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e Jest wiceprezesem firmy 3D Robot sp. z o. o. zajmujacej sie projektowaniem stacji
zrobotyzowanych oraz programowaniem robotéw przemystowych.

Ocena osiggnie¢ naukowo-badawczych stanowigcych podstawe wniosku
habilitacyjnego
Drinz. Dariusz Szybicki ztozyt wniosek na przeprowadzenie procedury habilitacyjnej sktadajgcy sie
z dwéch czeéci:
1. Monografia naukowa, zgodnie z art. 219 ust. 1. pkt 2a ustawy:

Szybicki D. (2023). Zastosowanie idei cyfrowych blizniakow w projektowaniu oraz
programowaniu stacji zrobotyzowanych, ISBN 978-83-7934-669-1,

Oficyna Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej, 157 stron.

2. Cykl powigzanych tematycznie dziesieciu artykutéw naukowych, zgodnie z art. 219 ust. 1.
pkt 2b ustawy:

L. Ocena warto$ci naukowej i miejsca monografii i dyscyplinie inzynieria
mechaniczna

Ad.1. Ocena zatozen, celéw, metod i naukowej warto$ci monografii:
Szybicki D. (2023). Zastosowanie idei cyfrowych blizniakéw w projektowaniu oraz
programowaniu stacji zrobotyzowanych, ISBN 978-83-7934-669-1,
Oficyna Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej, 157 str.

Autor monografii podjat sie bardzo ambitnego i niezwykle aktualnego zadania jakim jest cyfrowa
integracja systemow planowania, projektowania i programowania otoczenia zrobotyzowanych proceséw w
Srodowisku rzeczywistym i wirtualnym. Automatyzacja a zwilaszcza robotyzacja wyposazona w
wielofunkcjonalne systemy obrébkowe, pomiarowe, montazowe, monitorujgce i in., wpisuje sie w najnowsze
trendy standaryzacji procesowej, recyrkulacyjnej i serwisowej ukierunkowanej na cykl zycia produktu,
wymaga wysokiego stopnia cyfryzacji oraz aplikacji wyposazonych w Al, wirtualne modele 3D zbudowane
W oparciu o dane systemow rzeczywistych. Jest to kluczowy wymog aby rozwijaé aplikacje oparte na
modelach wirtualnych infrastruktury kubaturowej i technologicznej, dgzac do inteligentnych bezobstugowych
systemow produkecyjnych wyposazonych w heterogenne komponenty wykonawcze. Peina zgodnosé
geometryczna i procesowa systemow umozliwia rozwéj aplikacji tzw. blizniaczych (cyfrowych), funkcjonalnie
tozsamych w $rodowisku rzeczywistym i cyfrowym. Umozliwia to zastosowanie modeli i metod
symulacyjnych w optymalizacji proceséw produkcyjnych juz na etapie zapytania ofertowego, a wiec pozwala
precyzyjne okresli¢ warunki produkcyjne i biznesowe przed przyjeciem zamdéwienia.

W najszerszym ujeciu takie podejscie przyjat Autor monografii. skupiajac sie na opisie funkcjonalnym
i cyfrowym projektowanej zrobotyzowanej stacji z zamystem tworzenia narzedzi i aplikacji do programowania
robotéw przemystowych.

Monografia skiada si¢ z 10 rozdziatow merytorycznych oraz streszczenia w jezyku polskim i
angielskim.

Rozdz.1. Wstep — ogoina analiza wdrazania robotow w przemysle w konkurencyjnym przemysle globalnym,
europejskim i krajowym.

Rozdz.2. Analiza literatury — Autor charakteryzuje podstawowe pojecia odnoszace sie do obszaru
projektowania w zréznicowanych systemach wytworczych, w tym zrobotyzowanych, wprowadza pojecie

cyfrowych blizniakéw i opisuje zrobotyzowane stacje wytworcze oraz zasady i wymagania w robotyzacji
procesow.

Rozdz.3. Przedmiot, cel i zakres pracy - Przedmiotem pracy jest zaprezentowanie autorskiej metodyki
projektowania stacji zrobotyzowanych oraz jej zastosowania w rzeczywistych warunkach przemystowych.

W ramach pracy przedstawiono réwniez badania dotyczgce zastosowan narzedzi, jakimi sg trakery
laserowe w projektowaniu, budowie oraz programowaniu stacji zrobotyzowanych. Uzycie tych narzedzi
pozwala na precyzyjne pozycjonowanie elementow stacji, utatwia programowanie offline oraz moze znalezé
zastosowanie jako odrebna technika tworzenia programow.

