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W dniu 7 grudnia 2023 otrzymalam materialy dotyczace dorobku kandydatki oraz list
Przewodniczacego Rady Dyscypliny Inzynieria Mechaniczna Politechniki Rzeszowskiej im.
Ignacego Lukasiewicza, dr hab. inz. Andrzeja Burghartda datowany na 23 listopada 2023
roku informujacy o powotaniu mnie jako recenzentki.

Niniejsza recenzja zostala opracowana na podstawie dostarczonych materiatow, a
mianowicie:

1. Autoreferatu (zatacznik nr 3 do wniosku o przeprowadzenie postgpowania
w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego)

2. Wykazu osiggnie¢ naukowych albo artystycznych, stanowigcych znaczny
wklad w rozwdj okreslonej dyscypliny (zatacznik nr 4 do wniosku o
przeprowadzenie postgpowania w sprawie nadania stopnia doktora
habilitowanego)

3. Oswiadczen wspotautorow (zalacznik nr 5)

4. Monografii naukowej ,,Zastosowanie algorytméw neuronowo-rozmytych
w automatyzacji wybranych procesow produkcyjnych’’ (zalacznik nr 6)

5. Cyklu artykutéw (zatacznik nr 7)

6. Dokumentacji zrobotyzowanej stacji (zalacznik nr 8).

Materiaty zawierajg ponadto inne wymagane dokumenty (zatgcznik nr 11 2).

Wskazane w pismie z dn.31.08.2023 przez doktor inzynier Magdaleng¢ Muszynska
osiagniecie naukowe to: <’Monografia naukowa, cykl powigzanych tematycznie 8 artykutow
naukowych oraz oryginalne osiagnigcie konstrukcyjne nt. ,,Opracowanie i implementacja
algorytméw neuronowo-rozmytych w systemach zautomatyzowanych zarowno w nizszej
warstwie sterowania, jak i na poziomie zarzadzania procesem’’. Wnioskowane jest
przeprowadzenie postepowania w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego w
dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.

Zdefiniowany przez habilitantke obszar tematyczny osiggnigcia nie miesci si¢ w zakresie
dyscypliny inzynieria mechanicznej, metody sterowania, sterowanie i zarzadzanie procesami
np. w przemys$le to domena automatyki, czyli dyscypliny automatyka, elektronika,
elektrotechnika i technologie kosmiczne. Tak wigc tematyka osiagnigcia wskazuje na brak
zwiazku z podang we wniosku dyscypling. Rowniez analiza zawartodci materiatow



wskazuje, ze tacznos¢ dorobku z dyscypling inzynieria mechaniczna jest niewystarczajaca.
Pomimo powyzszego, dokonatam jednak oceny przedtozonego materiatu.

Wykaz osiggnie¢ naukowych obejmuje m.in. dane przedtozonej monografii,
liste 8 artykuléw wskazanych jako stanowiace powiazany tematycznie cykl, oraz
wykaz aktywnos$ci naukowej. Wykaz aktywnosci obejmuje listy monografii i
artykuléow w monografiach oraz czasopismach naukowych przed i po uzyskaniu
stopnia doktora, listy osiagnig¢ projektowych 1 konstrukcyjnych, list¢ wystapien
konferencyjnych i szkolen, wykaz udziatu w komitetach konferencyjnych,
wykaz uczestnictwa w projektach i grantach naukowych i badawczych, wykaz
czlonkostwa w  organizacjach i towarzystwach naukowych, wykaz
recenzowanych prac naukowych, opis wspolpracy z otoczeniem spoteczno-
gospodarczym, liste wdrozonych technologii, liste uzyskanych lub ztozonych
wnioskéw patentowych, liste wykonanych ekspertyz, dane bibliometryczne.

1. Ocena przedlozonego materialu dotyczacego dzialalno$ci naukowej

Podstawe naukowa wniosku habilitacyjnego stanowi osiggnigcie przedstawione w postaci
monografii, cykl o$miu publikacji oraz projekt i dokumentacja zrobotyzowanej stacji.

W autoreferacie Habilitantka opisuje prace wykonane przed doktoratem, przedstawia
streszczenie monografii habilitacyjnej oraz pokrotce opisuje zawarto$¢ publikacji. Ta
sekcja podzielona jest na dwie czegdci: zrobotyzowana obrobka z ,.kontrola sity’” oraz
algorytm wykorzystujacy elementy sztucznej inteligencji w sterowaniu procesem szlifowania
lopatek. Uzyty nieprawidlowo termin kontrola sity pojawia si¢ rowniez jako tytuty publikacji
nr 418 przygotowanych przez habilitantk¢ W istocie habilitantce chodzi o ,,sterowanie”, co
jest prawidtowym terminem uzywanym w fachowym pi$miennictwie polskim.

