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RECENZIA

dorobku naukowego, dydaktycznego oraz organizacyjnego doktora Piotra Szynkarczyka
opracowana w zwigzku z postepowaniem o nadanie stopnia naukowego doktora
habilitowanego

Podstawg formalna wykonania recenzji jest pismo Zastgpcy Przewodniczgcego Rady
Naukowej Instytutu Technicznego Wojsk Lotniczych w Warszawie Pana Profesora Jozefa Zurka
z dnia 06.07.2019 roku, wystosowane w zwiazku z decyzjg Centralnej Komisji ds. Stopni i
Tytutéw Naukowych, powotujacq mnie na recenzenta dorobku naukowego dr. inZ, Piotra
Szynkarczyka.

Dokumentacje merytoryczng opracowanej recenzji stanowit autoreferat przedstawiajgcy
dorobek naukowy w formie powigzanego tematycznie cyklu prac pt. L2Rozwadj konstrukeji
bezzatogowych platform ladowych do zastosowan specjalnych”.

1. Informacje podstawowe o Habilitancie

Habilitant uzyskat dyplom magistra inzyniera w roku 1992 na Wydziale Mechanicznym
Energetyki i Lotnictwa Politechniki Warszawskiej. Tematem pracy dyplomowej byta ,Budowa
systemu analizy mody”. Praca zostata wykonana na specjalnosci robotyka.

Tytut doktora nauk technicznych Pan Piotr Szynkarczyk uzyskat na Wydziale Uzbrojenia i
Lotnictwa Wojskowe] Akademii Technicznej w dyscyplinie mechanika na specjalnosci
dynamika i sterowanie maszyn. Tematem pracy byto Zastosowanie réwnolegte] architektury
warstwowej | problem wyboru akcji w sterowaniu systemow mobilnych. Praca zostata
ohroniona w roku 2000.

Habilitant ukofczyt rowniei studia podyplomowe na Uniwersytecie tddzkim na Wydziale
Zarzadzania na kierunku Menager Innowacyjnoéci w zakresie komercjalizacji innowacyjnych
przedsiewzied i nowych technologi.

Prace zawodowa rozpoczat w roku 1992 w Przemystowym Instytucie Motoryzacji PIMOT
jako asystent. Od roku 1993 pracuje w Przemystowym Instytucie Automatyki i Pomiarow PIAP
jako asystent w latach 1993-2000, adiunkt w latach 2000- 2015 a obecnie od roku 2015 jako

dyrektor instytutu.



2. Ocena osiggniecia naukowego

Osiggnigcie naukowe dra Piotra Szynkarczyka stanowi zbidr prac w ramach, ktérych
wymieni¢ mozina: typoszereg 9 konstrukgji bezzatogowych platform Iadowych do zastosowan
specjalnych, 11 wynalazkéw powigzanych z konstrukejami bezzatogowych platform ladowych
oraz cyklu 17 publikacji powigzanych tematycznie z konstrukejg platform ladowych.

W ramach typoszeregu 9 konstrukeji bezzatogowych platform ladowych do zastosowan
specjalnych Habilitant wymienia roboty mobiine: INSPECTOR, Expert, Scout, Gryf, Fenix, TRM,
MRM, RMI oraz RMF. Habilitant przedstawia w autoreferacie opis dwoch wybranych
konstrukcji oraz opis wktadu wiasnego w jej wykonanie. Habilitant opisuje réwnie wynalazki
zgfoszone w toku prac dotyczace dwéch wybranych konstrukeji robotéw mobilnych, W
wymienionych konstrukejach robotéw mobilnych Habilitant przedstawia nastepujacy udziak:

¢ INSPECTOR — udziat w opracowaniu zatozeri konstrukeji robota, udziat w opracowaniu
koncepcji system sterowania, autorstwo koncepcji zabudowy systemu telemetrii i
zdalnego sterowani oraz projekty mechaniczne wybranych zespotéw robota. W wyniku
przeprowadzonych prac Habilitant zglosit dwa wynalazki PL62762 oraz PL62268
dotyczace zespotu mocowania modufu elektronicznego oraz zespofu mocowania
anteny.