Rozdz.4. Model stacji zrobotyzowanej w aspekcie jej projektowania i programowania

Przedstawiony cel pracy implikuje jej zakres, obejmujacy zagadnienie budowy modelu cyfrowego
stacji zrobotyzowanej, zawierajacego jej sparametryzowane cechy fizyczne, geometryczne i behawioralne.
Scharakteryzowano proces budowy modelu cyfrowego w aspekcie zastosowan w projektowaniu i
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programowaniu. Modelowanie trojwymiarowe oraz koniecznos¢ definicji wzajemnych potozen i orientacji
elementow stacji wymagato opisu powszechnie stosowanych w robotyce uktadow wspdirzednych lokalnych i
globalnych. Przedstawione zostaty transformacje ukiadéw  wspdirzednych niezbedne w modelowaniu
manipulatoréw i elementow stacji orazopis kinematyki manipulatora dla zastosowan systemoéw CAD3D w
modelowaniu elementdw stacji zrobotyzowanej.

Rozdz.5. Powtarzalnos¢ i dokladnosc¢ robotéw przemystowych w odniesieniu
do projektowania stacji zrobotyzowanych

Scharakteryzowano narzedzia stosowane do badania powtarzalnosci i doktadnosci pozycjonowania
kluczowych weztéw funkcjonalnych zrobotyzowanego systemu, ze szczegdinym uwzglednieniem
absolutnych trakeréw laserowych. Bardzo istotnym zagadnieniem poruszonym w tym rozdziale byty
rozwigzania zwiekszajgce dokiadnos¢ robotdéw przemystowych.
W niniejszej pracy zostaly tez szeroko omoéwione metody i narzedzia programowania robotow
przemystowych

Rozdz.6 . Metody oraz narzedzia programowania robotéw przemystowych

Oprocz szeroko znanych metod programowaniarobotéw offline oraz online pokazane zostaty dwa
autorskie rozwigzania, opierajgce sie na zastosowaniu wirtualnej rzeczywistosci oraz trakera laserowego. W
rozdziale wskazano zalety, mozliwosci i przyktady zastosowan opracowanych dwéch metod hybrydowych.
Scharakteryzowane metody programowania online, offlinei autorskie rozwigzania hybrydowe mogg byé
wykorzystane podczas programowania i implementacji stacji zrobotyzowanych. Jest znaczgce osiggniecie
Autora.

Rozdz.7. Zastosowanie cyfrowych blizniakéw do projektowania systeméw bezpieczeristwa
stacji zrobotyzowanych

W ramach rozdziatu wykonano analiz¢ literatury, wyjasniono najwazniejsze pojecia aplikacyjne i
technologiczne oraz wskazano podstawowe normy zwigzane z bezpieczenstwem stacji zrobotyzowanych.
Podczas projektowania stacji zrobotyzowanych istotny jest dobor technicznych $rodkéw niezawodnosci i
bezpieczenstwa. Zaprezentowano tez mozliwosci zaawansowanych systeméw bezpieczenstwa,
projektowanych i weryfikowanych z pomocg cyfrowych blizniakow. Zaprezentowano koncepcje
zastosowania cyfrowego blizniaka do wyznaczania poszczegoinych stref bezpieczenstwa w  stacii
zrobotyzowanej oraz sposoby wykorzystania modeli CAD 3D w procesie projektowania systeméw
bezpieczenstwa.

Rozdz.8. Metodyka budowy cyfrowych blizniakéw stacji zrobotyzowanych
z zastosowaniem trakera laserowego i oprogramowania offline

Autor zaproponowat metodyke budowy cyfrowych blizniakéw stacji zrobotyzowanych oraz sposéb
rozwigzywania podstawowego problemu programowania offline robotéw i okreslania doktadnosci
geometrycznego odwzorowania stanowiska oraz oraz otoczenia technologicznego. Przedstawiono zostat
algorytm postepowania w przypadku gdy stacja juz istnieje i budowany jest jej cyfrowy model.
Zaprezentowano réwniez rozwigzanie rewersyjne, gdy najpierw powstaje model cyfrowy,a na jego
podstawie budowane jest rzeczywiste stanowisko technologiczne. Zgodnie z opracowang metodyka,
zbudowano cyfrowego blizniaka rzeczywistej stacji zrobotyzowanej i pokazano mozliwosci aplikacyjne
wynikajgce z opracowanej opartej na modelach wirtualnych.

