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w postepowaniu habilitacyjnym dr. mgr. inz. Dominika Rybarczyka

1. Podstawa opracowania

Recenzje sporzadzitem na podstawie zawiadomienia nr DIM.075.42.2024 o wyznaczeniu mojej
osoby na Recenzenta i Cztonka Komisji Habilitacyjnej w postepowaniu habilitacyjnym dr. mgr. inz.
Dominika Rybarczyka (recenzent wyznaczony przez Rade Doskonatosci Naukowej). W zawiadomieniu
powotano sie na uchwate Rady Dyscypliny Naukowej Inzynieria Mechaniczna nr 2/11/01/2024 z dnia
29 stycznia 2024 r. Razem z zawiadomieniem otrzymatem stosowng dokumentacje.

2. Sylwetka Kandydata

Dr mgr inz. Dominik Rybarczyk ukorczyt Politechnike Poznanska, Wydziat Budowy Maszyn

i Zarzadzania, specjalno$é: Mechatronika, bronigc w 2010 roku pracg magisterska pt. ,Badanie napedu
z silnikiem krokowym”, ktérej promotorem byt prof. dr hab. inz. Andrzej Milecki.
Stopien doktora nauk technicznych w dyscyplinie budowa i eksploatacja maszyn nadany zostat
Habilitantowi przez Rade Wydziatu Budowy Maszyn i Zarzgdzania Politechniki Poznariskiej w roku 2014
na podstawie pracy pt. ,Badanie napedu elektrohydraulicznego z zaworem proporcjonalnym
sterowanym silnikiem synchronicznym”, ktérej promotorem byt réowniez prof. dr hab. inz. Andrzej
Milecki.

Dr mgr inz. Dominik Rybarczyk od roku 2011 zawodowo zwigzany jest z Politechnikg Poznanska.
Najpierw przez okres czterech lat byt asystentem pracujgcym na Wydziale Budowy Maszyn
i Zarzagdzania w Zaktadzie Urzadzerh Mechatronicznych na stanowisku adiunkta. Od roku 2015- do
chwili obecnej jest adiunktem na Woydziale Inzynierii Mechanicznej we wczes$niej wspomnianym
Zaktadzie.



3. Ocena posiadania w dorobku osiagniecia naukowego stanowigcego znaczny wkitad w rozwaj
dyscypliny

Osiagnieciem jakie Habilitant podaje we wniosku wynikajgcym zart. 219 ust. 1 pkt. 2 ustawy z dnia
20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce jest: monografia pt.: ,Napedy
elektrohydrauliczne. Wybrane metody sterowania i nadzorowania”, wydana przez Wydawnictwo
Politechniki Poznariskiej oraz cykl 13-tu artykutéw, ktére Wnioskodawca spigt wspélnym tytutem:
,Badania urzgdzen mechatronicznych w zakresie wybranych metod sterowania i nadzorowania”,
opublikowanych w czasopismach oraz materiatach konferencyjnych.

Monografia to zestawienie prac Autora dotyczacych metod sterowania oraz nadzorowania
liniowych napedow elektrohydraulicznych.

W pierwsze] czeéci zawarto definicie sterowania oraz nadzorowania napedow
elektrohydraulicznych opisano niektére elementy, z jakich zbudowane sg napedy elektrohydrauliczne,
takie jak zawory oraz czujniki. Przedstawiono ich opis matematyczny i przykfadowe symulacje.

Druga cze$¢ monografii zawiera Autorskie rozwigzania dotyczace sterowania napgdami
elektrohydraulicznymi. Opisano zawory elektrohydrauliczne z silnikami obrotowymi, ktére stanowia
nowoé¢ w stosunku do powszechnie stosowanych elektrozaworéw. Zaprezentowano dwa nowe
rozwiazania: zawdr z silnikiem typu PMSM oraz zawdr z dwoma silnikami elektrycznymi réznego
rodzaju (silnik pradu statego oraz silnik krokowy). Dla proponowanych rozwigzan zsyntetyzowano
modele matematyczne przeznaczone do prac symulacyjnych oraz zaproponowano algorytmy
sterowania. Jako rozwigzanie w obszarze sterowania wybrano regulatory niecatkowitego rzedu.
Zaproponowano uproszczong procedure identyfikacyjng parametry napedu, sterowanie za pomocg
regulatora PID niecatkowitego rzedu oraz sterowanie z referencyjnym modelem odniesienia (ang.
fractional order model following control).

Kolejny rozdziat monografii dotyczy autorskiego oryginalnego rozwiazania, w ktérym do
pozycjonowania napedu elektrohydraulicznego wykorzystano akcelerometr typu MEMS montowany
na ttoczysku sitownika. Jest to alternatywa dla stosowanych czujnikéw transformatorowych LVDT albo
magnetostrykcyjnych MLPS (Magnetostrictive Linear Position Sensor). Inne rozwigzanie jakie
proponuje Autor monografii do okreslania pozycji napedu elektrohydraulicznego bazuje na
wykorzystaniu kamery termowizyjnej.

Monografie kofAczy podsumowanie i wykaz materiatéw zrédtowych.

Druga cze$¢ osiggniecia to zbidr 13 artykutdw, ktdrych tematyka dotyczy jak ponizej wymieniono.