¢ Expert—kiercwanie projektem budowy robota, opracowanie kinematyki robota, udziat
w opracowaniu konstrukeji robota oraz wykonaniu wybranych zespotdw mechanicznych
oraz autorstwo koncepcji i budowa ukfadu telemetrii i zdalnego sterowania. W wyniku
przeprowadzonych prac zgtoszono 7 wynalazkdw wéréd, ktérych 2 autorstwa
Habilitanta dotyczace regulac]i kata nachylenia gasienicy najazdowej oraz konstrukeji
przegubu. Kolejnych 5 wynalazkéw zostato zgtoszone jak patenty wspétautorskie z
udziatem Habilitanta.

® Scout, Gryf, Fenix, TRM wymienione w ramach typoszeregu robotéw mobilnych nie s3
opisane w autoreferacie w zakresie udziatu Habilitanta w ich projektowaniu i budowie.
Z opisu zamieszczonego w autoreferacie wynika ze Habilitant uczestniczyt w
projektowaniu tych robotéw w zakresie przygotowania wymagan funkcjonalnych |
przygotowaniu zatoZen konstrukeyjnych. Z uwagi na brak szczegGtowego opisu tych prac,
nie jest mozliwa ocena wktadu Habilitanta w projekt i budowe tych robotdw.

e MRM, RMI oraz RMF to konstrukcje zaprojektowane w ramach projektu PROTEUS,
ktorego celem byfo opracowanie systemuy wspomagania dziatah antyterrorystycznych i
antykryzysowych. Habilitant uczestniczyt w  projekcie jako kierownik projektu.
Uczestniczyt w tworzeniu i nadzorowaniu wymagan funkcjonalnych dia robotéw
mabilnych oraz nadzorowat proces przygotowania zatozen konstrukeyjnych korzystajac
z prac wykonanych przy projektowaniu wezeéniejszych modeli robotéw mobilnych.




W ramach zgtoszonego osiggniecia naukowego autor przedstawit, 11 wynalazkéw
powigzanych z konstrukcjami bezzatogowych robotéw mobilnych. Wynalazki te zostaty
zgtoszone w ramach przygotowania projektu robotéw INSPECTOR i Expert. Trzy z poérédd
zgfoszeni patentowych sg zgtoszeniami autorskimi. W pozostatych zgtoszeniach patentowych
opracowanych w ramach uruchomienia robota Expert Habilitant wykazat udziat na poziomie
od 60 do 90% w ich przygotowaniu.

W ramach zgtoszonego osiagniecia naukowego Habilitant wykazat réwniez 17 publikacji
powigzanych temaztycznie z konstrukcig platform ladowych. Przedstawia w nich analize
konstrukeji robotow mobilnych, analize trenddw rozwojowych tej gatezi robotyki oraz
prezentuje wiasne rozwigzania z zakresu projektowania robotdw, ukladdw sterowania
robotdw mobilnych eraz budowy uktadéw telemetrii. Dwie z poéréd zgtoszonych publikacji 53
publikacjami samodzielnymi a 15 pozostatych to publikacje wspdtautorskie, w ktdrych autor
wskazuje wktad na poziomie od 20 do 90 %. Habilitant wykazuje odpowiednio w kolejnych
publikacjach udziat w zakresie opracowania materiatu dotyczgcego analizy stanu wiedzy z
zakresu robotyki mobilne] oraz opisu: robotyki mobilnej, konstrukeji robota, stanowiska
operatorskiego, telemetrii, badat tacza radiowego, systemu sterowania, metod sterowania
rozwoju robotow mobilnych, systemdéw sensorycznych, oprogramowania, zakresu
modernizacji istniejacych konstrukeji robotéw mobilnych.

