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Recenzja | ocena osiggniec naukowych
dr inz. Wojciecha Kaczmarka

ubiegajacego sie o nadanie stopnia doktora habilitowanego

1. Podstawa przygotowania recenzji i zastosowane kryteria oceny

Przedmiotowa recenzje i ocene dorobku naukowego wykonano na podstawie:
Uchwaty Rady Dyscypliny Naukowej ,InZynieria Mechaniczna” Wojskowej Akademii
Technicznej im. Jarostawa Dabrowskiego nr 01/RDN IM/2024 z dnia 17 stycznia 2024
roku w sprawie powotania komisji habilitacyjnej w postepowaniu awansowym

dr inz. Wojciecha Kaczmarka.

Ocene osiggnieC naukowych dr inz. Wojciecha Kaczmarka ubiegajgcego sie o nadanie
stopnia doktora habilitowanego przygotowano na podstawie wymagan okreslonych
w art. 219 ust. 1 pkt. 2 i 3 ustawy z dnia 20 lipca 2018 roku — Prawo o szkolnictwie
wyzszym i nauce (Dz. U. z 2020 roku poz. 85, z pozn. zm.). Zgodnie z przytoczonym
powyzej artykutem Ustawy Prawo o szkolnictwie wyZzszym | nauce oraz
przygotowanym przez rade Doskonatosci Naukowej poradnikiem ocenie podlegato

sprawdzenie tgcznego spetnienia nastepujacych przestanek:

1) posiadanie stopnia doktora;
2) posiadanie osiagniec (wiecej niz jedneqgo) stanowiacych znaczny wktad autora

w rozwo| dyscypliny naukowej, w tym co najmniej jedneji monoarafii lub

powigzanych tematycznie artykutow;
3) wykazanie sie istotng aktywnoscig naukowg w wiecej niz _jednej uczelni lub

. s

ednostce naukowej, w ktorej habilitant prowadzit badania.
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2. Ogolna charakterystyka Kandydata

Dr inz. Wojciech Kaczmarek w 1995 roku ukonczyt studia magisterskie w Wojskowe]
Akademii Technicznej im. Jarostawa Dabrowskiego, Wydziale Uzbrojenia i Lotnictwa,
specjalnos¢: uzbrojenie wojsk Ilgdowych. Tytut pracy dyplomowej to: ,Projekt
mikroprocesorowego ukfadu wielokanatowej regulacji cyfrowej PID dla systemu

kierowania ogniem’”, promotor: mjr mgr inz. Zbigniew Piotrowski.

Decyzjg Prezydenta Rzeczypospolitej Polskiej z dnia 25 czerwca 1994 roku otrzymuje
Patent Oficera Wojska Polskiego. W 2004 roku w dyscyplinie mechanika przedstawia
rozprawe doktorska zatytutowana: ,Badanie tftumienia drgan w potgczeniu gwintowym
z uwzglednieniem tarcia konstrukcyjnego”, promotor rozprawy: dr hab. inz. Zbigniew
Skup (Politechnika Warszawska), recenzenci: prof. dr hab. inz. Jerzy Osinski
(Politechnika Warszawska) oraz prof. dr hab. inz. Aleksander Olejnik (Wojskowa
Akademia Techniczna). Uchwata Rady Wydziatu Mechatroniki Wojskowej Akademii
Technicznej im. Jarostawa Dabrowskiego uzyskuje stopien doktora nauk
technicznych. W 2006 roku ukonczyt kurs specjalistyczny: ,Nowoczesna logistyka

szkoty wyzszej w ramach systemu doskonalenia zawodowego".

Dr inz. Wojciech Kaczmarek w latach 1995-1996 byt dowodcg plutonu remontu
uzbrojenia 30 Putku Artylerii Mieszanej w Stargardzie Szczecinskim. Od 1996 do chwili
obecnej jest pracownikiem Instytutu Systeméw Mechatronicznych Wydziatu
Mechatroniki (obecnie Instytut Techniki Rakietowej i Mechatroniki Wydziatu
Mechatroniki, Uzbrojenia i Lotnictwa) Wojskowej Akademii Technicznej im. Jarostawa

Dabrowskiego. Od 2012 roku jest kierownikiem Zaktadu Mechatroniki.

Dr inz. Wojciech Kaczmarek w dniu 25 wrzes$nia 2023 roku wystapit z wnioskiem do
Rady Doskonatosci Naukowej o nadanie stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie

nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.

Gtowne zainteresowania naukowe Habilitanta skupiajg sie na metodach sterowania
i programowania robotéw przemystowych w warunkach dynamicznych oraz ich

pozycjonowania i orientowania w zastosowaniach cywilnych i wojskowych.

Wyniki swoich prac badawczych przedstawit w formie wieloautorskich prac

opublikowanych w nastepujacych czasopismach o zasieggu migedzynarodowym:

Wf\,
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Sensors (5 prac, kategoria: engineering, electrical & electronic — Q2, IF5=4,1),
Applied Sciences Basel (2 prace, kategoria: engineering, multidisciplinary — Q2,
IF5=2,9), Materials (1 praca, kategoria: materials science, multidisciplinary — Q3,
IF5=3,8), Cybernetics and Systems (1 praca, kategoria: computer science,
cybernetics — Q4, IF5=1,8). Wydawcg przytoczonych powyzej trzech pierwszych

czasopism jest MDPI, Szwaijcaria.

Wyniki wszystkich prowadzonych przez dr. inz. Wojciecha Kaczmarka prac
badawczych opublikowano w postaci: 4 monografii (1 z monografii ma wersje polska
oraz angielska), 1 recenzowanego podrecznika akademickiego, 15 rozdziatow
monografii, 99 artykutow w czasopismach (w tym 76 artykutbw w recenzowanych

czasopismach naukowych), 22 prace w recenzowanych materiatach konferencyjnych.