Wigkszo$¢ wymienionych rozwigzan, jakie daje koncepcja cyfrowych blizniakéw w aspekcie
projektowania stacji zrobotyzowanych, zostata pokazana na przyktadach. Wyjasnienie aspektdéw zwigzanych
z modelowaniem stacji oraz dokfadnoscig robotéw pozwolito okresli€ wymagania opisu geometrycznego i
funkcjonalnego, zwigzanego z budowg cyfrowych blizniakéw. Przyktadowe implementacje opracowanych
rozwigzan zwigzanych z cyfrowymi blizniakami oraz wykorzystania opracowanej przez Autora metodyki
budowy modelu cyfrowego w projekcie koncepcyjnym i systemie rzeczywistej stacji opisano w rozdziale 9.

Rozdz.9. Wdrozenia

Przedstawia zastosowanie koncepcji cyfrowych blizniakéw na przykiadzie zrealizowanych wdrozen
technologicznych. Jednym z takich projektow byto opracowanie i budowa zrobotyzowanego stanowiska do
badan nieniszczacych segmentéw aparatéw kierujgcych silnika odrzutowego. Stanowisko to powstato w
ramach projektu NCBIR w Programie Demonstrator Plus - UOD-DEM-1-557/001, pt. ,,Testowanie
krytycznych elementow siinika lotniczego o podwyzszonych parametrach uzytkowych”. W ramach
grantu zaprojektowano oraz wykonano m.in. zrobotyzowang stacje do kontroli segmentow aparatéw
kierujgcych silnika odrzutowego Alliance GP7000 samolotu Airbus A380. Zespot projektowy wykonat projekt

stacji zrobotyzowanej, oprogramowanie stanowiska, dobrat technologie pomiaru oraz wykonat demonstrator
technologii.




Oproécz ww. wdrozenia, Habilitant brat udziat w badaniach i wdrozeniu bardzo wyspecjalizowanego
duzego projektu zatytutowanego , Opracowanie i uruchomienie technologii wytwarzania wysoko
doktadnych odlewow Zeliwnych dla sektora automotive z wykorzystaniem metodyki Industry 4.0, z
obszaru integracji systemow CAD 3D oraz opracowania aplikacji technologicznych projektowania
zrobotyzowanych procesow obrébki na bazie  okreSlonej i zaprogramowanej trajektorii
obrébkowego narzedzia robota” na rzecz Odlewni Kutno Sp zo.o. i wielu innych opracowan na rzecz
przemystu (patrz Dorobek naukowy Habilitanta).

Rozdz.10. Podsumowanie i wnioski; — przedstawiono wnioski z realizacji prac badawczych majgcych na
celu opracowanie aplikacji pod nazwg cyfrowego blizniaka w projektowaniu oraz programowaniu stacji
zrobotyzowanych.

Ocena waloréw naukowych i utylitarnych monografii

Zaprezentowana w procesie habilitacyjnym autorska monografia dra inz. Dariusza Szybickiego,
zatytutowana ,,Zastosowanie idei cyfrowych blizniakéw w projektowaniu oraz programowaniu stacji
zrobotyzowanych” jako jeden z warunkéw postgpowania habilitacyjnego, stanowi bardzo wartosciowy
wkiad naukowy w dorobku dyscypliny inzynieria mechaniczna. Kazda monografia jest nie tylko prezentacjg
dorobku jej Autora, ale umiejscawia ona ten indywidualny dorobek Autora, w dorobku catej dyscypliny jako
zwartego komplementarnego opracowania w otoczeniu dorobku innych autoréw dla wybranych zagadnien
naukowych, badawczych i aplikacyjnych. Autor monografii skupit sie na podstawach metodologicznych,
modelach i metodach zapewniajgcych osiggniecie sformutowanych celéw naukowych i aplikacyjnych
cyfrowego blizniaka zrobotyzowanej stacji technologiczne;j.