1) Rybarczyk D., Application of the MEMS Accelerometer as the Position Sensor in Linear
Electrohydraulic Drive, Sensors - 2021, vol. 21, no. 4, s. 1479-1-1479-152021,

W artykule zawarto koncepcje rozwigzania polegajagca na umieszczeniu na czesci roboczej
ttoczyska czujnika przyspieszenia MEMS i wykorzystaniu otrzymanej sygnatowej informacji
w algorytmie sterowania. Rozwigzanie zostato zaimplementowane w sterowniku PLC i zweryfikowane
na obiekcie rzeczywistym.

2) Rybarczyk D., Milecki A., Electrohydraulic Drive with a Flow Valve Controlled by a Permanent
Magnet Synchronous Motor, Transactions of FAMENA - 2020, vol. 44, no. 2, s. 31-44, 2020.

Kolejny wskazany jako osiggnigcie artykut dotyczy konstrukcji zaworu elektrohydraulicznego
z silnikiem typu PMSM. Jako warto$¢ dodang znajdujemy w nim zastosowanie do regulacji pofozenia
regulatora niecatkowitego rzedu, dla ktérego wyznaczono odpowiedz skokowg, a takze charakterystyki



czestotliwosciowe.

3) Rybarczyk D., Milecki A., The Use of a Model-Based Controller for Dynamics Improvement of the
Hydraulic Drive with Proportional Valve and Synchronous Motor, Energies 2022, vol. 15, iss. 9, 5. 3111-
1-3111-19, 2022.

W artykule zaprezentowano zastosowanie metody sterowania z modelem odniesienia w napedzie
elektrohydraulicznym. Przedstawiono wyniki badari stabilnosci i odpornosci serwonapedu na
zaktécenia z zaworem sterowanym silnikiem PMSM. Ponadto wyznaczono charakterystyki
energetyczne, w celu wykazania zalet proponowanego algorytmu z modelem odniesienia w stosunku
do uktadu z regulatorem PID.

4) Rybarczyk D., Milecki A., The Gas Fire Temperature Measurement for Detection of an Object’s
Presence on Top of the Burner, Sensors, vol. 20, no. 7, s. 2139-1-2139-21, 2020.

Kolejne osiagniecie opisane w artykule dotyczy oryginalnego autorskiego rozwigzania, kt6re na
podstawie sygnatu z fabrycznie wbudowanej termopary pozwala na odcigcie doptywu gazu w painiku
kuchenki, nad ktérym brak jest garnka czy innego naczynia. Proponowane rozwigzanie posiada
funkcjonalnodci takie jak niewrazliwoéé na przypadkowe podmuchy powietrza oraz stopien otwarcia
zaworow przez obstugujacego.

5) Wieczorek B., tukasz W., Rybarczyk D., Impact of a Hybrid Assisted Wheelchair Propulsion System
on Motion Kinematics during Climbing up a Slope, Applied Sciences, vol. 10, no. 3, 5. 1025-1-1025-16,
2020.

Artykut dotyczy analizy wptywu hybrydowego napedu manualno-elektrycznego wozka
inwalidzkiego na kinematyke uktadu antropotechnicznego podczas pokonywania wzniesien. Badania
przeprowadzono z wykorzystaniem prototypowego wdzka inwalidzkiego z napedem hybrydowym
reczno-elektrycznym na pochylni o kacie nachylenia 4°. Wykazano, ze elektryczne wspomaganie
napedu wdzka podczas pokonywania wzniesien jest zasadne.

6) Rybarczyk D., Jedryczka C., RegulskiR., Sedziak D., Netter K., Czarnecka- Komorowska D, Barczewski
M., Baranski M., Assessment of the Electrostatic Separation Effectiveness of Plastic Waste Using
a Vision System, Sensors, vol. 20, no. 24, s. 7201-1-7201-16, 2020.

Praca dotyczy prezentacji koncepcyjnej metody wizyjnej stuzgcy do oceny stopnia separacji
elektrostatycznej tworzyw sztucznych, w szczegdlnoéci materiatéw polimerowych. Opisane wyniki
wskazuja, ze opracowany system wizyjny zapewnia szybka i doktadng metode oceny czystosci
i efektywnosci procesu separacji mieszanin poli(metakrylanu metylu) (PMMA) i polistyrenu (PS).

7) tyskawiniski W., Baranski B., Jedryczka C., Mikofajewicz J., Regulski R., Rybarczyk D., Dariusz
Sedziak, Analysis of Triboelectrostatic Separation Process of Mixed Poly(ethylene terephthalate) and
High-Density Polyethylene, Energies, vol. 15, iss. 1, s. 19-1-19-13, 2022.

Kolejny artykut jest kontynuacja opisu rozwigzan z pkt.6. Dotyczy analizy pracy separatora
elektrostatycznego oraz okreslenia parametréow procesu trybotadowania na jakos$¢ separacji. Prace
badawcze przeprowadzono z wykorzystaniem autorskiego stanowiska badawczego, dla ktorego
okreslono wptyw parametréw trybotadowania na efektywno$¢ procesu, czyli zebrany tadunek oraz
przeanalizowano wplyw parametrow procesu separacji na jego efektywnosc.

