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Recenzja osiagniecia naukowego
przedstawionego przez dr inz. Piotra Borkowskiego ,,Zastosowanie matematyki obli-
czeniowej w wybranych problemach nawigacji morskiej" oraz ocena Jego dorobku
naukowego, dydaktycznego i organizacyjnego, w zwigzku z Jego wnioskiem o przepro-
wadzenie postepowania habilitacyjnego w dziedzinie nauk technicznych, w dyscyplinie
informatyka.

Podstawowe informacje o Kandydacie

Dr inz. Piotr Borkowski w 2002 r. uzyskal dyplom magistra matematyki w specjalnosci zastoso-
wania matematyki na Wydziale Matematyczno-Fizycznym Uniwersytetu Szczecinskiego, a nastepnie
w 2006 r. stopien naukowy doktora nauk technicznych w zakresie informatyki na Wydziale Informa-
tyki Politechniki Szczecinskiej. Jego dziatalnos¢ akademicka zwigzana jest z Akademig Morskg w
Szczecinie gdzie w roku 2007 wyznaczony zostal na stanowisko adiunkta, w latach 2008-2010 peini
obowigzki kierownika Zaktadu Lacznosci 1 Cybernetyki Morskiej a nastepnie w latach 2010-2012
kierownika Zaktadu Informatycznych Technologii Morskich. Od 2010 r. jest Zastepcg Dyrektora In-
stytutu Technologii Morskich w Akademii Morskiej w Szczecinie;

Ocena osiggnie¢cia naukowego

Podstawg oceny jest przedstawione przez Habilitanta osiggnigcie technologiczne, ktorym jest
wspotautorstwo w budowie nawigacyjnego systemu wspomagania decyzji NAVDEC oraz szesciu
powigzanych z nim tematycznie publikacji :

[PI] Borkowski P. ,,Adaptive ship course-keeping system" Archives of Transport System Telematics

vol. 7, no. 2, 2014 (19-23);

[P2] Borkowski P. ,,Presentation algorithm of possible collision solutions in a navigational decision

support system" Scientiflc Journals Maritime University of Szczecin no. 38(110), 2014 (20-26);
[P3] Borkowski P. ,,Ship course stabilization by feedback linearization with adaptive object model"

Polish Maritime Research vol. 21, no. 1(81), 2014 (14-19);

[P4] Borkowski P. ,,Data fusion in a navigational decision support system on a sea-going vessel"

Polish Maritime Research vol. 19, no. 4(76), 2012 (78-85);

[P5] Borkowski P. ,,Computational mathematics in marine navigation" Scientific Journals Maritime

University of Szczecin no. 21(93), 2010 (20-27);

[P6] Borkowski P. ,,Algorithm of the probabilistic assessment of two dynamic objects passing safety"

Computational intelligence in applications, Scientific Publishing House of the Szczecin

University, Szczecin 2009 (37-50).




w ktorych poruszone zostaly problemy zwigzane z automatyzacja procesOw sterowania ruchem stat-
kéw (systemem sterowania kursem statku) [P1] i [P3], szeroko pojetymi systemami zapewniajacymi
bezpieczenstwo zeglugi na morzu (systemy antykolizyjne) [P2], [P4] i [P6] oraz dokonano przegladu
mozliwych zastosowan matematyki obliczeniowej (stosowanej) w nawigacji morskiej [P5]. Problema-
tyka jaka zajmuje si¢ Habilitant ze wzgledu na obszar probleméw zwigzanych ze sterowaniem stat-
kiem bedacym zlozonym systemem dynamicznym a przede wszystkim w zwigzku z niemozliwoscia
opracowania jednego calo$ciowego modelu sterowania, obejmujacego statek jako jeden system jest
szeroka. Cechuje ja jednak dazenie do rozwigzywania problemdéw zwigzanych z nawigacjg morska
przy wykorzystaniu nowoczesnego aparatu matematycznego wspartego mozliwosciami wspotczesne-
00 sprzetu informatycznego.