W bazie Web of Science (stan na 01.03.2024 r.) znajdujg sie: 3 monografie,
21 rozdziatow, 30 artykutow, 11 streszczen oraz 1 redakcja monografii. tgcznie:
45 dokumentow cytowanych 111 razy (63 razy bez autocytowan), co przektada sie na
indeks-H rowny 6). Warto podkreslic, ze do 2017 roku w bazie WoS byt 1 dokument
cytowany 0 razy. Dodatkowo baza WoS do kategorii inzynieria mechaniczna
przypisuje 5 prac i sg to wszystko materiaty konferencyjne cytowane tgcznie 8 razy.
Sumaryczny wspotczynnik wptywu (IF) to 31.9. W bazie Scopus (stan na 01.03.2024
r.) znajduje sie: 10 artykutow, 6 streszczen. £acznie: 16 dokumentow cytowanych 113
razy (81 razy bez autocytowan), co przektada sie na indeks-H rowny 6). Dodatkowo
baza Scopus do kategorii inzynieria mechaniczna przypisuje 8 prac i sg to wszystko

materiaty konferencyjne cytowane tacznie 46 razy.

Przytoczone powyzej dane bibliograficzne zgodnie z wytycznymi Rady Doskonatosci
Naukowej, nie maja wptywu na ocene dorobku Kandydata. Jednakze mozna
sformutowac nastepujace spostrzezenia do czasopism, w ktorych Habilitant publikowat

wyniki swoich badan:

* brak publikacji w czasopismach typowych dla inzynierii mechanicznej;
= Dbrak publikacji w czasopismach z pierwszego kwartylu (Q1 wg WoS);

= wszystkie cytowania prac Kandydata przypisane sa do wspotautorskich

\ W

publikacji opublikowanych po 2016 roku.
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3. Ocena osiagnieC naukowych i ich wptyw na rozwoj dyscypliny

3.1. Osiggniecie gtowne

Dr inz. Wojciech Kaczmarek do oceny dorobku naukowego w postepowaniu o nadanie
stopnia doktora habilitowanego zatytutowanego: ,Pozycjonowanie | orientowanie

obiektow w przestrzeni w warunkach dynamicznych” przedstawit:

 Cvkl powiazanvch tematycznie 4' monoarafii opublikowanych w latach 2017-2022

przez \Wydawnictwo Naukowe PWN:

1. Wojciech Kaczmarek, Jarostaw Panasiuk, Szymon Borys, 2017, Srodowiska
programowania robotow. Wydawnictwo Naukowe PWN, 284 strony (80 pkt.

MEIN w 2017).
2. Wojciech Kaczmarek, Jarostaw Panasiuk, 2017, Robotyzacja procesow

produkcyjnych. Wydawnictwo Naukowe PWN, 250 stron.
Wojciech Kaczmarek, Jarostaw Panasiuk, 2019, Robotization of production
processes. Wydawnictwo Naukowe PWN, 300 stron, (80 pkt. MEIN w 2017).
3. Wojciech Kaczmarek, Jarostaw Panasiuk, 2017, Programowanie robotow
przemystowych. Wydawnictwo Naukowe PWN, 281 strony (80 pkt. MEIN w 2017).
4. Woijciech Kaczmarek, Jarostaw Panasiuk, Szymon Borys, Michat Siwek, Robert
Dyczkowski, 2022, Robotyzacja i automatyzacja. Przemyst 4.0. Wydawnictwo
Naukowe PWN, 340 stron (80 pkt. MEIN w 2022).

» Jednotematyczny cvkl prac sktada sie 13 artykutdow opublikowanych w latach 2005-2023:

1. Witodzimierz Borowczyk, Wojciech Kaczmarek, 2008, Analiza btedow obliczania
nastaw dziafowych przy zastosowaniu algorytmu zmiennego w czasie. Biuletyn
Wojskowej Akademii Technicznej. Vol. LVII, nr 1 (649), str. 7-18. |IF: brak,
punkty MEIN/MNISW (2008): 6 pkt.

2. Witodzimierz Borowczyk, Wojciech Kaczmarek, 2008, Analiza i ocena bfedow
wyliczania nastaw dziatowych w przelicznikach przeciwlotniczych zestawow
artyleryjskich bliskiego zasiegu. Biuletyn Wojskowej Akademii Technicznej.
Vol. LVII, nr 1 (649). IF: brak, punkty MEIN/MNISW (2008): 6 pkt.

1 Monografie [2] wydano w jezyku polskim oraz jezyku angielskim.
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3. Wojciech Kaczmarek, 2005, Metody dowigzania | orientowania
przeciwlotniczych  zestawow  artyleryjsko-rakietowych wyposazZonych
w celownik CP-1. Biuletyn Wojskowej Akademii Technicznej. Vol. 54, nr 9
(637), str. 83-92. IF: brak, punkty MEIN/MNISW (2005): brak.

4. Witodzimierz Borowczyk, Wojciech Kaczmarek 2007, Wykorzystanie danych
GPS w przeciwlotniczych zestawach artyleryjsko-rakietowych na przyktadzie
odbiornika Lassen iQ firmy Trimble. Biuletyn Wojskowej Akademii
Technicznej. VOL. LVI 3 i 4 (647 i 648), str. 123-137. IF: brak, punkty
MEIN/MNISW (2007): 6 pkt.

5. Wojciech Kaczmarek, Jarostaw Panasiuk, Karol Gospodarczyk, 2013,
Wykorzystanie robota przemystowego do symulacji ruchu obiektu w badaniu
optoelektronicznych gtowic Sledzgcych. Mechanik 7/2013, str. 595. IF: brak,
punkty MEIN (2013): 7 pkt.

6. Szymon Borys, Wojciech Kaczmarek, Dariusz Laskowski, 2020, Selection and
Optimization of the Parameters of the Robotized Packaging Process of One Type
of Product. Sensors, 2020, 20, 5378. IF=3,275, punkty MEIN (2020): 100 pkt.

7. Wojciech Kaczmarek, Jarostaw Panasiuk, Szymon Borys, Patryk Banach, 2020,
Industrial Robot Control by Means of Gestures and Voice Commands in Off-
Line and On-Line Mode. Sensors, 2020, 20(21), 6358. IF=3,275, punkty MEIN
(2020): 100 pkt.

8. Wojciech Kaczmarek, Barttomie] totys, Szymon Borys, Dariusz Laskowski,
Piotr Lubkowski, 2021, Conftrolling an Industrial Robot Using a Graphic Tablet
in Offline and Online Mode. Sensors 2021, 21, 2439. |F=3,275, punkty MEIN
(2021): 100 pkt.