8) Rybarczyk D., Concept and modelling of the electrohydraulic valve with DC and stepper motors,
MATEC Web of Conferences - 2019, vol. 252, s. 06003-1-06003-5, 2019.
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Problem uzyskania duzej dynamiki przy zachowaniu duzej doktadnosci dla rozwigzar aktuatorow
realizujacej ruch posuwisto-zwrotny wykorzystywanych w zaworach elektrohydraulicznych zawarto
wartykule nr 8. Opisano w nim autorskie rozwigzanie polegajagce na konstrukcji zaworu
elektrohydraulicznego wyposazonego w dwa typy silnikéw o réznych wtasciwosciach. Dia obu z nich
ruch obrotowy na ruch posuwisto-zwrotny zamienia przekiadnia srubowa. Pierwszy z nich silnik pradu
statego charakteryzuje sie wysokg dynamikg ruchu, podczas gdy silnik krokowy zapewnia wysoka
doktadnoéé. W mojej ocenie opisane rozwigzanie, ktdre opatentowano stanowi duzg warto$¢ dodang.

9) Rybarczyk D., Investigations of Electronic Controller for Electrohydraulic Valve with DC and Stepper
Motor, Advances in Manufacturing Il. Volume 4 - Mechanical Engineering / red. Bartosz Gapiriski,
Marek Szostak, Vitalii lvanov - Cham, Switzerland : Springer, 2019 - s. 189-200, 2019.

Praca jest uzupetnieniem rozwigzan przedstawionych w pkt.8. Autor koncentruje sie na budowie
fizycznego modelu zaworu, ktéry nastepnie wykorzystuje w pracach symulacyjnych. Prace konczy
weryfikacja otrzymanych rozwigzan na obiekcie rzeczywistym.

10) Rybarczyk D., Jermak Cz., Concept and Design of New Type Valve with Helix Type Spool, Challenges
in Automation, Robotics and Measurement Techniques / red. Roman Szewczyk, Cezary Zielifski,
Matgorzata Kaliczyriska: Springer International Publishing, 2016 s. 215-222, 2016.

W artykule zaprezentowano konstrukcje autorskiego rozdzielacza hydraulicznego z ttoczkiem
srubowym. Zawarto w nim klasyczne réwnania opisujace prace zaworu, ktére zamodelowano
w érodowisku MATLAB Simulink. Czeéé¢ rozwigzari zamieszczonych w artykule, jak podaje
Whnioskodawca jest elementem uzyskanego patentu na rozwigzanie Pat.226859 pt. ,Zawor
wielodrogowy rozdzielajacy z ttoczkiem Srubowym”.

11) Rybarczyk D., PLC implementation of fractional Pi controller in positioning of electrohydraulic
servodrive, Control and Cybernetics - 2016, vol. 45, no. 3, s. 301-316, 2016.

Publikacja o charakterze inzynierskim dotyczy opisu implementacji regulatora na sterowniku PLC,
ktérego funkcjonalnoscia jest sterowanie napedem elektrohydraulicznym. Autor zawart opis budowy
stanowiska badawczego oraz opis sposobu generowania kodu.

12) Rybarczyk D., Owczarek P., Jakubowski A., Development of Electronic Controller for Haptic Joystick
and Electrohydraulic Drive, Automation 2017 : Innovations in Automation, Robotics and Measurement
Techniques / red. Roman Szewczyk, Cezary Zieliriski, Matgorzata Kaliczyiska - Cham, Switzerland :
Springer, 2017 - 5. 67-75, 2017.

Artykut nawigzuje do uzyskanych wynikéw projektu realizowanego we wspodtpracy
z Zachodniopomorskim Uniwersytetem Technologicznym, Politechnika Koszalinskg oraz firmg
Cargotec Poland S. z. 0. 0. Przedstawia zatozenia projektu oraz analize parametréw pracy sterownika
dzojstika typu haptic. Proponowane rozwigzanie przetestowano na stanowisku badawczym
z liniowym napedem elektrohydraulicznym.

13) Rybarczyk D., Owczarek P., Myszkowski A., Development of force feedback controller for the
loader crane, Advances in Manufacturing / red. Adam Hamrol, Olaf Ciszak, Stanistaw Legutko,
Mieczystaw Jurczyk - Cham, Switzerland : Springer, s. 345-354, 2018.

Artykut zawiera opis uktadu sterowania pozycja manipulatora elektrohydraulicznego
realizowanego z wykorzystaniem wieloosiowego d:zojstika haptycznego. Proponowane rozwigzanie
wykorzystuje silnik pradu statego i obrotowy enkoder inkrementalny. Poprzez zmiang wartosci



natezenia pradu silnika, zmieniany jest moment obrotowy co konstrukcyjnie pozwala na zmiang sity
generowanej na koncu efektora.

Prace Habilitanta wymienione w monografii i 13 publikacjach dotycza kilku osiggnig¢ czgsto
niezwigzanych ze sobg.