Rezultatem wieloletniej dziatalnosci naukowej Habilitanta jest opracowanie 1 implementacja wy-
mienionych nizej algorytméw obliczeniowych z zakresu wybranych probleméw nawigacji morskiej.
Habilitant jest autorem nastepujgcych algorytmow:

- algorytmu adaptacyjnej stabilizacji kursu statku pracujacego w oparciu o baz¢ wiedzy [P1]. Inte-
gralng czescia algorytmu jest zaproponowany przez Habilitanta wigczony w sprzgzenie zwrotne kom-
puterowy nieliniowy model dynamiki ruchu statku. Adaptacja systemu stabilizacji kursu polega na
biezacej identyfikacji tego modelu oraz wypracowywanie w oparciu o baze wiedzy sygnalow steruja-
cych podawanych na autopilota w funkcji wartosci wyjsciowych sygnatow otrzymywanych z tego
modelu oraz urzadzen pomiarowych statku. Algorytm zostal zastosowany w systemie NAVDEC.

- algorytmu prezentacji dopuszczalnych rozwiazan sytuacji kolizyjnej (w przypadku gdy zgodnie z
Miedzynarodowym Prawem Drogi Morskiej przynajmniej jeden z obiektow ma pierwszenstwo drogi),
wyznaczone zostaja w zmieniajgcej si¢ sytuacji nawigacyjnej, obszary dopuszczalnych rozwigzan
zapobiegajacych sytuacji kolizyjnej oraz prezentowane jest do decyzji nawigatora rozwigzanie W po-
staci nowej bezpiecznej wartosci zadanego kursu statku zapobiegajacej kolizji [P2]. Algorytm ten
zostal przetestowany w warunkach rzeczywistych na statku ,,Nawigator XXI” 1 zastosowany w syste-
mie NAVDEC. Algorytm jest jedng z innowacji zastosowanych w tym systemie;

- algorytmu stabilizacji kursu statku [P3], w ktérym sygnal sterujacy obliczany jest w nieliniowym
regulatorze w oparciu o wartosci wspotrzednych stanu otrzymywanych z petli wewnetrznego sprze-
zenia zwrotnego oraz dodatkowego sygnalu sterujgcego otrzymywanego z regulatora liniowego, wy-
znaczanego w oparciu o biezaca aproksymacje nieliniowego modelu statku majacego postac systemu
rozmyto-neuronowego, przy wykorzystaniu radialnych funkcji bazowych Gaussa (zewngtrzna petla
sprzezenia zwrotnego);

- algorytmu fuzji danych nawigacyjnych [P4], w ktéorym do wyznaczenia bardziej wiarygodnych 1
dokladniejszych danych nawigacyjnych (wspdirzednych kartezjanskich potozenia statku) w oparciu o
pomiary pochodzace z réznych zrédel np. kilku odbiornikow GNSS, AIS, logu itp., wykorzystany
zostat wielosensorowy filtr Kalmana w ktorym przefiltrowane sygnaly sa wazone za pomocg macierzy
krzyzowej kowariancji bledow filtracji a nastgpnie ma miejsce usrednienie sygnatlu wyjsciowego.
Opracowany algorytm zwieksza niezawodnos¢ systemu nawigacyjnego, powoduje zmniejszenie bigdu
okreslenia pozycji oraz zapewnia cigglos¢ systemu okreslania pozycji statku w przypadku awarii jed-
nego z odbiornikow;

- algorytmu probabilistycznej oceny bezpieczenstwa mijania si¢ dwoch obiektow dynamicznych
(statkow) [P6], w ktorym przy zalozeniu ze dane sg zmienne losowe opisujace ich kursy, wyznaczana
jest funkcja gestosci zmiennej losowej opisujaca odleglos¢ najwigkszego zblizenia w oparciu o ktorg
obliczane jest prawdopodobiefistwo miniecia si¢ obiektéw w odleglosci mniejszej od dopuszczalne;
odleglosci mijania;

- algorytmu predykcji trajektorii ruchu statku wilasnego i statkéw obcych (w zadanym horyzoncie
czasowym), w ktorym w celu ograniczenia bledow predykcji zastosowano adaptacyjne sieci neuro-
nowe umozliwiajace doktadniejszg oraz szybsza identyfikacje stanow obiektow.