Wskazat, ze model koncepcji cyfrowego blizniaka stacji zrobotyzowanej, wedtug pomystu Autora,
zgodnie z opracowang metodyka, daje mozliwos¢ m.in.:
wygodnego doboru robotow do realizowanego projektu stacji na podstawie np. przestrzeni roboczej i
przyjetego rozwigzania kinematycznego;

wyznaczania przestrzeni roboczych ruchéw manipulatora w $rodowisku 3D, z uwzglednieniem modeli CAD
narzedzi,

projektowania systemoéw bezpieczenstwa w czasie i otoczeniu realizowanych proceséw, z zastosowaniem
narzedzi cyfrowych;

tworzenia stref bezpieczenstwa oraz tzw. stref zabronionych dla robota napodstawie modeli CAD oraz z
wykorzystaniem sciezek TCP robota (dostepna jest ich natychmiastowa implementacja w rzeczywistej
stacji);

realizacji zawansowanych, wielowariantowych symulacji funkcjonalnych i kinematycznych stacji;
wygodnego, wydajnego (krotki czas tworzenia punktéw Sciezki TCP robota) oraz precyzyjnego
programowania metodami offline oraz hybrydowymi;

wykonania analiz, korekt oraz rozbudowy programow utworzonych metodg programowania online
(rozbudowane programy mogg by¢ natychmiast przestane do rzeczywistej stacji);

zastosowania blizniakow do programowania i szkolei w $rodowisku wirtualnej oraz rozszerzonej
rzeczywistosci;

zastosowania i adaptacji do symulacji oraz rozbudowy funkcjonalnosci narzedzi typu Matlab/Simulink czy
TIA Portal.

Mozna jednak zaleci¢ jej Autorowi wiecej odwagi w formutowaniu celdw i tytutu monografii. Podane
w tytule ,Zastosowanie ,idei...” jest mato optymistyczne i niedowartosciowane i mato precyzyjne do
wprowadzenia w bazach danych bibliograficznych, a zatem moze sie to wigzaé z liczbg cytowan. ,,/dea’ nie
ma ani miary, wartosci, czasokresu, ani autora, ani poczatku ani konca” i zazwyczaj nie materializuje sie. A
wiec monografia mogta by¢ zatytutowana jako np. ,,Aplikacja (Koncepcja) blizniakéw cyfrowych ....w
obszarach projektowania i programowania stacji zrobotyzowanych w standardach Industrie 4.0”

Zdaniem recenzenta zlozony wniosek Jjest modelowg procedurg postepowania
habilitacyjnego w naukach technicznych, zwlaszcza inzynieryjnych, kiedy Habilitant przedstawia
monografie naukowg i opis dorobu naukowego, bogaty dorobek badawczy, patentowy i
wdrozeniowy, co wskazuje ze jest juz ekspertem naukowym w okre$lonym obszarze badar wybranej
dyscypliny, w tym przypadku inzynierii mechanicznej. Dotgczony zestaw publikacji uzupetniajgcy tak
wartosciowg monografie jest istotny jako czynnik naukometryczny, formalnie wymagany w postepowaniu.
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i Ocena wartosci naukowej jednorodnego cyklu publikacji i ich znaczenia w
postepowaniu habilitacyjnym

Artykuty opublikowane po uzyskaniu stopnia doktora:

Szybicki, D., Obal, P., Kurc, K., & Gierlak, P. (2022). Programming of Industrial Robots Using a
Laser Tracker. Sensors, 22(17), 6464. Wedtug MNiSW 100 pkt., IF= 3,847 (w roku wydania).
Szybicki, D., Obal, P., Penar, P., Kurc, K., Muszynska, M., & Burghardt, A. (2022). Development of a
Dedicated Application for Robots to Communicate with a Laser Tracker. Electronics, 11(20),
3405. Wedtug MNiISW 140 pkt., IF=2,69 (w roku wydania)

Szybicki, D., Burghardt, A., Kurc, K., & Pietrus, P. (2019). Calibration and verification of an original
module measuring turbojet engine blades geometric parameters. Archive of Mechanical
Engineering, 66(1), 97-109.

Szybicki, D., Kurc, K., Gierlak, P., Burghardt, A, Muszynska, M., & Uliasz, (2019). Application of
virtual reality in designing and programming of robotic stations. In Collaborative Networks and
Digital Transformation: 20th IFIP WG 5.5 Working Conference on Virtual Enterprises, PRO-VE
2019, Turin, Italy, September 23-25, 2019, Proceedings 20 (pp. 585-593). Springer International
Publishing.

Burghardt, A., Szybicki, D., Gierlak, P., Kurc, K., Pietru$, P., & Cygan, R. (2020). Programming of
industrial robots using virtual reality and digital twins.Applied Sciences, 10(2), 486. Wedtug
MNiSW 100 pkt., IF=2,67 (w roku wydania, obecnie IF=2,7).