Pan dr inz. Dominik Rybarczyk przedstawit propozycje zastgpienia przetwornikéw
magnetostrykcyjnych lub czujnikéw transformatorowych mierzacych przemieszczenie ttoka
w uktadach pozycjonowania serwonapedéw elektrohydraulicznych. Jego autorski pomyst
to zastosowanie czujnika inercyjnego, zawierajgcego akcelerometr typu MEMS, zamontowanego na
przemieszczanym elemencie maszyn (np. ttoczysku). Autor wniosku tego typu czujniki wykorzystuje
rowniez w innych swoich pracach np. w pracach zwigzanych z budowg ukfadu sterowania
hybrydowego waézka inwalidzkiego. Wykorzystujac sygnaty z czujnika zaproponowat algorytm
sterowania napedem elektrohydraulicznym, w ktorym scatkowany sygnat przyspieszenia wykorzystat
do kompensacji, a nastepnie jako sygnat w uktadzie sterowania PID z modelem. Opracowane
rozwigzanie zweryfikowat oraz wykazat skutecznosé¢ i niewrazliwos¢ na fluktuacje warunkow zasilania
hydraulicznego. Problem ten wynikt podczas rzeczywistej implementacji rozwigzania, w trakcie
realizacji projektu z firma Mzuri sp. z 0.0. dotyczgcego agregatu siewnego pracujgcego w technologii
strip-till one-pass.

Alternatywnym rozwigzaniem proponowanym przez Habilitanta do pomiaru potozenia ttoczyska
sitownika, jest wykorzystanie kamery termowizyjnej o niewielkiej rozdzielczosci. Informacja
o przemieszczeniu pochodzi z akwizycji obrazéw nagrzewajacego sie ttoczyska pod wptywem czynnika
roboczego. Jak podaje Autor zaleta opisanej koncepcji jest niewielki koszt komponentéw potrzebnych
do zbudowania uktadu. Wyznaczenie pozycji markera i ustalenie na tej podstawie pozycji tfoczyska
przeprowadzono dwoma metodami: filtracjg obrazu HSV oraz za pomoca narzedzia Binary Large
OBject (BLOB). Metoda jest bezdotykowa co jest jej niewatpliwg zalets, w mojej ocenie duzym
ograniczeniem jest niepoprawne dziatanie przy duzej dynamice ruchu ttoczyska.

Kolejne osiagniecie Wnioskodawcy to zaproponowanie ukfadéw sterowania napedami
elektrohydraulicznymi za pomoca zawordow z silnikami obrotowymi. Prace te s rozwinigciem
osiggnie¢ opisanych w rozprawie doktorskiej dotyczace serowania napedu elektrohydraulicznego
z zaworem proporcjonalnym sterowanym silnikiem synchronicznym. Autor dazy do poprawy dynamiki
uktadu, skrécenia czasu odpowiedzi na skokowe wymuszenie.

Wartym uwagi jest opatentowane rozwigzanie P.421994, polegajgce na dekompozycji problemu
ruchu suwaka zaworu. W pierwszej czesci ruch zaworu realizowany jest z wykorzystaniem silnika DC o
duzej dynamice, nastepnie za ruch odpowiada silnik krokowy zapewniajac precyzje ustawienia
suwaka. Tego typu koncepcje zrealizowano w dwdch réznych wariantach konstrukcyjnych.
W pierwszym potgczenie silnikéw z uktadem suwaka nastepuje za pomoca systemu sruba-nakretka
w drugim za pomoca przektadni kulowej. Inne zaprojektowane i przetestowane rozwigzanie zaworu
dedykowanego do hydrauliki niskocisnieniowej dotyczy opatentowanego rozwigzania P.414373
wykorzystujagcego suwak z podwdjng helisg. Jak podaje Autor tego typu zawdr wielodrogowy
rozdzielajgcy z ttoczkiem sSrubowym umozliwia precyzyjng regulacje natezenia przeptywu
oraz dowolne ksztattowanie charakterystyki przeptywowej, a takze prace w szerokim zakresie
dynamiki zmiany natezenia przeptywu medium, uzaleinionej od zastosowanego silnika obrotowego.

W ramach prac nad ukfadami sterowania Habilitant wykorzystuje réwnania roézniczkowe
niecatkowitego rzedu w ramach ktérych prowadzit badania symulacyjne nad okresleniem wrazliwosci
parametréw regulatora. Kolejne prace zwigzane byly z implementacja rédwnan rozniczkowych
niecatkowitego rzedu w sterownikach cyfrowych stuzacych do pozycjonowania napedow



elektrohydraulicznych. Prowadzit tez badania nad uktadami sterowania z modelem odniesienia, dia
ktérych wykazat stabilnos¢ uktadu.

Tego typu prace $éwiadcza o interdyscyplinarnosci i dotyczg zaréwno obszaréw mechanicznych jak
i dyscypliny automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne.

W ramach realizacji projektu Habilitant podjat problem budowy urzadzenia do komunikacji
operator — maszyna z wykorzystaniem joysticka z sitowym sprzezeniem zwrotnym, tzw. haptycznego
uktadu sterowania.