Habilitantka odnosi sic w sposob catosciowy do zawartosci —artykulow nie wskazujac jakie
inne lub nowe elementy w kazdym z artykulow sa Jej wkladem badawczym. W zadnym z
artykulow Habilitantka nie jest pierwszym autorem, kolejnos¢ autoréw nie jest alfabetyczna
mozna wigc domniemywaé, iz o kolejnosci decydowat inny klucz (czy wklad pracy?).
Jedynie w pracy nr 6 Habilitantka, podana jako czwarty z pieciu autoréw, jest autorem
korespondencyjnym. W pracy nr 1 jest siedmiu autoréw, Habilitantka jest czwartym
autorem, W pracy 2 jest siedmiu autorow, Habilitantka jest piagtym autorem, W pracy nr
3 jest pieciu autoréw, Habilitantka jest pigtym autorem. W pracy nr 4 jest pieciu autorow,
Habilitantka jest pigtym autorem. W pracy nr 5 jest pigciu autoréw, Habilitantka jest
czwartym autorem. W pracy nr 7 jest czterech autorow, Habilitantka jest czwartym
autorem. W pracy nr 8 jest czterech autorow Habilitantka jest trzecim autorem.

Wkiad pracy Habilitantki do artykutu 1 to: ,,przygotowanie danych pomiarowych
dotyczacych lopatek pochodzacych ze skanera 3D $wiatla strukturalnego, opracowanie
algorytmu wymiany danych pomig¢dzy neuronowym systemem decyzyjnym wygenerowanym
w oprogramowaniu  Matlab generujacym parametry obrobki a kontrolerem  robota,
interpretacja otrzymanych wynikow, przygotowanie manuskryptu artykutu’’

Jako wklad prac do artykulu 2 Habilitantka deklaruje ,,przygotowanie systemu akwizycji
danych dotyczacych parametrow pracy robota przemystowego, opracowanie systemu do
okreslenia predkosci, przys$pieszen oraz zuzycia energii dla realizowanych ruchéw punktu
TCP w oprogramowaniu Tune Master, Test Signal Viewer, RobotStudio Signal Analyzer,
opracowanie artykutu.”’

W artykule nr 3 wkiad pracy Habilitantki obejmuje przygotowanie neuronowego systemu
decyzyjnego w oprogramowaniu Matlab/Simulink do generowania sity docisku na podstawie
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mierzonych naddatkoéw obrobkowych, interpretacja otrzymanych wynikow, przygotowanie
artykutu.

W ramach artykutu 4 Habilitantka przygotowata dane pomiarowe, przebadata wplyw zmiany
wybranych parametrow na proces obrobki skrawaniem, opracowata wyniki, opracowata
propozycje wyboru suboptymalnego rozwigzania ze wzgledu na parametry procesu,
przygotowata artykut.

W  odniesieniu do artykulu nr 5 Habilitantka deklaruje przygotowanie teoretyczne,
opracowanie wynikow zwiazanych z parametrami doboru sily z uwzglednieniem parametrow
chropowatosci, analize¢ blgdow realizacji obrobki w celu weryfikacji poprawnosci realizacji
procesu, przygotowanie artykutu.

Wkiad Habilitantki do artykutu 6 to akwizycja i analiza ~ danych z ultradzwigkowego
systemu pomiarowego w celu generowania ,,automatyczne; pozycji i orientacji robota’ w
punktach pomiarowych.

Wedtug dostarczonych opisoéw wklad pracy Habilitantki do artykutu 7 obejmuje dobor
parametréw ,.kontroli sity’” (=sterowania sila), analiz¢ otrzymanych wynikéw, wyznaczenie
suboptymalnych  parametréw dodatku ,.kontroli’® sity (=sterowania silg), dla procesu
obrobki dyfuzora, przygotowanie artykutu,

W odniesieniu do artykutu 8 Habilitantka zajmowata si¢ przygotowaniem teoretycznym,
doborem parametrow pracy, analiza parametréw uktadu z ,,kontrola™” sily docisku PCPresser
oraz FCSpeedChange, interpretacja uzyskanych wynikow, przygotowaniem artykutu.