9. Jarostaw Panasiuk, Wojciech Kaczmarek, Michat Siwek, Szymon Borys, Robert
Dyczkowski, Marek Piotrow, 2021, Wybrane aspekty komputerowego
projektowania chwytakow robotow przemystowych. Monografia: Aspekty
komputerowego wspomagania projektowania, wytwarzania i eksploatacji pod
redakcja Radostawa Trebinskiego 2021, Wojskowa Akademia Techniczna,
Tom 1, strony 173-199, IF: brak, punkty MEIN (2021): 20 pkt.

10.Jarostaw Panasiuk, Wojciech Kaczmarek, Michat Siwek, Szymon Borys, 2022,
Test Bench Concept for Testing of Gripper Properties in a Robotic Palletizing
Process. Problems of Mechatronics. Armament, Aviation, Safety
Engineering 2022; 13 (2): 51-64; IF: brak, punkty MEIN (2022): 40 pkt.

e
\
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11.Wojciech Kaczmarek, Szymon Borys, Jarostaw Panasiuk, Michat Siwek, Piotr
Prusaczyk, 2022, Experimental study of the vibrations of a roller shutter gripper.
Applied Sciences (Switzerland), 12(19), 9996. IF=2,838, punkty MEIN (2022):
100 pkt.

12.Szymon Borys, Wojciech Kaczmarek, Dariusz Laskowski, Rafat Polak, 2022,
Experimental study of the vibration of the spot welding gun at a robotic station.
Applied Sciences (Switzerland), 12(23), 12209. 1F=2,838, punkty MEIN
(2022): 100 pkt.

13. Wojciech Kaczmarek, Szymon Borys, Jarostaw Panasiuk, Michat Siwek, 2023,
The Use of Virtual Twins in the Robotic Yoghurt Mixing Process. Problems of
Mechatronics. Armament, Aviation, Safety Engineering 2023; 14 (1): 105-
122. IF: brak, punkty MEIN (2023): 70 pkt.

 Budowa, badanie | wdrozenie Modutoweqgo Systemu Inteligentnych Chwytakow.

Jednotematyczny cykl monografii opublikowany w latach 2017-2021 w gtownej mierze
dotyczy problematyki: srodowiska do programowania robotow i symulowania pracy
stanowisk zrobotyzowanych, robotyzacji procesow produkcyjnych, programowania
robotow przemystowych oraz praktycznych przyktadow wykorzystania robotow

w aspekcie przemystu 4.0.

W monografii [1] przedstawiono srodowiska programowania robotow jako narzedzia
do programowania robotow przemystowych oraz projektowania | modelowania
zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych w trybach off-ine i on-line.
W szczegdlnosci narzedzia do: planowania trajektorii ruchu robotow, analizy
przestrzennej komponentdw robota, kontroli pozycji i1 orientacji efektorow
| komponentow stanowisk (w tym detekcji kolizji), analizy rozmieszczenia gniazd
roboczych oraz prowadzenia analiz wspotpracy robotow na stanowiskach. Kandydat
deklaruje, ze jest wspotautorem rozdziatow: ,Wprowadzenie do Srodowisk do
programowania robotow przemystowych w ftrybie off-line/online”, ,Analiza
porownawcza wybranych Srodowisk do programowania robotow” oraz ,Whnioskr'.
Przygotowat opis srodowisk: RobotStudio firmy ABB, MELFA WORKS i RT Toolbox2
firmy Mitsubishi Electric oraz COSIMIR firmy EF-Robotertechnik GmBH wraz

Z przyktadami prezentujgcymi metodologie tworzenia stanowisk wirtualnych

| programowania zaimplementowanych mechanizmow.
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W monografii [2] opisano robotyzacje procesow produkcyjnych m.in.: sortowania,
pakowania, paletyzacji, spawania, zgrzewania, obstugi maszyn i montazu.
Przeprowadzono klasyfikacje konstrukcji manipulatorow, efektorow i czujnikow. Ponadto,
poruszono problematyke bezpieczenstwa oraz miejsce i sposob wykorzystania
sterownikow PLC na stanowiskach zrobotyzowanych. Kandydat deklaruje, ze opracowat
rozdziaty: ,Wprowadzenie”, ,Wykorzystanie robotow przemystowych w wybranych
aplikacjach”, ,Sterowniki PLC na zrobotyzowanych stanowiskach produkcyjnych’,
,Systemy bezpieczenstwa na stanowiskach zrobotyzowanych’” i ,Rynek robotyki, przeglad
nowych rozwigzan | trendow'. Uczestniczyt rowniez w opracowaniu pozostatych
rozdziatow: ,Pojecia podstawowe’, ,Efektory robotow przemystowych’, ,Czujniki i uktady
sensoryczne robotow przemystowych”, ,Analiza procesow zrobotyzowanego sortowania,

pakowania | paletyzacjr', ,Zrobotyzowane procesy spawania, zgrzewania, ciecia oraz

spawania laserowego’. Zdaniem Recenzenta nie ma merytorycznego wktadu Kandydata

w opracowanie monografii [2] w jezyku angielskim, bo sprowadza sie ona tylko do korekty
tekstu. Ze wzaledu na identyczna tres¢c wersii polskiej i angielskiej monoarafii nalez

przyjac, ze jest to jedna, a nie dwie publikacie.

W monografii [3] zajeto sie programowaniem robotow przemystowych. Przedstawiono
narzedzia pomocne w tworzeniu programow sterujgcych robotami i urzadzeniami
peryferyjnymi, monitorowania wejsc |1 wy|sSC cyfrowych i analogowych, jako narzedzia
umozliwiajgce komunikuje z zewnetrznymi systemami sterowania, synchronizacje
watkow programowych i urzgdzen oraz kontrolowanie potozenia i orientacji maszyn (m.in.:
efektorow, manipulatorow, pozycjonerow i torow jezdnych) w warunkach dynamicznych.
Kandydat deklaruje w przypadku tej monografii, ze jest wspotautorem rozdziatow: (,Jezyki
programowania, a programowanie robotow’, ,Podstawy teoretyczne programowania
robotow’ oraz ,,Porownanie sposobu sterowania i programowania robotow ABB, FANUC,
Mitsubishi Electric i KUKA" oraz ,Whioski’. Dodatkowo jest samodzielnym autorem
rozdziatow: ,Programowanie robotow firmy ABB’ oraz ,Programowanie robotow firmy
Mitsubishi Electric’. Jego wktad polegat kompleksowym opisie budowy, uruchamiania

| programowania robotow firmy ABB i firmy Mitsubishi Electric.