W autoreferacie umieszczono rysunki prezentujgce wybrane elementy robotéw mobilnych
oraz ich zdjecia. Jednak zamieszczone rysunki nie zawieraja opisu oznaczen, opisu zespotow
funkcjonalnych oznaczonych na rysunkach oraz elementéw sktadowych co obniZa jakosé
prezentacji przedstawionego dorobku naukowego. W autoreferacie brakuje opisu czesci
zgtoszonych konstrukeji robotéw mobilnych t], robota Scout, Gryf, Fenix, TRM. Zamieszczony
opis nie pozwala ha oceng wktadu Habilitanta w projekty wymienionych robotdéw oraz zakresu
prac wykonanych w ramach realizacji tych projektéw.

No podstawie analizy przedstawionego do oceny materiafu uwaiam, e osiggniecic
konstrukcyjne dra Piotra Szynkarczyka wnoszg istotny wkiod w rozwdj dyscypliny budowa i
eksploatacja maszyn w zakresie projektowania i budowy robotéw mobilnych. Jest to dorobek
konstrukcyjny obejmujgcy przygotowanie rozwigzari koncepcyjnych, projektow wykonawczych
dla czgsci | zespotéw projektowanych dia robotéw mobilnych. Dorobek ten obejmuje rowniez
budowe robotow ich testowanie i ciggle modyfikacje przygotowanych konstrukeji pod kgtem
realizacji nowych zadon i rozwoju funkcionalnego robotéw. Dodatkowo widoczne jest duze
zaangazowanie Habilitanta w promowanie i komercjalizacje projektéw robotéw mobilnych
realizowanych w Przemystowym Instytucie Automatyki | Pomiaréw PIAP. Podsumowujgc ocene
dorobku przedstawionego w formie cyklu prac pt. ,Rozwdj konstrukcji bezzatogowych
platform lgdowych do zastosowon specjalnych” mozna stwierdzid ze jest on wynikiem
wieloletniego prowadzenia prac konstruktorskich oraz gromadzenia doswiadczenio zdobytege
w tematyce projektowania | budowy robotow mobilnych oroz ukierunkowanio prac na
wdroZenia  robotdw mobilnych w  zadaniach  militarnych, antyterrorystycznych |
antykryzysowych.




3. Ocena aktywnosci naukowej i badawczej

Habilitant wykazat udziat autorski tub wspodtautorski w 17 publikacjach powigzanych
tematycznie z zagadnieniami projektowania robotdw mobilnych. Z raportu sporzadzonego
przez Habilitanta zamieszonego w autoreferacie wynika, 2e jest on autorem 4 publikacji
indeksowanych w bazie Web of Science, cytowanych 38. Indeks Hirscha wedtug bazy Web of
Science oraz bazy Scopus wynosi IH= 1,

W latach 2001-2004 Habilitant kierowat projektem oraz realizowat zadania konstrukeyine
w projekcie robota pirotechnicznego Expert przystosowanego do pracy wewnatrz samolotéw
pasazerskich. Byta to pierwsza konstrukcja tego typu na Swiecie a przeprowadzone prace
badaweze i konstrukeyjne doprowadzity do uruchomienia innowacyjnej platformy mobilnej i
sprzedazy ponad 20 sztuk tego typu robota. W latach 2005-2008 brat czynny udziat w
tworzeniu koncepcji, prowadzeniu nadzoru w zakresie konstrukeji robotéw Scout i /bis.
Podsumowujgc okres pracy w latach 2000 do 2015 Pan Piotr Szynkarczyk prowadzit osobiscie
oraz nadzorowat dziatania marketingowe w zakresie promocji oraz sprzedazy robotéw do
zastosowan specjalnych. Jednoczesnie aktywnie uczestniczyt w produkcji, modernizacji i
serwisie robotow mobilnych wytwarzanych przez PIAP.