Nalezy zauwazy¢, ze artykut nr 8 to opis zrobotyzowanego stanowiska ze sterowaniem
sifowym, stanowisko to zostalo zlozone z komercyjnych komponentéw z odpowiednio
wybranym, skonfigurowanym i przetestowanym oprogramowaniem. Opis tego stanowiska
i zasad pomiarowych podano tez w artykutach nr 1, 2, 51 6. W mojej ocenie artykuly nr 618
maja charakter implementacyjnych raportow  inzynierskich i trudno je uzna¢ za material
wnoszacy do stanu wiedzy badawczej. Artykul nr 4 w stosunku do artykutu nr 2 r6zni sig
zestawieniami wynikow eksperymentow, czyli trudno tu zauwazy¢ inny/dodatkowy wkiad
badawczy. W pracach 113 te sama sie¢ neuronowa wykorzystano do doboru parametrow
procesu obrobki. W artykule nr 1 wykorzystano dodatkowo skaner 3D do monitoringu
obrabianej powierzchni.

Niewatpliwie przedstawione prace sa przydatne z punktu widzenia inzynierskiego, tworza
one dokumentacje raportujacg implementacyjne prace zespotu specjalistow. Autoreferat
oraz opis wkladu prac nie potwierdzaja jednak znaczacego naukowego wkiadu tworczego
Habilitantki. Nalezy tez zwrdci¢ uwage, iz w zadnym z artykulow Habilitantka nie deklaruje,
co najmniej czastkowego udziatu w opracowaniu planu badawczego, czy tez w opracowaniu
metodyki badawczej. Opisy wykonanych prac wskazuja, ze Habilitantka realizowata pewne
prace w ramach planéw koncepcyjnych opracowanych przez inne osoby.

Wytyczne Rady Doskonatosci Naukowej moéwia ,,poszczegélne publikacje, zebrane w
jedng cato$é” powinny wskazywaé na ,oryginalne rozwigzanie problemu naukowego,
wnoszac znaczy wklad w rozwdj okreslonej dyscypliny naukowej” i dalej ,,Konieczne zatem
jest, w przypadku prac wspotautorskich, wyodrebnienie indywidualnego, merytorycznego
udziatu tej osoby w powstanie danej pracy, co jest warunkiem dokonania oceny osobistych
osiggnie¢ stanowigcych znaczny wkiad w rozwoj okreslonej dyscypliny.”” W przedlozonym
materiale zwigzanym z cyklem artykutéw nie uwidacznia sig istotnie tworczy i merytorycznie
znaczny wklad Habilitantki w rozwdj dyscypliny naukowej inzynieria mechaniczna. Biorge
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pod uwage wymagania art. 219 [Warunki nadania stopnia doktora habilitowanego] Prawo o
szkolnictwie wyZszym i nauce, na podstawie cyklu artykutow, nie stwierdzam, ze
Habilitantka posiada w swoim dorobku dostatecznie znaczace oryginalne 1 tworcze
osiggniecia naukowe.

Monografia ,,Zastosowanie algorytmow neuronowo rozmytych w automatyzacji wybranych
proceséow przemystowych” zgodnie z deklaracja Habilitantki opisuje najwazniejsze
osiggniecia naukowe, czyli, jak podano to w autoreferacie, opracowanie algorytmow
neuronowo-rozmytych do sterowania robotem przemystowym, opracowanie neuronowego
sterownika procesu sterowania szlifowaniem topatek, opracowanie metody doboru
parametréw do procesu obrobki lopatki z wykorzystaniem metod logiki rozmytej. Uzyta tu
terminologia budzi zastrzezenia, czgsto powtarza si¢ termin ,.kontrola sity’” co, jak juz
wskazano ma inne znaczenie niz to zaktadane w monografii. W zwigzku z naduzywaniem
tego terminu trudno bylo stwierdzi¢, czy rozdzial piaty zatytulowany ,,Kontrola jakosci...””
rzeczywiscie dotyczy sprawdzania jakosci czy tez moze sterowania jakoscig. Habilitantka
postuguje si¢ terminem blad sity majac na mysli uchyb, w rozdziale pigtym czytamy o
naprezeniach ,,uwalnianych” w wyniku obrébki maszynowe;.

Niestety w monografii sa bledy, wynikajace by¢ moze z niestarannej edycji, niemniej jednak
naruszajace zaufanie do pracy. Podaj¢ przyktady: we wzorze ( 3.11) brakuje zmiennej