W monografii [4] poruszono problem robotyzacji i automatyzaciji w dobie przemystu 4.0
jako obszar dynamicznie si€ rozwijajgcy i wykorzystujgcy najnowoczesniejsze
technologie poprzez zastosowanie robotow mobilnych i zaawansowanych systemow

wizyjnych oraz obejmujgcy zasady konstruowania i badania nowoczesnych systemow
&/‘kﬁ/
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efektorow robotow. Kandydat deklaruje, ze jest wspotautorem rozdziatow:
JPrzyktadowe realizacje procesow zrobotyzowanych”, ,Przeptyw produktow na linii
produkcyjnej w procesach zrobotyzowanego sortowania, pakowania | paletyzacji
w dobie. Przemystu 4.0", ,Robotyzacja i automatyzacja w dobie Przemystu 4.0".
Gtowny wktad Kandydata polegat na przedstawieniu zasad projektowania

zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych do sortowania, pakowania i paletyzacji

produktow w aspekcie Przemystu 4.0. Stanowi to prostg kontynuacije rozwazan
opublikowanych w artykutach [9-11].

Dodatkowo z oSwiadczenia Kandydata wynika, ze jego wktad w monografie [1-4] to:
udziat w zaproponowaniu ogoélnej koncepcji cyklu, przeglad literatury w zakresie
opracowanych przez Kandydata rozdziatow, opracowanie przyktadow pogladowych
| programOw sterujacych w zakresie opracowanych przez Kandydata rozdziatow,
opracowanie wybranych rozdziatdbw monografii od strony merytorycznej, edytorskie
i graficznej oraz udziat we wprowadzeniu korekt wynikajgcych z procesu

wydawniczego, udziat w opracowaniu wnioskow i podsumowan.

Tabela 1. Udziat Habilitanta w monografiach

Monografia Liczba autorow Bibliografia™ Autorstwo rozdziatow™*
monografii
1 3 6 3(0)
2 2 29 9(5)
3 2 28 | 6(2)
4 2 186 3(0)

*uwzgledniono tylko ksiazki i artykuty. Materiaty firmowe i strony internetowe pominigto.
** w nawiasie podane licze rozdziatow deklarowanych przez Kandydatka jako wiasne.

Zdaniem Recenzenta w monografiach [1-4] trudno znalezC tresci majace wg na
rozwoj dyscypline naukowa inzynieria mechaniczna. Opracowane rozwigzania
stanowia kompilacje wiedzy. Brak jest pogtebionego przegladu literatury, z ktorego
wynikatab konieczno$¢ rozwiazania _konkretnego problemu. Szczegolnie
w przypadku monografii [1-3] (Tabela 1). Przewazaja w_bibliografii wiasne prace
autorow monografii w wiekszosci napisane w jezyku polskim. Autorzy przedstawiaje
howszechnie dostepna wiedze rozproszona w wielu dostepnych opracowaniach np.
szczegotowo opisuja znane Srodowiska komercyjne. W szczegotowych rozwazaniach

brakuie elementow nowosci i stanowia one powielenie tresci z artykutow Kandydata.

ﬂ//v\
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Jednotematyczny cykl artykutow opublikowany w latach 2005-2023 porusza
identyczng tematyke jak przedstawiony cykl monografii [1-4]. Szczegdtowa analiza
udziatu Habilitanta, zaangazowania w tworzenie artykutdw poprzez bycie autorem
korespondencyjnym oraz rozpoznawalnosci tej pracy przez innych badaczy

zajmujgcych sie podobng tematyka zobrazowano w Tabeli 2.

Tabela 2. Udziat Habilitanta w pracach i ich rozpoznawalnos¢

Publikacja Liczba autorow Cytowania™ Autor korespondencyjny™*
1 | 2 b.d b.d.
2 2 b.d b.d.
3 1 b.d b.d.
4 2 b.d b.d.
5 3 b.d b.d.
6 3 10 NIE
7 4 28 NIE
8 5 12 NIE
9 6 | b.d b.d.
10 4 b.d NIE
11 5 5 TAK
12 4 3 | NIE
13 4 b.d TAK

*Cytowania wg. Scopus, b.d. — nie ma pracy w bazie Scopus.
** b.d — w publikacji nie wyrézniono autora korespondencyjnego.

Habilitant byt autorem korespondencyjnym w dwoch pracach wspoétautorskich [11,13].

Artykut [1] porusza problematyke zwigzang z wyliczaniem nastaw do strzelania z duza
doktadnoscig przeciwlotniczego zestawu artyleryjskiego. Szczegolnie badano
zastosowanie algorytmu zmiennego w czasie, uwzgledniajacego drugg i trzecia
pochodng biezacych wspotrzednych celu. Opracowano programy komputerowe
w jezyku C oraz przeprowadzono szereg symulacji komputerowych. Wykazano, ze
zastosowanie algorytmu zmiennego w czasie, ktory przetaczatby sie automatycznie
w zaleznosci od czasu Sledzenia celu, daje mozliwosSC opracowania elastycznego
systemu kierowania ogniem. Z przegladu literatury zamieszczonego w pracy nie
sposob ustaliC koniecznosci prowadzenia badan w omawianym zakresie i bardzo
trudno wskazac elementy nowosci, czy wktad w rozwoj dyscypliny naukowej inzynieria

h

mechaniczna.
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Z osSwiadczen Kandydata wynika, ze jego wkitad w publikacje polegat na:
wiekszosciowym okresleniu celu poznawczego oraz czesciowym planowaniu badan
umozliwiajacych sprawdzenie hipotezy badawczej, zaproponowaniu koncepcji pracy,
udziale w przeprowadzeniu badan i opracowaniu uzyskanych danych, udziale
w dyskusiji i analizie wynikow oraz w przygotowaniu wnioskow, udziale w opracowaniu
artykutu od strony merytorycznej, edytorskiej i graficzne] oraz wypracowaniu

odpowiedzi i korekt wynikajgacych z procesu recenzji.