Habilitant jest jednym z twéreodw projektu PROTEUS realizowanym przez konsorcjum
jednostek naukowvch pod patronatem Przemystowego Instytutu Automatyki i Pomiarow
PIAP. Kierowat tym projektem w latach 2009-2013 rozwijajac nowe technologie w zakresie
projektowania robotow i rozwigzan w ramach zintegrowanego systemu antyterrorystycznego
i antykryzysowego odpowiedzialnego za bezpieczenstwo chywateli w obliczu aktualnych
zagrozen. Za zrealizowane badania i prace wdrozeniowe Habilitant uzyskat liczne nagrody i
wyrdinienia w tym Brazowy Krzyz Zastugi nadany przez Prezydenta RP w roku 2005, Ztoty
Medal ”Za zastugi dla obronnosci kraju” przyznany przez Ministra Obrony Narodowej RP w
roku 2015 oraz Krzyz Kawalerski Orderu Odrodzenia Polski nadany przez Prezydenta RP w roku
2016. Wielokrotnie nadgradzane byty réwniez projekty robota INSPECTOR, Expert, SCOUT! IBIS
zaréwno na targack krajowych jak i zagranicznych.

Podsumowujgc nalezy stwierdzié, ze Hobilitant wykozat duzg aktywnosé w zakresie
dziatalnodci wdrozeniowej w tematyce budowy robotéow mobilnych. Jest to potwierdzone
wysokq liczbg wyprodukowanych i wdroZzonych robotdw. Kandydat jednoczesnie wykazat duzy
dorobek w zakresie realizacji oryginalnych osiggnie¢ projektowych [ konstrukcyjnych
obejmujqcych projektowanie robotdw mobilnych. Potwierdzone to zostafo poprzez zgtoszenia
11 wynalazkéw do UP RP. Rozwigzania te zostafy réwniez opisane w cyklu publikaci
naukowych prezentujgcych opracowane rozwigzania i promujgce je na rynku krajowym i
miedzynarodowym. Habilitant wykazaf bardzo duzy dorobek w zakresie realizacji projektow
badawczych orgz badawczo-rozwojowych. Prowadzit joko kierownik 9 projektdw oroz
uczestniczyt jako wykonawcza w realizacii kolejnych 7 projektdw. Brot udziat fgcznie w
realizacji 15 projektach. Mozna zatem stwierdzic, ze Kandydat wykozat wystarezajgey dorobek
w zakresie aktywnosci noukowef i badawezej.



4. Ocena dziatalnosci dydaktycznej i organizacyjnej

W latach 2003 -2008 Habilitant byt cztonkiem Rady Naukowej PIAP, do ktdrej zostat
ponownie powolany w roku 2011. Od roku 2012 do 2015 pefnit funkcje zastepcy dyrektora
PIAP w roku 2015 w drodze konkursu zostat wybrany na dyrektora PIAP. Zespoty badawcze
pracujgce pod kierownictwem Habilitanta opracowaty wyprodukowaty i wdrozyly okoto 300
robotéw mobilnych do zastosowan specjalnych. Réwnolegle Habilitant rozwija tematyke
bezzatogowych pojazddw ladowych przeznaczonych do zastosowan wojskowych oraz
wykorzystania robotdw mobilnych w zastosowaniach cywilnych.

Realizujgc projekty zwigzane z projektowaniem budowg oraz obstuga robotéw do
zastosowan specjalnych Habilitant prowadzit w latach 2000-2008 szkolenia z zakresu obstugi
robotow dla funkcjonariuszy réznych rodzajow sit specjalnych. Prowadzit rowniez wyktady z
zakresu robotyki i zastosowania robotdw mobilnych miedzy innymi dla: Wyiszej Szkoty
Oficerskiej Wojsk -gdowych we Wroctawiu, Akademii Obrony Narodowej oraz Politechniki
Warszawskiej. Petnit rdwniez opieke nad studentami pracujgcymiw Instytucie PIAP recenzujac
prace magisterskie i konsultujac prace doktorskie.