01 przez ktérg powinna by¢ mnozona macierz M , zamiast tego napisano M(6,). W trzeciej

linii od gory strony 18 zamiast t» = —/ i M+ EKpAl powinno byé U = JEAa+ KA

Na stronie 22 wzor (3.38) macierz M nie moze by¢é mnozona przez s, bowiem s jest

wektorem (patrz str. 16 1-sza linia od gory oraz 12-ta linia na str.17: s € R" | gdzie
ny =n—mi - liczba stopni swobody). We wzorze (3.40) brakuje dwu skladnikow, moga
one by¢ rowne zeru przy pewnych zatozeniach, w opisie jednak to pominigto. Symbol p
okreslono jako liczbe modeli rozmytych, a N jako liczbe regut, (3.20). Natomiast we wzorach
(3.26) i (3.27) mamy tacznie p regut (?). We wzorach (3.35)-(3.37) wystgpuje parametr k -
nie wyjasniony, przypuszczalnie jest to dobierany wspétczynnik wplywajacy na szybkos¢
adaptacji (nie podany w przykladzie). Biorgc oznaczenia katow pokazane na Rys.3.3. druga
z zaleznos$ci (3.60) na str.25 jest niepoprawna (nieprawidtowy znak).

Przedstawiony w rozdziale trzecim algorytm sterowania nie jest neuronowo-rozmyty (neuro-
fuzzy, czesto uzywany akronim to ANFIS — artificial neuro-fuzzy inference system), ale
rozmyty (fuzzy), przy czym jest to oczywiscie algorytm rozmyty adaptacyjny. Kazdy rozmyty
uklad wnioskowania typu Takagi-Sugeno (czy Sugeno, jak piszg niektérzy) mozna
przedstawi¢ blokowo jako strukture odpowiadajgca sieci neuronowej (NN), ale algorytm staje
sie neuronowo-rozmytym, jesli wagi takiej sieci wyznaczane sa algorytmem uczenia sieci
NN, np. back-propagation czy innym (dla sieci ANFIS za skuteczny uwazany jest algorytm
hybrydowy, parametry funkcji bazy wiedzy wyznacza algorytm uczenia NN, a wagi funkcji
konkluzji algorytm minimalizacji $redniokwadratowej, oba pracuja w petli). Brakuje wigc
uzasadnienia powotania si¢ na sie¢ neuronowg.

Autorka zaczerpnela strukture sterowania odpowiadajaca wzorowi (3.19) i rysunkowi 3.1 z
literatury, realizujac funkcje f(x) w (3.19) ukladem rozmytym TS, a nie klasyczng siecia
neuronowa jak w (Neural Network Control od Robot Manipulators and Nonlinear Systems,
F.L.Lewis i inni, Taylor-Franics 1999). Przy czym zaréwno w tej ostatniej pracy, jak i u
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F.L.Lewis i inni, Taylor-Franics 1999). Przy czym zardwno w tej ostatniej pracy, jak 1 u
Autorki wagi sieci s3 adoptowane (w tej ostatniej pracy uzywa si¢ terminu ,, weight tuning” a
nie ,,weight adaptation”), wzorami tak dobranymi, aby mozliwy byt dowod stabilnosci metodg
funkcji Lapunowa.

W poréwnaniu z materiatem zrodtowym (Neural Network Control od Robot Manipulators and
Noninear Systems, F.L.Lewis i inni, Taylor-Franics 1999), =z ktérego Habilitantka
korzystala przy opracowaniu rozdziatu trzeciego, opis  jest skrotowy, gubi si¢ logika
rozwazaf merytorycznych i procesu przeksztalcen, np. zaleznos¢ (3.16) nie powstata jedynie
w wyniku podstawienia zrozniczkowanej zaleznosci (3.13) do (3.11) lecz uwzgledniono tu
tez (3.12), (3.14) oraz (3.15) a potem, po przeksztalceniach, otrzymano (3.16).

Sam dowod stabilnogei jest przystosowaniem techniki dowodzenia z podanej literatury, ale
jest opisany zbyt skrotowo. Watpliwosci budzi m.in. a) motywacja i okre$lenie wzoru (3.47),
w tym brak uzasadnienia dlaczego ten czton tak si¢ nazywa, jak ma wptywac na odpornos¢
uktadu sterowania, samo powolanie na literatur¢ to za mato, b) fragment tekstu od wzoru
(3.50) do wzoru (3.51) jest niejasny. Jak rozumie¢ sformutowanie z ostatniej linii na str.23:
,gdzie (tu przytoczona nierdwno$c), jezeli to wyrazenie jest prawdziwe, wowczas.....” . Czy
wyrazenie to moze by¢ nieprawdziwe, to co wowczas z dowodem ? Kiedy moze by¢
prawdziwe, a kiedy nieprawdziwe ? Zakladajgc jednak prawdziwos¢ tej nierownosci nie
wida¢ uzasadnienia ~ poprawno$ci przeksztalcenia wzoru (3.50) do wzoru (3.51).
Wykorzystanie wspomnianej nierownosci z ostatniej linii strony 23 daje inny wynik. By¢
moze wykorzystano dodatkowe zatozenia lub zaleznosci, brakuje jednak objasnien.