Pan drinz. Dominik Rybarczyk opracowat uktad do nadzorowania pracy palnika gazowego poprzez
sterowanie zaworem odcinajgcym doptyw gazu w przypadku braku obiektu nad palnikiem gazowym.
Rozwigzanie powstato na rzecz zleceniodawcy firmy Samsung Electronics Poland. Rozwigzaniem
stosowanym w kuchenkach gazowych jest zabezpieczenie polegajace na odcigciu doptywu gazu
w przypadku zaniku ptomienia na podstawie sygnatu z termopary. W prowadzonych badaniach
starano sie wykorzysta¢ sygnat z fabrycznie montowanej termopary do wykrycia obecnosci obiektu
nad palnikiem gazowym. W dalszych badaniach zaproponowano alternatywne rozwigzanie w postaci
zastosowania diody IR do wykrywania obecnosci elementu na palniku oraz zaproponowano algorytmy
nadzorowania. Okreélono potozenie czujnika i przetestowano rdzne scenariusze. Mimo
ze przeprowadzono badania, zbudowano i przetestowano proponowane rozwigzanie, nie znajduje
wzmianki o jego finalnym wdrozeniu.

Kolejnym przyktadem urzadzenia opracowanego przez Habilitanta to system nadzorujacy
poprawnos$¢ pracy separatora elektrostatycznego. Opracowano metode oceny jakosci separacji
probek materiatéw o réznej barwie. Ocene zrealizowano z wykorzystaniem systemu wizyjnego, dla
ktérego w celu minimalizacji zakfécern wynikajacych z zewnetrznego oswietlenia zastosowano
oswietlacze. System zwracat informacje o wartosci procentowej okreslajgcej zawartos$¢ okreslonego
materiatu w danym segmencie oraz stopieri jego dyspersji (rozproszenia). Jak podaje autor zaletg
opracowanego systemu nadzorujgcego jest przede wszystkim jego szybko$¢ w stosunku do innych
komercyjnych powszechnie stosowany metod np. wykorzystania tzw. wanien flotacyjnych.

W szerokim portfolio opracowanych rozwigzan znajdujemy takze uktad nadzorujacy prace
hybrydowego wozka inwalidzkiego opracowany w ramach projektu NCBIR.

Oceniane rozwigzania maja duze znaczenie praktyczne. Warto zwrdcié uwage na
wszechstronnoé¢ Habilitanta. Prezentowane rozwigzania wymagaly wiedzy z wielu obszaréw, min
mechaniki, sensoryki, systeméw wizyjnych, sterowania, automatyki, elektrotechniki i innych.

Za gtéwne osiggniecia Habilitanta uwazam:

e opracowanie metod nadzorowania naped6w elektrohydraulicznych z zastosowaniem czujnikow
przyspieszenia oraz matryc z czujnikami IR,

e  opracowanie nowych zaworow elektrohydraulicznych z silnikami obrotowymi,

e zastosowanie réwnan rdiniczkowych niecatkowitego rzedu do sterowania serwonapedu
elektrohydraulicznego,

e zbudowanie haptycznego systemu sterowania manipulatorem hydraulicznym,

e  opracowanie rozwigzania wykrywajacego brak obiektu nad palnikiem kuchenki gazowej,

e opracowanie i zastosowanie systemu wizyjnego do nadzoru i oceny stopnia separacji
elektrostatycznej,

e  opracowanie systemu do sterowania i nadzorowania pracy hybrydowego woézka inwalidzkiego.

Reasumujagc w mojej ocenie wskazane powyzej osiggnigcia spetniajg wymagania ustawy
dotyczace posiadania w dorobku osiggniecia naukowego stanowigcego znaczny wkiad w rozwoj
dyscypliny.



4. Ocena aktywnosci naukowe] realizowanej w wigcej niz jednej uczelni, instytucji naukowej,
w szczegOlnosci zagranicznej

W swojej recenzji mam w obowigzku odnie$ sie do wymogow ustawowych art. 219 ust. 1 pkt 3
u. p. s. w. n.. Tak tez na stronie RDN zgodnie z zapisami ustawy w zaktadce instrukcje przygotowania
wniosku mamy pkt. 5 ktéry brzmi , Informacja o wykazywaniu sie istotng aktywnoscia naukowg albo
artystyczng realizowang w wiecej niz jednej uczelni, instytucji naukowej lub instytucji kultury,
w szczegdlnosci zagranicznej”. Niestety Wnioskodawca zignorowat ogélnie dostepny wzdér wniosku
i sam wprowadzit sobie sposéb prezentacji osiggnieé, tym samym wprowadzajac chaos, trudnos¢
w ocenie i pytanie, co taka czynnos$¢ miata na celu?. We wniosku zamiast pkt. 5 ze wzoru mamy: pkt. 5
,Szkolenia”, pkt.6 ,Wspdtpraca krajowa z jednostkami naukowymi” pkt. 7, ,Wspdtpraca
miedzynarodowa”, pkt. 8 ,Staz przemystowy”.

Szkolenia jak i staze przemystowe nie sg aktywnoscia naukowa w mysl zapisow ustawy, poniewaz
nie sq realizowane w uczelni czy instytucji naukowej, dlatego w tym punkcie nie biore ich pod oceng
jako nie spetniajgce zapisdw ustawy.

Sformutowanie zawarte w ustawie ,,w wiecej niz jednej uczelni, instytucji naukowej” swiadczy
o podaniu, gdzie w ramach realizowanych aktywnosci Habilitant przebywat. We wniosku nie znajduje
dat. Habilitant podaje jedynie skutki wspdtpracy z innymi podmiotami.