Artykut [2] jest prosta kontynuacja pracy [1]. Autorzy analizujg mozliwosci zmniejszania
czasu reakcji przeciwlotniczych zestawéw artyleryjskich poprzez zastosowanie

algorytmu zmiennego w czasie. Przeprowadzajg ocene btedow obliczania nastaw
dziatowych spowodowanych wydtuzeniem okresu dyskretyzacji pomiaru biezgcych
wspotrzednych celu. Wykazujg, co wydaje sie oczywiste, ze wraz ze zmniejszaniem
czasu obserwacji rosng btedy wyliczania nastaw dziatowych. Z oswiadczen Kandydata

wynika, ze jego wktad w publikacje [2] jest identyczny jak w przypadku publikacji [1].

W kolejnym artykule [3], bedgcym samodzielng pracg Kandydata, przedstawiono
szczegotowe rozwigzanie dowigzania i orientacji zestawu  artyleryjskiego
z celownikiem CP-1 z zastosowaniem odbiornika GPS oraz opracowany program do jego
obstugi. Prosta kontynuacjg tej pracy jest artykut [4], w ktorym autorzy dochodzg do
identycznych wnioskoéw, ze proponowane rozwigzanie znacznie skraca czas dowigzania
i orientowania zestawdw przeciwlotniczych (zwtaszcza podczas pracy automatycznej).

Ponadto caty proces jest znacznie prostszy, co z pewnoscig skroci czas szkolenia obstugi.

Z o$wiadczen Kandydata wynika, ze jego wkiad w publikacje polegat na: wigkszosciowym
okresleniu celu poznawczego, udziale w zaproponowaniu koncepcji pracy, opracowaniu
programu komputerowego do odbierania danych z odbiornika GPS w protokole TSIP,
przeprowadzeniu badan eksperymentalnych, czesciowym przygotowaniu wnioskow,
udziale w opracowaniu artykutu od strony merytorycznej, edytorskiej i graficznej oraz

wypracowaniu odpowiedzi i korekt wynikajgcych z procesu recenzji.

W artykule [5] przedstawiono projekt koncepcyjny wykorzystania komercyjnego robota
przemystowego do symulacji ruchu obiektu w badaniu optoelektronicznych gtowic
Sledzacych. Autorzy w pracy nie zamiescili zadnych wynikOw pomiarow, czy nowych

treSci poznawczych.
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Z oswiadczen Kandydata wynika, Zze jego wktad w publikacje polegat na:
wiekszosciowym okresleniu celu poznawczego oraz czesciowym planowaniu badan
umozliwiajacych sprawdzenie hipotezy badawczej, zaproponowaniu koncepciji pracy,
przygotowaniu cyfrowego Dblizniaka stanowiska badawczego, nadzorowaniu
| czesciowym przeprowadzeniu badan eksperymentalnych, udziale w opracowaniu
artykutu od strony merytorycznej, edytorskiej | graficznej oraz wypracowaniu

odpowiedzi i korekt wynikajgcych z procesu recenzji.

W przypadku prac [1-5] trudno znalez¢ pogtebione rozwazania teoretyczne majace
W[ na rozwoj dyscypliny naukowej inzynieria mechaniczna. Zdaniem Recenzenta
orezentowane niki i rozwigzania maja charakter aplikacyjny. Brak jest
szczegotowych rozwazan wtasnych Autorow poszerzajacych aktualny stan wiedz

tym bardziej, ze bedzie je bardzo trudno powtorzy¢, czy uogolnic. Dodatkowo napisane
w_jezyku polskim maja niewielkie oddziatywanie na miedzynarodowe S$rodowisko

naukowe. Nie sg indeksowane w wiodacych bazach wiedzy ti. WoS, czy Scopus.

Najbardziej rozpoznawalna publikacja w cyklu to artykuty podejmujgce problematyke
programowania i sterowania robotow przemystowych w procesie pakowania [6-8]
opublikowane w czasopismie Sensors wydawanego przez MDPI, ktorych cytowalnosé¢
stanowi 50% wszystkich cytowan Kandydata (wg. bazy Scopus). W pracy [6]
prowadzono badania symulacyjne procesu pakowania stosujgc dwa warianty
algorytmow w przypadku awarii. W kolejnych pracach opisano sterowanie ruchami
robota przemystowego za pomocg gestow/komend gtosowych [7] oraz generowanie
| modyfikowanie trajektorii robota przemystowego za pomoca tabletu graficznego [8].
Prowadzone badania i symulacje potwierdzity, ze roboty przemystowe mogg byc¢
sterowane za pomocg gestow i komend gtosowych. Kontynuacja badan metod
sterowania i programowania robotow przemystowych [8] stwierdzono, ze jest mozliwe
tworzenie trajektorii ruchu robota za pomoca tabletu graficznego. Z oswiadczen
Kandydata wynika, ze jego wktad w publikacje polegat na: konfiguracji robota,
przygotowaniu cyfrowego blizniaka, opracowaniu programow sterujacych dla robota,
udziale w opracowaniu metodyk badan oraz udziale w badaniach symulacyjnych

| nadzorowanie badan na rzeczywistym stanowisku.

Na podstawie sformutowanych wnioskow mozna stwierdzi¢. ze opublikowano

w pracach [6-8] pierwsze wyniki badan, bo brakuje jakichkolwiek uogolnien majacych
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charakter poznawczy i wskazuijace kierunki dalszych badan. Sami autorzy podkreslaje
ze samo stanowisko i oprogramowanie jest elastyczne i moze byC dostosowane do
innych warunkow. Wvdaije sie, ze warto by bvio kontynuowac te prace np. poprzez

noszerzenie badan w roznych warunkach i przedstawienie kolejnych publikacii.

W rozdziale w monografii [9] przedstawiono koncepcje modutowego systemu
chwytakow umozliwiajgcych paletyzacje towarow w opakowaniach zbiorczych. Wktad
Kandydata: wykonanie analizy patentowej chwytakow do paletyzacji produktow, udziat
w budowie konstrukcji urzadzen, opracowanie koncepcji uniwersalnych algorytmow
sterowania modutami inteligentnych chwytakdéw, udziat w opracowaniu programow
sterujacych chwytakiem, opracowanie symulacji pracy robotow wyposazonych
w opracowane modele chwytakéw w srodowisku RobotStudio, udziat w opracowaniu
metodyk badawczych oraz stanowiska pomiarowego, udziat w przeprowadzeniu
badan laboratoryjnych i produkcyjnych w firmie HITMARK. Autorzy w pracy nie
zamiescili, zadnych wynikow pomiardow, czy nowych tresci poznawczych. Artykut [10]
powtarza tresci rozdziatu monografii [9], a artykut [11] jest prosta kontynuacjg prac

[9-10] i zawiera wybrane wyniki wykonanych badan.