Zadanie sterowania manipulatorem ptaskim nie jest przedstawione wyczerpujaco. Migdzy
innymi, nie sformulowano tu celu badawczego. Wydaje si¢ tez, iz uwzgledniony w
symulacjach model pomija dynamike napedéw. W modelu manipulatora opisanym
wzorami (3.59) podano jedynie, ze a_i to parametry manipulatora zalezne od geometrii,
rozkladu mas oraz wspotczynnikéw oporu ruchu. Niestety nie przytoczono wigce]
szczegdlow,  zamieszczone wykresy maja wigc ograniczong warto$¢ informacyjna.
Wykresy na Rys.3.6-3.8 oraz 3.11-3.20 sa w odcieniach szarosci, co ogranicza ich
czytelno$é. Brakuje opisu w jaki sposob dobrano nastawy i parametry regulatorow (patrz
str.27 1 str.35). Sednem zaproponowanego, ztozonego algorytmu jest wykorzystanie
aproksymacji rozmytej zamiast fragmentu algorytmu sterowania wykorzystujagcego model
manipulatora do ,.kompensacji nieliniowosci”. Jest to aproksymacja rozmyta adoptowana na
biezaco, a nie ,,off-line”. Nie sg to preferowane rozwigzania w odniesieniu do obiektow dla
ktéorych mozna opracowa¢ w miar¢ dobre identyfikowalne modele, nawet jesli sa one
niepewne parametrycznie. A takimi obiektami sa manipulatory. Brakuje uzasadnienia dla
jakich sytuacji zaproponowane podejscie jest sensowne? Nie dotyczy to bowiem
manipulatora rozwazanego w przykladzie. Jaki byl cel badan symulacyjnych, co chciano
wykaza¢? Czy zastosowane sterowanie bylo lepsze niz inne, a jesli tak, to dlaczego?
Oczekiwane by bylo studium wptywu zaktdcen oraz niedokltadnosci modelu na uzyskane
wyniki.

W opisie  weryfikacji eksperymentalnej (sekcja 3.5) nie przedstawiono wystarczajgco
warunkéw eksperymentu. Czy manipulator byl sterowany momentowo czy pozycyjnie? Jak

wartoéci sygnatéw U byly przekladane na fizyczne sygnaly przylozone do napgdow?
Jakie regulatory zastosowano na najnizszym poziomie sterowania? Jaki byt przebieg pradu
silnika, czy monitorowano rzeczywiste momenty rozwijane przez silniki, jakie byty ich
przebiegi? Jakie byty parametry manipulatora oraz jego napedow? Z jaka czgstotliwoscia
zamykano petle sprzezenie zwrotnego na poziomie sterowania sila oraz na poziomie
wykonawczym (poziom sterowania silnikami)? Czy te czestotliwo$ci nie majg wplywu na
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jako$¢ opracowanego algorytmu regulacji? W podsumowaniu (sekcja 3.6) Habilitantka
podkresla, ze algorytm spelnia zadanie kompensacji nieliniowos$ci oraz jest skuteczny. W
manipulatorach przemystowych  przewaznie stosowane  jest  sterowanie
pozycyjne/predkosciowe, a napedy sa na tyle wydajne, ze wplywy nieliniowosci sa
kompensowane dzieki zastosowaniu przektadni o duzym przetozeniu, dzieje si¢ to rowniez
przy sterowaniu sita z wykorzystaniem regulatorow typu PID. W monografii naukowej
po$wieconej sterowaniu oczekiwane bytyby studia poréwnawcze potwierdzajace specyfike
zalet zastosowanych rozwigzan ze wskazaniem na ile/czemu sg one lepsze od innych, np.
prostej metody sterowania pozycyjno-sitowego, ktora jest tatwo zaimplementowac? Wykresy
sity 1 uchybu sily pokazane dla jednego przykiadu ruchu nie sg wystarczajace jako
potwierdzenie skuteczno$ci opracowanej metody. Przebiegi sit nie sg gladkie (Rys.3.20c), jaki
jest uchyb maksymalny, sredni? Czy jest on tego samego rzedu przy innych profilach
trajektorii koncowki i profilach sity? Widzimy ze sita zmienia si¢ z duza czestotliwoscia, czy
to jest satysfakcjonujace? Czy uklad nie wpada w drgania? Jak si¢ zachowuje manipulator
przy przechodzeniu ze sterowania pozycyjnego na silowe i na odwrot? Wtedy bowiem
wystepuje impakt destabilizujacy uklad. Sterowanie pozycyjno-sitowe jest przedmiotem
badaf od przynajmniej trzydziestu lat, rowniez nie tylko dla sztywnych lecz podatnych
obrabianych powierzchni czy tez dla zadan wspotpracy z wywieraniem sity. Zaproponowany
algorytm ma szereg parametréw wplywajacych na jego dzialanie: macierze wzmocnien w
petlach regulacji potozenia i sity, macierze i wspotczynnik k we wzorach adaptacyjnych. W
opisie nie ma wskazowek jak te parametry dobierac, a przynajmniej jak wplywaja na
dziatanie algorytmu. W pracy podano tylko wartoéci, bez komentarza jak je dobierano i jakie
stad ptyna wnioski. W literaturze opisuje si¢ bardzo wiele algorytmow sterowania, wszystkie
one wedlug autoréw dziataja. Gléwnym pytaniem powinno by¢ nie to, czy algorytm dziata,
ale jak dziata. Kazdy nowy algorytm, w tym Autorki, powinien by¢ poréwnany z uznanymi,
stosowanymi algorytmami, przynajmniej jednym. Tego brakuje w monografii.