Algorytmy te maja bezposredni zwigzek z systemem NAVDEC. Nalezy podkresli¢, ze aktualnie
eksploatowane statki wyposazone sg w zintegrowany system identyfikacji sSrodowiska nawigacyjnego
zawierajacy miedzy innymi urzadzenie ARPA (system antykolizyjny) stuzace do automatycznego
prowadzenia nakreséw radarowych. Urzadzenie ARPA wspolpracujace z radarem, odbiornikiem GPS,
logiem oraz zyrokompasem dokonuje oceny sytuacji na morzu w momencie kolizyjnego spotkania z
innymi statkami oraz zapewnia automatyczny wybor obiektow obserwacji. Na podstawie Sledzenia
ruchu obiektow, okreslony zostaje ich kurs i predkos¢ wzgledna. Parametry te pozwalaja na dokonanie
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oceny sytuacji nawigacyjnej 1 w wypadku sytuacji kolizyjnej na symulacj¢ bezpiecznego manewru,
ktéry jest prezentowany na ekranie wskaznika radarowego ARPA i jesli spetnia on warunki bezpie-
czenstwa mijania, nastepuje jego realizacja. Aby wyeliminowac¢ btedy ludzkie, wspolczesne tendencje
w prowadzeniu statku zmierzaja do budowania specjalizowanych systemow wspomagania decyzjl.
Projektowane sa systemy wyposazone w dodatkowe funkcje obliczeniowe, wspomagajace decyzje
(Decision Support System — DSS) wpisujgce si¢ w wielowarstwowg strukture sterowania statkiem,
gdzie zadanie unikania kolizj1 zwiazane jest z polaczeniem dzialania warstwy kierowania statkiem z
blokiem nawigacji. Zadaniem tych systemow jest wskazanie w danej sytuacj nawigacyjnej ze zbioru
rozwigzan dopuszczalnych rozwigzan efektywnych, ktore musza speiniac kryteria bezpieczefstwa 1
kosztow ekonomicznych. W wielu przypadkach uzyskanie optymalnej 1 bezpiecznej decyzji jest bar-
dzo skomplikowane, gdyz zalezy od szeregu czynnikow takich jak zmienne wlasciwosci dynamiczne
statkéw, silne zaktdcenia itp. System nawigacyjny wspomagania decyzji NAVDEC w pelni wpisuje
sie wiec w kierunek rozwoju nowoczesnych nawigacyjnych systemow sterowania statkiem.

Oceniajac zgloszone przez Habilitanta osiagniecie technologiczne nalezy podkresli¢, ze Habilitant
byl czlonkiem jedenastoosobowe) grupy badawczej. Jego udzial w zaprojektowaniu przez zespot z
Wydzialu Nawigacji Akademii Morskiej w Szczecinie, ktory byl prowadzony pod kierunkiem dr hab.
inz. Zbigniewa Pietrzykowskiego prof. AM, systemu wspomagania decyzji NAVDEC, wynosi zgod-
nie 7z oséwiadczeniem Habilitanta 12%. Zaprojektowany przez zesp6t system NAVDEC jak podkre-
$laja jego autorzy jest pierwszym | jedynym jak na razie na swiecie inteligentnym urzadzeniem w pet-
ni rozwiazujacym sytuacje kolizyjna na wodzie. System w czasie rzeczywistym przeprowadza analizg
sytuacji nawigacyjnej, a w przypadku sytuacji kolizyjnej podpowiada nawigatorowi gotowe rozwigza-
nie z uwzglednieniem aktualnie obowiazujacych przepisow. Charakterystyczne elementy innowacyjne
systemu to:

- analiza i ocena sytuacji nawigacyjnej z uwzglednieniem obowiagzujacych przepisow;

- automatyczne wyznaczenie rozwigzan sytuacji kolizyjnych;

- objasnianie (uzasadnienie) wyznaczonego, proponowanego mancwit.
Elementy te realizowane s3g w oparciu 0 specjalistyczne algorytmy obliczeniowe wykorzystujace mig-
dzy innymi metody sztuczne] inteligencji. Podstawa dzialania systemu NAVDEC jest utworzona baza
wiedzy nawigacyjnej, ktora uwzglednia przepisy drogi morskiej (MPDM), zasady dobrej praktyki
morskiej oraz kryteria analizy 1 oceny sytuacji nawigacyjnej stosowane przez ekspertow nawigatorow.

Konkretny udzial Habilitanta przy powstaniu nawigacyjnego systemu wspomagania decyzji
NAVDEC polegal na opracowaniu:

- algorytmu fuzji danych nawigacyjnych,
- algorytmu predykcji ruchu statku,
- algorytmu prezentacji dopuszczalnych rozwiazan sytuacji kolizyjnej.

Wyzej wymienione algorytmy (pracujgce w oparciu O StwOrzong przez zespoOl baze wiedzy
uwzgledniajace migdzynarodowe przepisy) uwazam za istotne osiagniecia naukowe Habilitanta. Maja
one znaczacy wplyw na dziatanie opracowanego przez zespot systemu. Nalezy podkreslic umiejetnose
wspotpracy Habilitanta w zespole oraz konsekwentne wprowadzanie do opracowanych wczesnie)
algorytméw nawigacyjnych, nowoczesnego aparatu matematycznego. Droga doskonalenia stosowa-
nych w praktyce systemow nawigacyjnych wskazywana przez Habilitanta, polegajaca na doskonaleniu
opracowanych do tej pory algorytmow poprzez ingerencje w ich strukturg oraz zastosowanie matemas-

tyki obliczeniowej uwzgledniajace) aktualne mozliwosci komputerdw zastuguje na uwage.

Ocena dorobku naukowego

e Osiagniecia naukowo-badawcze
Publikacje naukowe

Dr inz. Piotr Borkowski jest autorem i wspofautorem 33 prac opublikowanych po uzyskaniu w
2007 roku stopnia naukowego doktora nauk technicznych w zakresie informatyki. W dorobku publi-
kacyjnym Habilitanta znajdujg si¢ m.in. 2 wspolautorskie monografie wydane przez Wydawnictwo
Naukowe Akademii Morskiej w Szczecinie, artykuty w czasopismach z listy JCR (3), artykuly w In-
nych czasopismach zagranicznych (1), artykuty w czasopismach krajowych (22) oraz prace zawarte w
materialach konferencji migdzynarodowych (3) i krajowych (2).




Artykuly opublikowane zostaty w: Intelligent Automation & Soft Compiuting (1), Polish Maritime
Research (2), Communicacations in Computer and Information Science (1), Archives of Transport
System Telematics (1), Scientific Journals Maritime University of Szczecin (4), Computional Intelli-
gence in Applications (1), Computer Systems Aided Science and Engineering Work in Iransport, Me-
chanics and Electrical (1), Logistyka (1), Polish Journal of Environmental Studies (4), Zeszyly
Naukowe AMW w Gdyni (1), Zeszyty Naukowe AM w Szczecinie (4), Problemy Transportu (1),
Problemy Eksploatacji (1), Roczniki Informatyki Stosowanej (3).

Sposréd 33 opublikowanych w czasopismach i materiatach konferencji krajowych 1 zagranicznych,
13 prac to prace autorskie, natomiast w 20 pracach Habilitant jest wspotautorem. Jak wspomniano
wyzej tematyka prac dotyczy stosunkowo szerokiego obszaru zagadnien zwigzanych z systemami
sterowania statkiem, ktore wynikaja z jego wielowarstwowej struktury. Poruszane w artykutach pro-
blemy rozwiazan systemdw nawigacyjnych s aktualne, maja swoje zastosowanie nie tylko w procesie
eksploataciji statku ale takze w procesie projektowania koncepcji modeli systemow sterowania a na-
stepnie ich badan symulacyjnych.