Habilitant brat czynny udziat w popularyzacji nauki uczestniczac w audycjach radiowych i
telewizyjnych prezentujac zagadnienia robotyki oraz omawiajgc projekty realizowane w
Instytucie PIAP. Pracowat jako cztonek komisji oceniajacej projekty studenckie podczas
miedzynarodowych zawodow tazikéw marsjariskich,

Habilitant jest réwniez cztonkiem rad naukowych wielu konferencji powiazanych z
tematyka automatyki, i pomiardw w tym: Krajowe] Konferencji Robotyki, Krajowe] Konferencji
Automatyki, Konferencji Naukowo-Technicznej Automatyzacja — Nowosci | Perspektywy,
Konferencji ,Systems, Control and Information Technologies”, Konferencji IEEE Intefigent
System.

Habilitant jest rownieZ cztonkiem organizacfi zajmujacych sie tematyka automatyki,
robotyki i systemow produkcyjnych. Pracuje jako cztonek Komitetu Automatyki i Robotyki
Polskie] Akademii Nauk. Pefni funkcje zastepcy Przewodniczgcego Grupy Roboczef nr 17 ds.
Krajowych Inteligentnych Specjalizacji przy Ministerstwie Gospodarki. Pracuje réwniez jako
cztonek Rady Gtdwnej Instytutow Badawczych.

Habilitant wykazuje rdwniez bardzo duzg aktywnos$é pracujgc w roli eksperta i recenzenta.
Pracuje od roku 2012 jako recenzent wnioskow i projektéw badawczo-rozwojowych w
ramach: Programu Badan Stosowanych Narcdowego Centrum Badarn i Rozwoju w konkursach
LIDER, INNOTECH oraz projektach celowych miedzy innymi projektéw realizowanych na rzecz
obronnosci i bezpieczeristwa panstwa. Habilitant pracowat réwniez jako cztonek grupy
eksperckie] ds. robotyki mobilnej w ramach projektu UE CARE.



W ramach te] dziatalnoscl wykonuje recenzje artykutdw naukowych zgfaszanych do
czasopism oraz na konferencje naukowe. W ramach pracy w roli recenzenta Habilitant
recenzowal prace miedzy innymi dla:

o Konferencj Naukowo Technicznej AUTOMATION,

o Miedzynarodowe] konferencji ,Methods and Models in Automation and Robotics,

e Konferencj ,Mechatronic ldeas for industrial Applications”,

e Krajowej Konferencji Robotyki,

¢ Sympozjum ,Automation and Robotics in Construction”,

e Konferencji ,Mechatronics Systems and Materials”,

e Konferengji ,Advanced Inteligent Mechatronics”,

e (zasopisma ,Journal of Automation, Mobile Robaotics and Intelligent Systems" JAMRIS,
e (Czasopisma Acta Mechanica et Automatica,

e (zasopisma ,The Open Cybernetics and Systemics Journal”.

Analizujac rozwoj Habilitanta w zakresie doskonalenia zawodowego zauwazyt moina, ze
zdobywa on umiejetnosei zardwno w zakresie inzynierskim jak | w zakresie zarzadzania
projektami | pracg zespotdw badawczych, W zakresie inzynierski uczestniczyt w szkoleniach 2z
projektowania w wykorzystanie oprogramowania CAD, zdobywat wiedze z budowy i
sterowania ukfadami pneumatycznymi oraz z zakresu klasyfikacji towardw. Brat rdwniez udziat
opracowaniu norm i szkoleniach specjalistycznych. Réwnolegle z rozwojem inzynierskim
Habilitant aktywnie rozwija wiedze i umiejetnosci z zakresu zarzadzania projektami,
zarzgdzania informacjg oraz zarzadzanie zespotami pracownikéw. W ramach rozwoju w tym
zakresie wymieni¢ mozina nastepujace szkolenia: Podstawy zarzadzanie projektami przy
wykorzystaniu metodyki PRICEZ2, Zarzadzanie projektami — MS Projekt, Zarzadzanie zespotem
pracownikéw- jak by¢ skutecznym przywddcg, Zarzadzanie ryzykiem zgodnie z 1ISO 9001,