Metody zastosowane przez habilitantk¢ naleza do klasycznych i dotycza powierzchni
twardych. Nie wskazano jaki jest tworczy wktad Habilitantki do tego obszaru badan. To co
mogloby istotng wartoscia wykonanych prac, a mianowicie badania eksperymentalne,
zostato opisane w sposob lakoniczny.

Zawarto$é rozdzialu czwartego w wielu fragmentach zostata opisana w publikacjach 1 1 3.
Stad wiemy, iz wktadem Habilitantki bylo opracowanie  neuronowego systemu
decyzyjnego generujacego wartosci  sity docisku na podstawie mierzonych naddatkow
obrébkowych. Podobnie jak w uprzednim rozdziale, w opisie wykonanych prac brakuje
istotnych dla badaczy informacji. Nie podano jakie kryterium zastosowano wybierajac
funkcje aktywacji sposrod kilku rozwazanych, na jakiej podstawie zadecydowano o
zastosowanej architekturze sieci neuronowej, jakie byly parametry uczenia. Nie pokazano
przyktadowych wynikéw uczenia oraz nie odniesiono sie do weryfikacji efektow uczenia.
Opracowany element decyzyjny zostal wlaczony do oprogramowania sterujgcego robotem
przemystowym z wykorzystaniem RobotStudio. Podobnie jak uprzednio, bardziej
rozbudowany opis uczynitby ten rozdzial bardziej wartosciowym dla innych badaczy.
Rozdzial pigty poswiecony jest monitorowaniu jakosci zrobotyzowanej —obrobki z
wykorzystaniem metod neuronowo-rozmytych. Pewng stabosdcig tego rozdziatu jest brak
zastosowania statystycznych metod analizy danych pomiarowych. W tabeli 5.1 podano
wspotczynnik korelacji Pearsona liczony dla polozen otworéw  zmierzonych — z
wykorzystaniem obrabiarki CNC oraz maszyny CMM. Brakuje tu informacji o liczbie
powtdrzen niezaleznych pomiardw oraz analizy powtarzalnosci wynikdéw. Wspoélczynniki
korelacji przybieraja wartosci od 0.02 do 0.43. Habilitantka wskazuje, Ze s to wartosci od
,,malych’> do “’przecietnych’>. W badaniach statystycznych przyjeto si¢, ze wspotczynnik
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mniejszy od 0.2 wskazuje na brak korelacji, a dla przedziatu 0.2 do 0.4 zalezno$¢ liniowa jest
staba. Na 8 badanych otwordw, dla 4 wspotezynniki korelacji byt mniejszy od 0.2 a tylko w
jednym przypadku nieznacznie wigkszy od 0.4, na tej podstawie nie mozna wysnu¢ wniosku
o zaleznosci liniowej pomiedzy pomiarami CNC a CMM. Majac to na uwadze, Habilitantka
zaproponowata metodg okreslenia potozenia, ktora uwzglednia deformacje badanej pokrywy.
System neuronowo rozmyty przewiduje tutaj wynik pomiaru CMM na podstawie wynikow
pomiaréw uzyskanych przez CNC oraz odpowiednio zdefiniowanych réznic pomiarowych.
Skuteczno$é metody zostala oceniona dla jednego otworu poprzez poréwnanie bledu
$redniego i maksymalnego uzyskanego uprzednio i po zastosowaniu opracowanej metody.
Brak jest analizy potwierdzajgcej  statystyczng  istotnos¢ zaleznosci  pomigdzy
prognozowanym wynikiem, a wynikiem uzyskanym przy pomiarze CMM. Prace sa
interesujace, ale wyniki sa slabo  zweryfikowane. Dodanie wiekszej liczby  testow
pomiarowych oraz analiz statystycznych, jak np. testy istotnos$ci, uczynitoby  badania
bardziej wartosciowymi.