Osiggniecia projektowe, konstrukcyjne i technologiczne

W ramach projektu ,,Staz sukcesem naukowca" realizowanego przez Poznanski Akademicki Inku-
bator Przedsiebiorczosci Habilitant opracowal i zaimplementowal algorytm wielokryterialnej prezen-
tacji danych, ktory zostal wdrozony w systemie informatycznym rejestracji ushug medycznych przez
NetStream Poland.

Udzielone patenty miedzynarodowe lub krajowe

Habilitant jest wspoltworca zgloszenia patentowego w Urzedzie Patentowym RP nr 389638 ,,Spo-
séb i uktad wspomagania decyzji nawigacyjnych, w procesie bezpiecznego prowadzenia obiektu pty-
wajacego” oraz miedzynarodowego zgloszenia wynalazku w ramach procedury PCTnrPCT/PL2010/
000112 ,,A method and system of navigational decision support in the process of safe vessel naviga-
tion".
Impact Factor publikacji naukowych

Warto$¢ sumarycznego Impact Factor, dotyczacego wytacznie prac opublikowanych po uzyskaniu
w 2007 roku stopnia naukowego doktora nauk technicznych, wynosi 0,74.
Cytowania

Liczba cytowan prac Habilitanta wynosi:

o wedlug Web of Science: tacznie 18,

o wedtug Google Scholar: taczniel 00
Wspolczynnik Hirscha
Wartos¢ wspdlczynnika Hirscha wynost:
o wedtug Web of Science: dla wszystkich cytowan H =3,

o wedlug Google Scholar: dla wszystkich cytowan H = 6.
Projekty naukowo-badawcze

Habilitant - uczestniczyl w realizacji 2 krajowych i 1 migdzynarodowego projektu naukowo-
badawczego. Do projektow w ktorych Habilitant byl wykonawcg nalezy zaliczyc:

> projekt badawczy prowadzony w ramach Migdzynarodowego Programu BONUS ,,ESABALT

Enhanced situational awareness to improve maritime safety in the Baltic”,

o projekt badawczy wlasny MNiSW nr NN509175933 ,,Opracowanie nawigacyjnego systemu

wspomagania decyzji na statku morskim".

W dorobku Habilitanta znajduje sie rowniez udzial (w roli gléwnego wykonawcy) w projekcie
badawczo-wdrozeniowym19/ED2/SSNSz/2012 realizowanym w Poznafiskim Akademickim Inkuba-
torze Przedsiebiorczosci ,,Opracowanie oraz implementacja algorytmu wielokryterialnej prezentacji
danych na przykladzie bazy podmiotow medycznych w oparciu o narzgdzia matematyki obliczenio-
wej'.

Nagrody za dzialalnos¢ naukowg

Habilitant byl nagradzany przez Ministra Transportu, Budownictwa i Gospodarki Morskiej za
najlepsza ksiazke o tematyce transportowej wydana w roku akademickim 2011/2012 oraz dwukrotnie
przez Rektora Akademii Morskiej w Szczecinie nagroda zespotowa III stopnia za wybitng dziatalnosc
naukowa w roku 2008 i I stopnia w roku 2009. Wraz z zespolem otrzymat takze tytut ,,Zachodniopo-
morski Nobel 2013" w dziedzinie nauk o morzu za udzial w opracowaniu 1 wdrozeniu systemu NAV-



DEC. Habilitant otrzymal réwniez za wyzej wymieniony system dyplom finalisty konkursu ,,Polski
Wynalazek 2014" organizowanego przez Telewizje Polska oraz Ministerstwo Nauki i Szkolnictwa
Wyzszego.
Udziat w konferencjach

Oprocz wymienionych wyzej 5 referatow wygloszonych na konferencjach zagranicznych (3) i
krajowych (2), ktore zostaty opublikowane w materiatach konferencyjnych, Habilitant wygtosit row-
niez 10 referatdw [na konferencjach migdzynarodowych (8) i krajowych (2)]. Wygloszone referaty
dotyczyly zagadnien naukowo-badawczych bedacych przedmiotem zainteresowan Habilitanta.