W artykule [12] zamieszono wyniki badan drgan narzedzia w punktach procesowych
na stanowisku z robotem wyposazonym w zgrzewadto pneumatyczne. Zastosowano
metodyki badawcze i stanowisko pomiarowe opracowane dla badan przedstawionych
w artykule [11]. Wykazuja, co wydaje sie oczywiste, ze pomimo iz roboty przemystowe
charakteryzuja sie duzg sztywnoscig, to zarowno w przypadku konstrukcj
czteroosiowych [11] jak i szeScioosiowych [12] problem drgan robota w punktach

procesowych wystepuje.

Praca [13] jest prosta kontynuacjg pracy [6], w ktore] analizowano algorytmy

pakowania w przypadku zrobotyzowanego miksowania jogurtow.

Modutowy System Inteligentnych Chwytakow przedstawiony w monografii [4] oraz
artykutach [9-11] zostat przez Kandydata wdrozony w firmie HITMARK i jest oferowane
przez firme HITMARK odbiorcom przemystowym. ModutowosSC systemu pozwalajaca
na znaczne skrocenie czasu niezbednego do przystosowania chwytakow do

zmieniajacych sie parametréow procesu produkcyjnego oraz wymiange modutow

Kmiedzy chwytakami w przypadku wystapienia awarii.
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Przedstawiony powyzej opis g¢giownego osiggniecia zatytutlowanego:
,Pozycjonowanie i orientowanie obiektow w przestrzeni w warunkach
dynamicznych” dr. inz. Wojciecha Kaczmarka ubiegajacego sie o uzyskanie
stopnia doktora habilitowanego nie spetnia wymogu posiadania osiggniecia
naukowego stanowigcego znaczacy wkiad autora w rozwoj dyscypliny naukowej
inzynieria mechaniczna. Zaproponowany temat jest bardzo szeroki i pomiesci wszystkie
prace, ktore opisujg sterowanie, czy programowanie robotow przemystowych, tym
bardziej Ze badania Habilitanta obejmowaty rowniez problemy
z zakresu militarnego. Zabrakio jakichkolwiek sformutowan odnoszacych sie do
wykorzystania i rozwoju narzedzi, technik czy metod stosowanych w inzynierii
mechanicznej. Z przedstawionych do oceny publikacji bardzo trudno wyodrebnic
indywidulany wktad Kandydata w koncepcje prowadzonych badan. Samo programowanie
oraz prowadzenie normatywnych badan doswiadczalnych i analize otrzymanych wynikow
trudno uznac za znaczacy wktad w rozwoj dyscypliny naukowej inzynieria mechaniczna.
W autoreferacie Kandydat nie formutuje tez badawczych, czy szczegdtowych hipotez,
ktore w sposob bezposredni wpisatyby sie w dyscypline naukowa inzynieria mechaniczna.
W ocenie recenzenta proponowane osiggniecie jest blizsze dyscyplinom: automatyka,
elektronika 1 elektrotechnika czy informatyka techniczna 1 telekomunikacija.
W przedstawionym osiggnieciu nie podano patentow zwigzanych z wdrozeniem
modutowego systemu inteligentnych chwytakow, ktore z kolei mogtoby zaspokoié
stwierdzenie ,innowacyjnych rozwigzan konstrukcyjno-technologicznych” powyzszego
cytatu, gdyby patenty te wigczono do cyklu prac stanowigcych osiggniecie Kandydata
oraz opisany i potwierdzony zostat wktad wspotautorow. Moim zdaniem sam Kandydat
nie potrafi wybra¢ najbardziej znaczacych prac, ktore tworzytyby monotematyczny cyk

majacy wptyw na rozwoj dyscyplin inzynieria mechaniczna.

3.2. Pozostate osiagniecia badawczo-naukowe Habilitanta

Dr inz. Wojciech Kaczmarek wskazat jako pozostate osiggniecia badawczo-naukowe
majace znaczacy wktad w dyscypline naukowa inzynieria mechaniczna prace bedace

projektami badawczo-rozwojowymi, ktore w wiekszosci zakonczyly sie budowa

demonstratorow  technologii na roznych  poziomach  technologicznych

b

w zastosowaniach militarnych, cywilnych, oraz podwojnego zastosowania.
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W grupie zastosowan militarnych byty to systemy dowodzenia i kierowania ogniem
zwlaszcza do armat przeciwlotniczych. W latach 2003-2007, (jako wykonawca) brat
udziat w projekcie celowym PBC 113-03: ,Opracowanie i wdrozenie do produkcji
celownika programowalnego do armat przeciwlotniczych Ilub Przeciwlotniczych
Zestawow Rakietowo-Artyleryjskich”. Opracowany programowalny celownik jest
wykorzystywany w Wojsku Polskim. W latach 2008-2013 uczestniczyt w projekcie
badawczo-rozwojowym dotyczacym opracowania aparatury wspomagania proces
kierowania ogniem w systemie obrony przeciwlotniczej obiektu punktowego. Obydwa
powyzsze projekty zakonczyty sie budowg demonstratorow technologicznych
przebadanych w warunkach laboratoryjnych i poligonowych. W latach 2010-2013
kierowat projektem badawczo-rozwojowym polegajacym na opracowaniu
optoelektronicznej gtowicy Sledzaco-celujgcej dla systemow krotkiego zasiegu.
Efektem wymiernym projektu jest opracowana petna dokumentacja wyrobu oraz
demonstrator technologiczny gtowicy. Kontynuacjg tych prac sg 2 projekty
wdrozeniowe realizowane w latach 2010-2012: ,Wdrozenie do produkcji

Przeciwlotniczego Systemu Rakietowo-Artyleryjskiego PILICA”.
Wymiernym efektem projektu byt publikacja:

e Woijciech Kaczmarek, Jacek Kijewski, Pawet Dobrzynski, 2014, Stanowisko
pomiarowe do wyznaczania charakterystyk dynamicznych wybranych
parametrow  przeciwlotniczego  zestawu  artyleryjskiego, = Problemy
Mechatroniki. Uzbrojenie, lotnictwo, inzynieria bezpieczenstwa 5, 1(195),
71-80.