Reasumujac, monografia stanowi dobry punkt wyjsciowy do solidnego opracowania
potwierdzajacego kwalifikacje Habilitantki, jako tworczego i niezaleznego naukowca. Jednak
w obecnej formie praca ta nie spetnia wymagania art. 219 | Warunki nadania stopnia doktora
habilitowanego| Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce.

Habilitantka wymienia tez, jako osiagniecie, wykonanie projektu oraz dokumentacji
wykonawczej ~ zrobotyzowanej stacji obrobki topatek. Opracowanie  tego projektu
technicznego wraz z dokumentacja wykonawczg —potwierdza wlasciwe dyscyplinie
inzyniera mechaniczna fundamentalne kwalifikacje inzynierskie dr inz. M. Muszynskiej, nie
stanowi to jednak osiagniecia naukowego na poziomie procedury habilitacyjnej. Projekt
dotyczy standardowego stanowiska, tego typu ustugi oferowane sg przez tzw. integratorow
stanowisk, trudno tu wskazaé¢ oryginalne osiggni¢cie projektowe czy konstrukcyjne wnoszace
wklad tworczy do dyscypliny.

Wymienione w autoreferacie opracowanie inteligentnego regulatora neuronowo-rozmytego
dla zadania nadazania robota kotowego bylo przedmiotem rozprawy doktorskiej 1 nie moze
by¢ zaliczone do osiagnig¢ rozwazanych w procedurze habilitacyjne;j.

2. Ocena dotychczasowego przebiegu kariery naukowej

Dr inz. Magdalena Muszyfiska uzyskata tytul zawodowy magistra w 2005 roku, a w 2012
roku stopien doktora, a wigc w miarg szybko, biorgc pod uwage warunki polskie oraz
uprawiang dyscypling naukowa. Pracg magisterska zrealizowata pod kierownictwem prof.
dra hab. inz. Jézefa Giergiela, a prace doktorska pod kierunkiem prof. dra hab. inz. Zenona
Henzla, z ktorym nadal wspotpracowata po uzyskaniu dyplomu doktorskiego. Tematem
pracy doktorskiej byly neuronowo-rozmyte systemy sterowania mobilnym robotem kotowym

Od 2006 roku dr inz. Magdalena Muszynska jest zatrudniona na Katedrze Mechaniki
Stosowanej i Robotyki Pottechniki Rzeszowskiej im. Ignacego Luksiewicza. W latach 2006-
2012 byta asystentka, a od 2012 roku do chwili obecnej jest adiunktem.

W ramach szerszej aktywnos$ci naukowej Habilitantka odbyta wizyty w Trondheim oraz w
Krakowie. Wymieniona tez jest wizyta w Rzeszowie, ktérg mi trudno zinterpretowac¢ bowiem
Habilitantka zatrudniona jest na Politechnice Rzeszowskiej. Brakuje informacji, czy byly to
dtuzsze pobyty badawcze czy tez kilkudniowe wizyty robocze. Na pozytywne podkreslenie
zashuguje udziat Habilitantki w projekcie realizowanym wspélnie z Uniwersytetem w Turku
(Finlandia) oraz udzial w projekcie ,,Ksztalcenie dualne w konteks$cie wyzwan Przemystu
4.0,




Habilitantka przejawia aktywno$¢ naukowa realizowana wspdlnie z innymi instytucjami
badawczymi, warto jednak w przyszlosci zwroci¢ uwage, aby potwierdzeniem wspotpracy
byty wspolne publikacje.

Habilitantka uzyskata tréjkrotnie nagrody Rektora Politechniki Rzeszowskiej, w tym jedna
indywidualng. Odbyta potwierdzone certyfikatem szkolenie z zakresu diagnostyki ukladow
mechanicznych.

Podsumowujac dotychczasowy przebieg kariery naukowej mozna stwierdzi¢, ze aktywnos¢
Habilitantki jest wystarczajaca wobec oczekiwan stawianych kandydatom do uzyskania
stopnia doktora habilitowanego.