Habilitanat w ramach dziatalnosci naukowej wykazat wspétprace z Zachodniopomorskim
Uniwersytetem Technologicznym w Szczecinie realizowang podczas realizacji projektu ,,Zastosowanie
rozszerzonej rzeczywistosci, interaktywnych uktadéw i gtosowego interfejsu operatora w sterowaniu
urzqdzeniami dzwigowymi®. W ramach prowadzonych prac opracowat ukfadu sterowania dla joysticka
typu haptic, zintegrowat go z uktadem sterowania dzwigu hydraulicznego. Prace badawcze realizowane
byty w laboratoriach Zachodniopomorskiego Uniwersytetu Technicznego. Niestety nie wskazano
horyzontu czasowego tych prac. W wyniku przeprowadzonych badan powstaty dwa artykuty:

1. Rybarczyk D., Owczarek P., Myszkowski A., Development of force feedback controller for the
loader crane, W: Advances in Manufacturing / red. Adam Hamrol, Olaf Ciszak, Stanistaw
Legutko, Mieczystaw Jurczyk - Cham, Switzerland : Springer, s. 345-354, 2018.

2. Rybarczyk D., Owczarek P., Jakubowski A., Development of Electronic Controller for Haptic
Joystick and Electrohydraulic Drive, W: Automation 2017 : Innovations in Automation, Robotics
and Measurement Techniques / red. Roman Szewczyk, Cezary Zielinski, Matgorzata Kaliczyriska
- Cham, Switzerland : Springer, 2017 - 5. 67-75, 2017.

Jako kolejny przyktad wspotpracy z inng uczelnig Habilitant wskazat udziat w badaniach
zwigzanych z reologig oraz przetwérstwem tworzyw sztucznych realizowane w Politechnice Bydgoskiej
w ramach ktérych opracowat ukiad pomiarowy. Jako miejsce prac Pan dr inz. Dominik Rybarczyk
podaje laboratoria Politechniki Poznanskiej oraz Politechniki Bydgoskiej, rdwniez bez podania czasu ich
realizacji. Wyniki tej aktywnosci to artykut

1. Barczewski M., Lewandowski K., Rybarczyk D., Klozinski A., Rheological and single screw
extrusion processability studies of isotactic polypropylene composites filled with
basaltpowder, Polymer Testing - 2020, vol. 91, s. 106768-1-106768-10. IF: 4,282

W analogiczny sposéb wymieniono prace nad metodami sterowania manipulatoréw
elektrohydraulicznych systemem do analizy glosu realizowane z zespotem z  Uniwersytetu
Zielonogorskiego. Jednak charakter tej wspotpracy nie zostat jasno wyartykutowany. Wskazana
aktywnosc zostata udokumentowana artykutem



1. Sterowanie gfosowe manipulatorem elektrohydraulicznym, Regulski R., Owczarek P.,
Rybarczyk D., Bachman P., Goslinski J., Prace Instytutu Elektrot.- 2013, z. 263, s. 57-65.

Whniosek Pana dr. inz. Dominika Rybarczyka zawiera réwniez podpunkt dotyczacy wspotpracy
miedzynarodowej. Wymieniona na miejscu pierwszym aktywnos¢ polega na uczestnictwie w projekcie
European network for 3D printing of biomimetic mechatronic systems EMERALD, EEA grants (Project
No : 21-COP-0019), realizowany w latach 2022 i 2023. Uczestnikami projektu byli Technical University
of Cluj-Napoca, University Politehnika of Bucharest i University of Agder. W ramach projektu
Whioskodawca opracowat elektroniczny uktad pomiarowy wbudowany w proteze reki oraz byt
wspdtautorem dwoch publikacji:

1. Gérski F., Rybarczyk D., Wichniarek R., Wierzbicka N., Kuczko W., Zukowska M., Regulski R.,
Sorin Comsa D., Pacurar R., Irinel Baila D., Zelenay M., Sanfilippo F., Development and testing
of individualized sensorized 3D printed upper limb bicycle prosthesis for adult patients, Applied
Science, 2023.

2. 102 E-toolkit for teaching purposes, basic knowledge about realizing biomimetic mechatronic
systems, CAD - Design of selected biomimetic 3D printed mechatronic devices, https://project-
emerald.eu/wp-content/uploads/2023/03/E-Toolkit-manual_EMERALD.pdf, 2023.

W dalszej czesci znajdujemy informacje o uczestnictwie Habilitanta w projekcie VISION Advanced
Infrastructure For Research - VISIONAIR, finansowanego przez Komisje Europejskg w ramach
7 Program Ramowy UE, nr 262044, 7PR UE, w latach 2011 - 2015. W ramach ktorego powstat
manipulator typu tripod, ktdry stanowit cze$¢ systemu wirtualnej rzeczywisto$ci oraz publikacja:

1. Owczarek P., Rybarczyk D., Sedziak D., Kasparek M., HMI with Vision System to Control
Manipulator by Operator Hand Movement, W: Progress in Automation, Robotics and
Measuring Techniques : Volume 2 Robotics / red. Roman Szewczyk, Cezary Zieliniski,
Matgorzata Kaliczyriska: Springer International Publishing, 2015 - s. 201-209.