Druga grupa to osiggnie¢ Kandydata to rozwigzania cywilne skupione wokof
programowania systemow mechatronicznych oraz sterowania urzgadzeniami
mechanicznymi, w szczegoélnosci pozyskiwanie danych oraz ich obrobka
z wykorzystaniem réznych protokotow transmisji. W latach 2017-2018 brat udziat
w projekcie badawczym nt.: ,Opracowanie i wykonanie mobilnego urzgdzenia
inspekcyjno-inZynieryjnego (robota) przeznaczonego w szczegolnoSci do instalacji
kabli teletechnicznych (Swiatfowodow) w rurach kanalizacyjnych”. W okresie 2016 —
2020 kierowat zespotem automatykow w projekcie pt.: ,.Inteligentny OPTYMALIZATOR
HVAC w funkcji potencjatu tworzenia THM na basenach krytych (OHT) - nowa metoda

zarzadzania energig elektryczng i cieptem dopasowujgca na biezgco sterowanie
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wentylacja, ogrzewaniem, chtodzeniem (HVAC) do stezen rakotwdrczych
chlorowcopochodnych metanu takich jak trihalometany (THM) oraz ich usuwania
z basenow krytych”. W latach 2020-2023 zajmuje sie€ zagadnieniami dotyczacymi:
badania algorytmow zrobotyzowanego sortowania i pakowania (UGB 23-781/2020,
UGB NR 776/2022) oraz badaniami algorytmow sledzenia pozycji obiektow
w przestrzeni 3D (UGB 893/WML/2021, UGB NR 826/2023), gdzie petni funkcje

kierownika projektow.
Wymiernym efektem prowadzonych prac sg ponizsze publikacje:

e Szymon Borys, Wojciech Kaczmarek, Dariusz Laskowski, 2020, Selection and
Optimization of the Parameters of the Robotized Packaging Process of One
Type of Product. Sensors, 2020, 20, 5378. Artykut ten jest czescig gtdwnego
osiggniecie.

e Wojciech Kaczmarek, Szymon Borys, Pawet Jatczak, Projekt aplikacji
sortowania i pakowania z robotem przemystowym z buforowaniem produktow
i funkcjg Sledzenia podajnika, Monografia: Komputerowe wspomaganie,
projektowania, wytwarzania i eksploatacji pod redakcjg naukowa Radostawa
Trebinskiego (2020); ISBN 978-83-7938-303-0; str. 117-134, wydawca
Wojskowa Akademia Techniczna w Warszawie.

e Wojciech Kaczmarek, Szymon Borys, Jarostaw Panasiuk, Michat Siwek, The

Use of Virtual Twins in the Robotic Yoghurt Mixing Process, Problemy

Mechatroniki, 14, 1 (51). Artykut ten jest czescig gtdwnego osiagniecie.
e Wojciech Kaczmarek, Szymon Borys, Dariusz Laskowski ,Dobor i optymalizacja

parametrow zrobotyzowanego procesu pakowania jednego typu produktu” -
XLVII Ogoélnopolskie Sympozjum Diagnostka Maszyn, Wista 1-5.03.2020 .

e Wojciech Kaczmarek, Szymon Borys, Pawet Jatczak ,Projekt aplikacji sortowania
i pakowania robotem przemystowym z buforowaniem produktow i funkcja
Sledzenia podajnika’ - XXIV Miedzynarodowa Szkota Komputerowego
Wspomagania Projektowania, Wytwarzania i Eksploataciji, Jurata 14-18.09.2020 r.

e Wojciech Kaczmarek, Szymon Borys, Jarostaw Panasiuk, Michat Siwek, 2022,
Wykorzystanie wirtualnych bliZzniakow w procesie zrobotyzowanego miksowania
jogurtow, XXVI miedzynarodowa Szkota Komputerowego Wspomagania
Projektowania, Wytwarzania i Eksploatacji 12-16.09.2022 r., Jurata Polska.

e
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W ocenie Recenzenta powyzsze osiagniecia sg tozsame z osiagnieciami _gtownymi
na co wskazuja przytoczone przez Kandydata powtarzajace sie publikacje. Nie moge
by¢ wiec traktowane jako dodatkowe osiggniecia majgce wg na rozwoj dyscyplin
inzynieria mechaniczna. Do dodatkowych osiagnie¢ Kandydata trudno zaliczy¢
zrealizowane projekty 20 zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych, ktore
zrealizowano z partnerami przemystowymi | nie sa potwierdzone patentami, cz
oublikacjami. Podsumowujac pozostate osiagniecia badawczo-naukowe nie
orzedstawiaja osiagniec¢ stanowiacych znaczacy wktad w rozwoj dyscypliny inzynieria

mechaniczna. Pomimo teqgo dr inz. Wojciech Kaczmarek wykazuije istotng aktywnosc¢

w badaniach rozwojowych i wdrozeniach.

4. Ocena aktywnosci naukowej realizowanej w wiecej niz jednej instytucji
naukowe]

Dr inz. Wojciech Kaczmarek bardzo aktywnie wspoétdziata z otoczeniem spoteczno-
gospodarczym. Wspoétpraca ta ma charakter wdrozeniowy, a nie naukowy. Od 2015 roku
wspotpracuje z firmg ABB przy wdrazaniu zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych.
W ramach tej wspotpracy brat udziat w pracach projektowych 20 zrobotyzowanych
stanowisk produkcyjnych. Uczestniczyt w realizacji projektdow we wspotpracy z partnerem
przemystowym: PIT-RADWAR, HELP, ZM Tarnéw, ABB, Virtual Power Plant, KARTEL.

Dr inz. Wojciech Kaczmarek wspétpracuje z Politechnice Warszawskiej, w zakresie
wykorzystania robotéw przemystowych oraz ich wirtualnych blizniakow w aplikacjach
manipulowania obiektami. Efekt tej wspotpracy to wystgpienie na konferenci
miedzynarodowej: XXVII miedzynarodowa Szkota Komputerowego \Wspomagania

Projektowania, Wytwarzania i Eksploatacji oraz artykut w czasopiSmie Problemy

Mechatroniki. Wykazane osiggnieta trudno okresli¢ jako istotne naukowo.