® Osiagnigcia w zakresie dydaktyki, popularyzacji wiedzy oraz wspolpracy krajowe;j i mie¢dzy-

narodowej
Programy mi¢dzynarodowe i krajowe

Habilitant nie uczestniczyl w programach europejskich i innych programach mi¢dzynarodowych i
krajowych.
Nagrody i wyroznienia

W latach 2009, 2010, 2012, 2013 Habilitant byt nagradzany przez Rektora Akademii Morskie] w
Szczecinie nagrodami indywidualnymi za wybitne i tworcze osiggniecia organizacyjne. W roku 2014
otrzymat Srebrng Odznak¢ Honorowa Gryfa Zachodniopomorskiego oraz odznaczony zostal Medalem
Komisj1 Edukacji Narodowe;.
Konsorcja i sieci badawcze

Od roku 2014 Habilitant bierze udzial, w ramach projektu ESABALT w konsorcjum naukowym w
sklad ktorego wechodzg: Finnish Geodetic Institute, Furuno Finland Oy, Akademia Morska w Szczeci-
nie 1 SSPA Sweden AB.
Projekty realizowane z osrodkami naukowymi i przedsiebiorcami

Habilitant biorgc aktywny udzial w utworzeniu i rozwoju w Akademii Morskiej] w Szczecinie kie-
runku studiéw Informatyka, przygotowat i kierowal 2 projektami:

° projekt zamawiany ,,Informatyka - kierunek w Akademii Morskiej w Szczecinie", finanso-
wany z BEuropejskiego Funduszu Spolecznego w ramach Programu Operacyjnego Kapital, realizowany
przez Akademi¢ Morskg w Szczecinie przy wspodlpracy z Zachodniopomorskim Klastrem Morskim,
Hochschule Furtwangen i ComAngle Entertainment,

> projekt ,,Cata Naprzod! Rozwoj nowego kierunku studiéw na Wydziale Nawigacyjnym oraz
promocja zawodow zwigzanych z branza morska". Projekt finansowany z Europejskiego Funduszu
Spotecznego w ramach Programu Operacyjnego Kapital Ludzki, realizowany przez Akademi¢ Morska
w Szczecinie przy wspdtpracy z SoftLine Polska Sp. z 0.0. i EPA Marine Sp. z o0.0.

Towarzystwa naukowe

Habilitant jest cztonkiem Polskiego Towarzystwa Informatycznego.
Osiggnie¢cia dydaktyczne

Do waznych osiggni¢¢ dydaktycznych Habilitanta nalezy zaliczy¢:

° zorganizowanie uruchomienia oraz koordynacje prowadzenia kierunku studiow Informatyka
o specjalnosci Informatyka Morska na Wydziale Nawigacyjnym Akademii Morskiej w Szczecinie. Od
2008 do 2010 roku byl pelnomocnikiem Dziekana ds. powolania kierunku ksztalcenia Informatyka
oraz wspotredaktorem programu ksztalcenia na wymienionym kierunku studiéw, od 2010 roku peinii
obowigzki pelnomocnika Dziekana ds. ksztalcenia na wymienionym kierunku studiow a od 2011 do
2012 roku byl koordynatorem wdrozenia Krajowych Ram Kwalifikacji dla wymienionego kierunku
studiow;

° zainicjowanie oraz koordynacj¢ corocznego, ogdlnopolskiego konkursu ,Interaktywny pro-
dukt IT" dla ucznidéw szkét ponadgimnazjalnych. Od pierwszej edycji konkursu w 2012 r. Habilitant
jest przewodniczacym Komitetu Organizacyjnego konkursu oraz przewodniczacym Kapituty Konkur-
SOWeJ;

° prowadzenie dzialan zapewniajacych kompleksowa pomoc w studiowaniu przez osoby z
wadg stuchu: od 2012 roku jest koordynatorem ksztalcenia oséb z wadg stuchu na Wydziale Nawiga-
cyjnym Akademii Morskiej w Szczecinie.