3. Opieka naukowa i osiagnigcia dydaktyczne

Habilitantka, jako pracownik dydaktyczny Politechniki Rzeszowskiej koordynowala projekt
Inzynieria mechaniczna dla przemystu lotniczego — realizacja studiow II stopnia na Wydziale
Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej. Byla promotorka pomocniczg
rozprawy doktorskiej. Dr inz. Magdalena Muszynska prowadzi zajecia z zakresu mechaniki
ogélnej, mechaniki analitycznej, diagnostyki urzadzen mechanicznych, obliczeniowych
systemow informatycznych, mechatroniki, teorii sterowania i metod sztucznej inteligencji.
Habilitantka byta promotorka 69 prac studenckich.

4. Podsumowanie

Zgodnie z artykutem 219 ustgp 1 obowiazujacego aktu ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo
o szkolnictwie wyzszym i nauce stopieti doktora habilitowanego nadaje si¢ osobie, ktéra:

1) posiada stopien doktora,

2) posiada w dorobku osiagnigcia naukowe albo artystyczne, stanowigce znaczny wklad w
rozw6j okreslonej dyscypliny, w tym co najmnie;j:

a) 1 monografie naukowa wydana przez wydawnictwo, ktore w roku opublikowania
monografii w ostatecznej formie bylo ujete w wykazie sporzadzonym zgodnie z przepisami
wydanymi na podstawie art. 267 ust. 2 pkt 2 lit. a, lub

b) 1 cykl powigzanych tematycznie artykutéw naukowych opublikowanych w czasopismach
naukowych lub w recenzowanych materiatach z konferencji miedzynarodowych, ktore w roku
opublikowania artykutu w ostatecznej formie byly ujete w wykazie sporzadzonym zgodnie z
przepisami wydanymi na podstawie art. 267 ust. 2 pkt 2 lit. B, lub

¢) 1 zrealizowane oryginalne osiggnigcie projektowe, konstrukcyjne, technologiczne lub
artystyczne;

3) wykazuje sie istotng aktywnoscig naukowsg albo artystyczng realizowang w wigcej niz
jednej uczelni, instytucji naukowej lub instytucji kultury, w szczegolnosci zagranicznej.

Dr inz. Magdalena Muszyniska uzyskala stopien doktora nauk technicznych w 2012 roku, a
wiec spelnia wymaganie wyartykulowane w Art.219 ustep 1 punkt 1.




Tematyka przedtozonej monografii ,,Opracowanie i implementacja algorytmow neuronowo-
rozmytych w systemach zautomatyzowanych zarowno w nizszej warstwie sterowania, jak i
na poziomie zarzadzania procesem’’ nie miesci si¢ W dyscyplinie inzynieria mechaniczna.
Istnicja tez  niedoskonatosci merytoryczne przedtozonego tekstu, co deprecjonuje jego
warto$¢. Warunek punktu 2 a) nie jest spetniony.

Habilitantka przedstawita —cykl powigzanych tematycznie wieloautorskich  artykulow
naukowych opublikowanych w czasopismach naukowych, ktére w roku opublikowania
artykutlu w ostatecznej formie byly ujete w wykazie sporzadzonym zgodnie z przepisami
wydanymi na podstawie art. 267 ust. 2 pkt 2 lit. B. Niestety tresci artykulow czesciowo sig
powielaja, a wklad naukowy Habilitantki nie jest uwidoczniony. Warunek punktu 2 b) nie
jest spetniony.

Habilitantka przedstawila tez dokumentacje¢ wykonawczg zrobotyzowanej stacji obrobki
lopatek, nie jest to unikalne osiagnigcie projektowe czy konstrukcyjne wnoszace wkiad
tworczy do dyscypliny. Warunek punktu 2 ¢) nie jest spetniony.

Tak wiec zaden z trzech alternatywnych warunkéw punktu 2 nie jest spelniony. Na tej
podstawie nie moge stwierdzi¢, iz Habilitantka posiada w dorobku osiggni¢cia naukowe albo
artystyczne, stanowigce znaczny wktad w rozwoj dyscypliny inzynieria mechaniczna.

Dr inz. Magdalena Muszynska wspdtpracowala z innymi instytucjami naukowymi. Te
dzialalno$¢ mozna uzna¢ za wystarczajaca do spetnienia wymagania Art.219 ustep 1 punkt
.

5. Wniosek koncowy

Poniewaz material zalaczony przez dr inz. Magdaleng Muszynska do wniosku w sprawie
nadania stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w
dyscyplinie inzynieria mechaniczna nie spetnia wszystkich wymagan wyartykutlowanych w
artykule 219 ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce - akt
obowiazujacy (Dz.U.2023.742) nic wnioskuj¢ o nadanie dr inz. Magdalenie Muszynskiej
stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w
dyscyplinie inzynieria mechaniczna.