Habilitant w autoreferacie wykazuje rowniez wspoétprace z partnerem przemystowym:

e ABB Sp. z 0.0., w zakresie integracji i konfiguracji stanowisk zrobotyzowanych
ze szczegolnym uwzglednieniem kwestii dotyczacych projektowania i symulacji
stanowisk zrobotyzowanych w srodowisku RobotStudio. Efekt tej wspotpracy to

liczne wdrozenia.

b
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e ROBOTNIK - Staz obejmowat m.in.: programowanie robotéw firmy ROBOTNIK
oraz wykorzystanie srodowisk Rviz i Movit do programowania i symulaciji pracy
robotobw mobilnych i manipulatorow. Efekt tej wspodtpracy to publikacje
w czasopismach: AIP Conference Proceedings, Materials, Problems of
Mechatronics. Armament, Aviation, Safety Engineering, Cybernetics and
Systems oraz wystgpienie na konferencji miedzynarodowej: 23th International
Conference - Engineering Mechanics (EM 2017), 6th International Conference
on Control, Decision and Information Technologies, CoDIT'19, 6th International

Conference on Mechatronics and Control Engineering (ICMCE 2017).

Habilitant w autoreferacji str. 98 wykazuje dodatkowe aktywnos$ci naukowe
realizowane w wiecej niz jednej jednostce, ale bez podania szczegotowych informac;i

o0 czasie trwania i formie. Wymienia wspotprace z jednostkami: HITMARK, IRLASER
sp. z 0. 0., B&R, Centralny Instytut Ochrony Pracy — Panstwowy Instytut Badawczy,

KARTEL S.C., PITRADWAR, PPHU ,Help". Przedstawione osiggniecia maja charakter
wdrozeniowy i nie mozna ich traktowac jako istotne naukowo.

Dr inz. Wojciech Kaczmarek podejmowat proby wspotpracy miedzynarodowej
w ramach konsorcjow powotanych do realizacji projektow badawczych. W sumie

uczestniczyt w trzech konsorcjach, z ktorych jedynie jedno konsorcjum ztozyto projekt,

ktory zostat zaakceptowany do realizacji. Nie okresla jednak swojej roli w tych
dziataniach. Nie dokumentuje w zaden sposob wspotpracy miedzynarodowej.

Zdaniem recenzenta przedstawione w autoreferacie aktywnosci naukowe Habilitanta
realizowane w wiecej niz jednej instvtucji naukowej nie spetniaja warunku wykazania
sie istotna aktywnoscia naukowa w dvyscyplinie inzynieria mechaniczna. Istotnym

oaraniczeniem jest brak odbvtych stazy zaaranicznych i wspotpracy miedzyvnarodowei.

b
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5. Informacja o osiggnieciach dydaktycznych, organizacyjnych i popularyzujacych
nauke

Dr inz. Wojciech Kaczmarek jako pracownik badawczo-dydaktyczny prowadzit zajecia
dydaktyczne na kierunkach: mechatronika (studia |, Il stopnia i studia jednolite),
inzynieria systemow bezzatogowych (studia | stopnia), technologie przetomowe (studia
jednolite). Byt promotorem 100 prac dyplomowych, recenzentem 86 prac

dyplomowych oraz petnit funkcje promotora pomocniczego w 3 przewodach
doktorskich.

Kandydat prowadzit zajecia z zakresu programowania robotow dla studentow
zagranicznych. Uczestniczyt w przygotowaniu zrealizowanego projektu nr KA203-
A724BAB3 European Common Technical Semester for Defence and Security.
Konkurs Erasmus + Call 2020 Round 1 KA2 - Cooperation for innovation and the

exchange of good practices KA203 - Strategic Partnerships for higher education.

Byt cztonkiem zespotdw i komisji ds. ksztatceni/jakosci ksztatcenia oraz komisji obron
prac dyplomowych. Od 2016 roku petni funkcje opiekuna specjalnosci: robotyka
i automatyka przemystowa na kierunku mechatronika. W 2019 roku byt cztonkiem
miedzywydziatowego zespotu opracowujgcego wspolny kierunek studiow pierwszego
stopnia: inzynieria systemow bezzatogowych. Jest autorem lub wspotautorem tresci
| kart przedmiotéw, syllabuséw, materiatow do wyktadéw, ¢wiczen oraz instrukcji do

¢wiczen laboratoryjnych.

Habilitant tworzyt nowe laboratoria robotyki oraz organizowat i pozyskiwat nowe
urzadzenia do laboratoriow. Byt rowniez opiekunem naukowym 16 studentow

indywidualnych.

W latach 2012-2020 petnit funkcje kierownika Zespotu Mechatroniki w Katedrze

Mechatroniki, a od 2020 jestem kierownikiem Zaktadu Mechatroniki.

Bytem organizatorem/wspoétorganizatorem oraz uczestnikiem 13 wystaw oraz dni

otwartych zwigzanych z popularyzacja nauki

s
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6. Wniosek koncowy

Po zapoznaniu sie z osiggnieciami Habilitanta stwierdzam, ze przedstawiony do oceny
dorobek nie spetnia wymagan stawianych kandydatom ubiegajacym sie
o nadanie stopnia doktora habilitowanego. Zgodnie z przyjetymi Kkryteriami
stwierdzam, ze dr inz. Wojciech Kaczmarek: (i) posiada stopnien doktora; (ii) nie
przedstawit osiagnie¢ o charakterze naukowym, ktore majg istotny wptyw na rozwoj
dyscypliny inzynieria mechaniczna oraz (iii) nie wykazat sie istotng aktywnoscig
naukowag realizowang w wiecej niz jednej uczelni lub jednostce naukowej, w ktorej

Habilitant prowadzit badania.

W Swietle wymagan wynikajacych z art. 219 ust. 1 pkt. 2 i 3 ustawy z dnia 20 lipca
2018 r. — Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (t.. Dz. U. z 2020 roku poz. 85,
z pozn. zm.) nie popieram wniosku o nadanie Panu dr inz. Wojciechowi
Kaczmarkowi stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-

technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.

Prof. dr hab. inz. Andrzej Teter
POLITECHNIKA LUBELSKA
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