Burghardt, A., Szybicki, D., Kurc, K., Muszynska, M., & Mucha, J. (2017). Experimental study of
Inconel 718 surface treatment by edge robotic deburring with force control. Strength of Materials,
49, 594-604. Wedtug MNiSW 40 pkt., IF=0,552 (w roku wydania, obecnie IF=0,7,)

Burghardt, A., Szybicki, D., Gierlak, P., Kurc, K., Muszynska, M., Ornat, A& Uliasz,M. (2022). TCP
Parameters Monitoring of Robotic Stations. Electronics, 11(20), 3415. Wedtug MNiSW 140 pkt.,
IF=2,69 (w roku wydania)

Muszynska, M., Szybicki, D., Gierlak, P., Kurc, K., Burghardt, A., & Uliasz, M. (2019). Application of
virtual reality in the training of operators and servicing of robotics stations. In Collaborative
Networks and Digital Transformation: 20th IFIP WG 5.5 Working Conference on Virtual Enterprises,

PRO-VE 2019, Turin, ltaly, September 23-25, 2019, Proceedings 20 (pp. 594-603). Springer
International Publishing.

[9] Gierlak, P., Burghardt, A., Szybicki, D., Szuster, M., & Muszyniska, M. (2017). On-line manipulator
tool condition monitoring based on vibration analysis. Mechanical Systems and Signal Processing,
89, 14-26, IF=4,37.

Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., Muszyniska, M., & Nawrocki, J. (2017). Robot-operated quality
control station based on the UTT method. Open Engineering,7(1), 37-42, IF=0,211.

Przedstawiony cykl 10 artykutow naukowych, opublikowanych ~w wysoko notowanych i uznanych

czasopismach naukowych oraz publikowanych materiatach konferencji miedzynarodowych stanowi
istotnie jednorodny tematycznie pakiet publikacji odnoszacy sie do wniosku Habilitanta. Wskazniki
naukometryczne sg wysokie ( IF38.9, IH 9, ICyt. 202 -WoS i 268 —-Scopus), i wskazujg na duze
zainteresowanie aktualng tematyka badawczg publikowang przez Habilitanta w uznanych czasopismach.

Habilitant wraz ze wspétautorami potwierdza swoj udziat w tych publikacjach i wymienia zadania

koncepcyjne, badawcze, analityczne projektowe i programistyczne oraz redakcyjne. Do najwazniejszych i
najczesciej realizowanych zadan, zalicza:

Wspodttworzenie metodyki realizacji komunikacji oraz wytycznych zwigzanych z pozyskaniem i
przetworzeniem danych z trakera laserowego. Przygotowat koncepcje zastosowania
Opracowanego rozwigzania w rzeczywistych stacjach zrobotyzowanych. Byt odpowiedzialny za
opracowanie autorskie artykutéw oraz za administrowanie projektami rozwojowymi aplikacji.
Wspottworzyt metodyke realizacji komunikacii i integracji modutéw aplikacji oraz opracowat
wytyczne do pozyskiwania i przetworzenia danych z czujnikow stykowych w rzeczywistych
stacjach zrobotyzowanych.

Opracowat metodyke projektowania stacji zrobotyzowanych z wykorzystaniem wirtualnej
rzeczywistosci i rozwingt aplikacje cyfrowego blizniaka stacji zrobotyzowanej,

Opracowat metodyke realizacji procesu projektowania i przygotowat koncepcje zastosowania
opracowanej metody dla rzeczywistych stacji zrobotyzowanych,



° opracowat koncepcje i technike programowania robotéw przemystowych z wykorzystaniem
cyfrowych blizniakdw i rozwinat dojrzate rozwigzania cyfrowego blizniaka stacji zrobotyzowane;.

o rozwingt aplikacje do realizacji testow na modelach cyfrowych stacji i na rzeczywistych
rozwigzaniach realizujgcych obrébke dyfuzora silnika v2500, z wykorzystaniem systemu z
pneumatyczng progresjg sity nacisku.

° wspottworzyt koncepcje szkolen oraz serwisu stacji zrobotyzowanych z wykorzystaniem wirtualne;j
rzeczywistosci.

° opracowywat algorytmy oraz oprogramowanie do analizy stanu narzedzi w stacjach
zrobotyzowanych z zastosowaniem uktadu kontroli sity i analizy sygnatéw pomiarowych w
diagnozowaniu stanu narzedzia manipulatora.