Wykaz w aktywnosciach migdzynarodowych Habilitant koriczy wymienieniem udziatu

w 2 projektach w programie CEEPUS. Poniewaz podstawowym celem porozumienia CEEPUS ("Central
European Exchange Program for University Studies") jest wspieranie wymiany akademickiej w zakresie
ksztatcenia oraz doskonalenia zawodowego studentdw i nauczycieli akademickich, dlatego tego typu
projekty maja charakter dydaktyczny i nie sa uwzgledniane jako aktywnos¢ naukowa czy badawcza.

Stwierdzam ze punkt ustawy odnoszacy sie do Informacja o wykazywaniu sie istotng aktywnoscia
naukowa albo artystyczng realizowang w wigcej niz jednej uczelni, instytucji naukowej lub instytucji
kultury, w szczegélnoéci zagranicznej, w odniesieniu do Kandydata jest dyskusyjny, spetniony
w minimainym stopniu.

5. Pozostate aktywnosci stanowigce wkiad w rozwéj dyscypliny inzynieria mechaniczna

Dr inz. Dominik Rybarczyk jest promotorem 33 prac inzynierskich i 18 prac magisterskich, z ktorych
8 zostato wyrdznionych w réznego typu konkursach, ponadto jest wspétautorem razem ze studentami
4 artykutéw. Czterokrotnie petnit lub petni funkcje promotora pomocniczego. Niestety mam tutaj
bardzo duzy niedosyt dlaczego nie podat Wnioskodawca, tematdéw doktoratéw, dyscyplin ktérych
dotyczy promotorstwo pomocnicze, a podat informacje o wszystkich tytutach prac inzynierskich
i magisterskich.

Habilitant jest autorem lub wspétautorek 8 patentow. Brat udziat w 19 konferencjach, z ktorych
dwie odbyly sie poza granicami kraju.

Wysoko oceniam aktywnoé¢ w pracach grantowych. Pan Dominik byt Kierownik 4 projektow oraz
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wykonawca w 14 projektach w tym réwniez znajduja sie projekty edukacyjne. Ponadto dwukrotnie brat
udziat w programie CEEPUS.

Jest cztonkiem Poznariskiego Towarzystwo Przyjaciot Nauk, Wydziat V - Nauk Technicznych -
cztonek zwyczajny.

Dziafa czynnie w komitecie redakcyjnym czasopisma Energies wydawnictwa MDPI.

Habilitant wykonat szereg recenzji w czasopismach takich jak: Energies 9-cio krotnie, 4 razy w IEEE
Transaction on mechatronics oraz Applied Science, dwukrotnie w IEEE Access, Sensors, Water oraz
World Electric Vehicle Journal oraz jednokrotnie w Transactions of FAMENA, Journal of Maring Science
and Engineering, Applied System Innovation, Spinat Cord, Scientific Reports.

Jest cztonkiem Klastra Doskonatoéci Politechniki Poznanskiej - Inzynieria Biomedyczna, cztonkiem
komisji rekrutacyjnej, cztonkiem komisji odbierajacej prace badawcze finansowane z dotacji
na dziatalno$¢ statutowa.

W ramach wspétpracy z przemystem mamy wykazane opracowanie innowacyjnej zrobotyzowane;j
stacji do montazu przewlekanego ptytek drukowanych, opracowanie i wdrozenie robota lutowniczego,
prace badawcze nad opracowaniem elektronicznego systemu sterowania z wykorzystaniem systemu
wizyjnego do programowania i sterowania stacjg do zrobotyzowanego lutowania plytek PCB,
opracowanie metody kalibracji gtowicy robota lutowniczego. Wymienione aktywnosci to prace czy
rozwiazania opracowane na rzecz firmy Renex, w ramach projektu finansowanego ze Srodkéw NCBIR,
POIR.01.01.01-00-014/15. Habilitant byt cztonkiem zespotu, ktéry w ramach projektu POIR.01.01.01-
01-1318/20 opracowat nowg rodzine drabin mechatronicznych wspétpracujgc z firmg Metalkas S.A.,
ponadto w projekcie POIR.01.01.01-00-D013/16, brat udziat w opracowaniu rodziny foteli
do komunikacji masowe]j ukierunkowanej na poprawe bezpieczeristwa pasazerdw w transporcie
publicznym, w ktérym partnerem przemystowym byt Osrodek Badawczo- Rozwojowy STER z Poznania.

Kolejna wspodtpraca z przemystem wykazana we wniosku dotyczy Wielkopolskiego Regionalnego
Programu Operacyjnego na lata 2014-2020 i firmy CERTIGON Sp z o0.0. w ramach ktdrej opracowano
system sterowania i planowania produkcjg w czasie rzeczywistym, wykorzystujgcego innowacyjne
metody komunikacji na linii cztowiek-system, cztowiek-maszyna oraz maszyna-maszyna.

Ponadto Habilitant uczestniczyt w pracach finansowanych przez NCBIR w projekcie POIR.0I.01.01-
00-1000/17, w ramach ktérego opracowano rozwigzania dotyczgce samokorygujace]j sie prostowarki
dla firmy Mikrostyk Gniew oraz projekcie POIR.01.01.01-00-2279/20 realizowanym razem z Mzuri-Agro
sp. 2 0.0. sp. k, w ramach ktérego opracowat sterownik agregatu siewnego pracujgcego w technologii
strip-till one-pass.

