stwierdzam, ze przedstawiony wniosek o przeprowadzenie
postepowania w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego jest uzasad-
niony i jestem za nadaniem dr Jekatierinie Sklyar stopnia doktora habilitowa-

nego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie automatyka,

frchr il

elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne.