Podsumowujgc dziatalnosé dydaktyczng | organizacying dro. inZ. Piotro Szynkarczyko
nolezy stwierdzié, 2e poloiyt ong szczegdiny noacisk no rozwdj w zakresie dziatalnodel
organizacyjnej skupiajgc sie pracy promowaniu rozwigzan opracowanych przez Instytut PIAP
w zokresie robotysi mobilnej. Pracowat joko kierownik projektow oraz jako koordynator
projektow realizujgc zarowno zadania inzynierskie w projekcie jok | rodanio zwigzane
zarzgdzaniem projektow. Pracujge w komitetach naukowych konferencji | joko recenzent prac
konferencyjnych oraz aktywnie uczestniczge w konferencjach joko autor artykufdw przyczynit
sie znaczgeo do popularyzocji wiedzy szczegdinie z zakresu robotyki mobilnel. W ramach
dziatalnosci dydoktycznej wymieni¢ mozina realizacje szkolen | wykiadow zamawianych z
zakresu robotyki mobilnej oraz wybranych zogadniert automatyki i robotyki stosowonej w
przemysle wytworczym.

W odniesieniv do kryteriow formalnych dotyczgoych  osiggnied  dydoktycznych |
organizacyinych dic kandydatow ubiegajgcych sie o stopien naukowy doktora habilitowanego,
dr. inZ. Piotr Szynkarczyk spetnia wymogi w zokresie dziatalnosci dydaktycznej i organizacyjnej.



5. Whnioski koncowe

- Zakres prac wykonanych przez dra Piotra Szynkarczyka i zgtoszonych w formie patentéw
wnosi istotny wkiad w rozwd] dyscypliny inzynieria mechaniczna obejmujacej budowe i
eksploatacje maszyn w zakresie projektowania i budowy robotdw mobilnych. Dorobek ma
charakter projektowo —konstrukcyjny obejmujacy przygotowanie innowacyjnych na skale
miedzynarodowy rozwigzan koncepcyjnych i projektéw robotdw mobilnych. Na uznanie
zastuguje roéwniez dorobek w zakresie popularyzacji wiedzy z zakresu rabotyki mobilnej oraz
dziatalnosé organizacyjna w zakresie realizacii kluczowych projektéw badawczo-rozwojowych
realizowana na rzecz obronnosci i bezpieczenstwa panstwa.

Stwierdzam, Zz przedstawione osiggnigcie pt. ,,Rozwdj konstrukeji bezzatogowych
platform ladowych do zastosowan specjalnych”, opisana aktywnos¢ naukowa oraz
dziatalno$¢ dydaktyczna i popularyzatorska spetnia kryteria wymagane do wystapienia z
wnioskiem o nadznie stopnia doktora habilitowanego, zgodnie z wymogami dotyczacymi
przewodu habilitacyjnego, okreslonymi w ustawie z dnia 14 marca 2003 roku {oraz
péiniejszymi zmianami) o stopniach naukowych i tytule naukowym oraz stopniach i tytule w
zakresie sztuki.

W zwigzku z tym wyrazam pozytywna opinie w sprawie nadania doktorowi Piotrowi
Szynkarczykowi stopnia doktora habilitowanego nauk technicznych w dziedzinie nauk
inzynieryjno-techn cznych w dyscyplinie ,Inzynieria Mechaniczna” obejmujac dawng

dyscypline ,Budowa i Eksploatacja Maszyn”.
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