Pan dr inz. Dominik Rybarczyk opracowat metode bezposredniego pomiaru masy wsadu pralki
oraz metode automatycznego pomiaru szczelnosci pralki za pomocq sprzgzonego powietrza na rzecz
firmy SAMSUNG Electronics Manufacturing Poland.

Opracowat uktad elektroniczny do pomiaru sity zamykania drzwi przesuwnych w samochodzie
osobowym dla Volkswagen Polska oraz opracowat konstrukcje i oprogramowanie urzgdzenia
do badania sity zwierania nozyczek dla firmy Aesculap Chifa Sp. z 0.0.

Podsumowujac bardzo wysoko oceniam aktywno$¢ Habilitanta w obszarze wspofpracy
z przemystem.

Habilitant odbyt szereg szkolen i kurséw min.: szkolenie dotyczace technik pomiarowych firmy
MICRO- EPSILON, szkolenia firmy B&R, szkolenie Matlab Simulink, szkolenie systemu DSpace, obsfuga
systemu PONTOS, obsfuga i programowanie robota Mitsubishi, obstuga skanera Handy Scan 300,
oprogramowanie FreeForm, obstuga Dantec Q800, systemy pomiarowe FRIEDRICH electronic GmbH &
Co. KG, szkolenie z programowania komputeréw jednouktadowych SOMLab, szkolenie
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z programowania sterownikéw PLC firmy Lenze, szkolenie SEP, w zakresie Eksploatacji i Dozoru.

Habilitant uzyskat szereg nagrod i odznaczen m.in: Ztoty medal MTP targdw ITM Industry Europg
2023 za urzadzenie Drabina Mechatroniczna dla firmy Metalkas SA, medal Expo Silesia za zestaw
modyfikacyjny ukiadu napedu do hybrydowego elektryczno - recznego wozka inwalidzkiego, ztoty
medal za Modification kit for the hybrid electric-manual wheelchair drive system, podczas
International Warsaw Invention Show. Ponadto nagrode specjalng Ministry of Research and Innovation
Romania podczas 47. Miedzynarodowej Wystawy Whynalazkéw w Genewie, ,GENEVA INVENTIONS
2019”, dalej ztoty medal za Modification kit for the hybrid electric-manual wheelchair drive system,
podczas 11 Edition Europen Exhibition of Creativity and Innovationl-Jassy, Rumunia, srebrny medal za
Modification kit for the hybrid electric-manual wheelchair drive system, podczas Xl International
Invention and Innovation Show INTARG oraz nagrode rektora za wyniki uzyskane w ramach Grantu.

Dorobek publikacyjny Kandydata zawiera blisko 80 prac, z ktérych 17 posiada wspdtczynnik
wptywu IF, w tym 1 monografig, 26 rozdzialtéw w monografiach, 24 publikacje naukowe w
czasopismach innych niz znajdujace sig w bazie JCR. Jego analiza pozwala na konkluzje ze, wskazniki
bibliometryczne s na dobrym poziomie: wg bazy Web of Sciences Indeks Hirscha wynosi h=6, przy
liczbie cytowan (bez autocytowan ) 98; wg bazy Scopus Indeks Hirscha h = 7 przy liczbie cytowan (bez
autocytowar) 123, natomiast sumaryczny IF wynosi 47,825.

6. Wniosek koicowy

W recenzji ocenitem, czy osiagniecia naukowe dr. inz. Dominika Rybarczyka ubiegajacego sie o
stopien doktora habilitowanego odpowiadajg wymaganiom okreslonym w art. 219 ust. 1 pkt 1i2 oraz
pkt 3, ustawy z dni 20 lipca 2018 roku Prawo o szkolnictwie wyZszym i nauce.

Ponadto przygotowujac recenzje kierowatem sig informacjami zawartymi w poradniku habilitanta
z roku 2021 (ostatnia aktualizacja: 9 sierpnia 2023 r.) pod tytutem ,Postepowania dotyczace nadawania
stopnia doktora habilitowanego” zamieszczonego na stronie Rady Doskonatosci Naukowej.

Podsumowujac moja opini¢ o spefnieniu warunkow stawianych ubiegajgcym sie o nadanie
stopnia doktora habilitowanego wymienione w Art. 219 ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo
o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. z 2020 poz. 85 z pbzniejszymi zmianami) stwierdzam, ze,

e drinz. Dominik Rybarczyk posiada stopien naukowy doktora,

e wyniki przedstawione przez niego w cyklu publikacji i monografia stanowia znaczny wkiad

w rozwdj dyscypliny inzynieria mechaniczna,
o Kandydat wykazat sie w sposéb minimalny istotng aktywnoscig naukowg albo artystyczng
realizowang w wiecej niz jednej uczelni, instytucji naukowej;
co 0znacza, ze spetnia wszystkie ustawowe warunki nadania stopnia doktora habilitowanego.

Reasumujac, majgc na uwadze informacje zwarte w powyzszych punktach recenzji stwierdzam,
7e dr inz. Dominik Rybarczyk spetnia wymagania obowigzujacej ustawy i wnioskuje o dalsze
procedowanie oraz finalnie nadanie stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-
technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.

ﬁﬁc/rﬁ. Pee Jﬁ crecl?
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