Opieka naukowa nad studentami

Habilitant sprawowal i sprawuje opieke¢ naukowg nad studentami w ramach realizacji prac dy-

plomowych inzynierskich - promotorstwo 9 prac inzynierskich.
Staze w zagranicznych lub krajowych oSrodkach naukowych

Habilitant w ramach projektu ,,Staz sukcesem naukowca" realizowanego przez Poznanski Aka-
demicki Inkubator Przedsiebiorczosci, odbyt staz naukowy (09.2012 - 02.2013) w firmie NetStream
Poland w zakresie wdrazania nowoczesnych technologii I'T.
Udzial w zespolach eksperckich i konkursowych

Habilitant jest cztonkiem Rady Programowej projektu ,,ICT Business to Education" realizowane-
g0 przez Szczecinski Park Naukowo-Technologiczny.
Recenzowanie projektow i publikacji migdzynarodowych i krajowych:

Habilitant byt recenzentem w kierowanym do doktorantow projekcie ,,Grant Plus" realizowanym
przez Wojewoddztwo Dolnoslaskie (4 recenzje), oraz 2 recenzji w czasopismie ,,Ocean Engineering”.

Podsumowanie ocen osiagniecia naukowego i istotnej aktywnosci naukowe;j

Oceniajac catoksztatt dorobku naukowego, dydaktycznego 1 organizacyjnego dr inz. Piotra Bor-
kowskiego stwierdzam, ze posiada On zauwazalne osiggnigcia naukowe oraz dydaktyczne i organiza-
cyjne, $cisle zwigzane z prowadzonymi badaniami naukowymi. Habilitant zajmuje si¢ problemami
zawierajacymi dwa aspekty zagadnien zwigzanych z obszarem automatyzacji systemow nawigacji:
nawigacyjnym (zadanie cigglego i dokladnego okreslania pozycji statku) oraz sterowania (zadanie
kierowania ruchem statku w czasie rzeczywistym na podstawie dostgpnej informacji z urzadzen nawi-
gacyjnych z uwzglednieniem kryteridéw bezpieczenstwa 1 optymalnosci ruchu). Zgromadzony dorobek
naukowy dr inz. Piotra Borkowskiego swiadczy w chwili obecne] przede wszystkim o posiadaniu
przez Niego kwalifikacji do samodzielnej pracy naukowo-badawczej. Posiada On kompetencje do
samodzielnego programowania prac naukowo-badawczych, Kierowania zespolem oraz ksztalcenia
kadr naukowych.

Uwazam, ze dorobek naukowy dr inz. Piotra Borkowskiego mimo Jego bardzo mate] aktywnoscl
publikacyjnej i wynikajacego stad malego udziatu w krajowym 1 miedzynarodowym zyciu naukowym,
pod wzgledem sposobu formutowania i rozwigzywania przez Niego probleméw naukowych oraz ak-
tywnosci w zakresie dydaktyki, odpowiada minimalnym wymaganiom stawianym kandydatom do
stopnia naukowego doktora habilitowanego i moze by¢ po dyskusji, przyjety przez Komisje jako do-
robek upowazniajacy do wystapienia o nadanie stopnia naukowego doktora habilitowanego nauk
technicznych w dyscyplinie informatyka.

Whioskuje o dopuszczenie dr inz. Piotra Borkowskiego do dalszych etapow postepowania
habilitacyjnego tj. w sprawie nadania stopnia naukowego doktora habilitowanego w dziedzinie
nauk technicznych, w dyscyplinie informatyka.
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