° wspottworzyt projekt konstrukcji oraz oprogramowanie stacji zrobotyzowanej realizujgcej
ultradzwigkowy pomiargruboéci $cian aparatu kierujgcego silnika odrzutowego. Opracowat model
cyfrowy, a nastepnie zbudowat fizyczng konstrukcje stacji zrobotyzowane;.

Jak tatwo zauwazy¢ Habilitant koordynowat wiele prac zwigzanych z realizacjg réznych
projektow i przetozeniem ich wynikéw na prace naukowe wiasne i wspétautoréw. Obszary i zadania
badawcze oraz opracowane aplikacje i wyniki badan znajdujg sie, w oprécz wymienionych wyzej
publikacji, rowniez w innych polskojezycznych publikacjach, co jest istotne dla polskiego
czytelnika, czy to inzyniera czy studenta. Taki tez cel speinia Autorska monografia Habilitanta.

Nalezy podkresli¢, ze Habilitant w publikacjach wieloautorskich okreslit jego udziat
procentowy i merytoryczny w publikacji, zazwyczaj znaczacy, i uzyskaf pisemne potwierdzenie
wspdfautorow.

Inne pubilikacje po uzyskaniu stopnie dr n. t.

Oprocz cyklu 10 artykutow, Habilitant jest rowniez wspotautorem 5 monografii naukowych, w
tym dwdch po uzyskaniu stopnia dr n.t., oraz  jest wspdtautorem 55 publikacji po uzyskaniu dr n. t..

Prace publikowane byly w nastepujacych, wysoko ocenianych, czasopismach:

Process Applied Science 3
Electronics 3
Sensors 3
Pomiary Automatyka Robotyka 6
Automation Robotics Communication for Industrie 4.0 1
Mechanics and Mechanical Engineering 4
Advanced Manufacturing and Applied Mechanics 2
Springer International Publishing 4
Modelowanie inzynierskie 15
Journal of Vibrationengineering 3
Advanced in Science and Technology 1

Journal of Applied Mechanics and Materials 3

Dane naukometryczne publikacyjnych osiagnieé Habilitanta

Impact Factor IF 38,9

Liczba cytowan publikacji (* bez autocytowar)

Web of Science 202 (*134)

Scopus 268 (*167)

Liczba indeksowanych prac w bazie

Web of Science 27

Liczba indeksowanych prac w bazie

s 34
copus

Indeks Hirscha (h-indeks)
Web of Science
Scopus 9

©




Wigkszos¢ wymienionych wyzej czasopism znajduje sie na liScie ministerialnej i jest tez wysoko
punktowana. Nalezy tez stwierdzi¢, ze Habilitant rozwaza w nich zagadnienia odnoszgce sie do Jego
gtéwnych zainteresowan naukowych, ale znaczaco pogtebionych w zaleznosci od specyfiki czasopisma.
Zagadnienia konstrukcyjne znajdujg sie w Modelowaniu Inzynierskim czy Mechanics and Mechanical
Enginieering, techniki pomiarowe w PAK, Electronics czy Sensors, a badanie wtasnosci dynamicznych w
Journal of Vibrationengineering. Jest to zatem szerokie spektrum czasopism stricte teoretycznych i
naukowych, ale tez i naukowo technicznych.

Analiza dorobku naukowego Habilitanta jednoznacznie wskazuje na Jego wysokie kompetencje
naukowe, badawcze i motywacje do nowych pomystéw, projektéw i osiggnie¢ naukowych. Réznorodnosé
tematyki publikacyjnej miesci si¢ w bardzo aktualnych, innowacyjnych obszarach technologicznych,
mechatronicznych i informatycznych, ale tez konstrukcyjnych, pomiarowych. Tak szeroka tematyka
badawcza jest zapewne tez inicjowana i wspomagana réwnie skutecznie przez innych czlonkdéw zespotow
badawczych i to jest sita postepu, motywacji i organizacji. Przedstawiona monografia i cyk! jednorodnych
publikacji prezentujg wyskoki poziom naukowy i aplikacyjny i jednoznacznie dowodza, ze dorobek
Habilitanta miesci sie w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych, w dyscyplinie inzynieria
mechaniczna.

Il. Udziat Habilitanta w projektach badawczych krajowych i zagranicznych oraz
wspotpraca z gospodarka

Wykaz osiggnig¢ projektowych, konstrukcyjnych, technologicznych
po uzyskaniu stopnia doktora

Habilitant przedtozyt znaczacy dorobek aplikacyjny w postaci wielu projektéw badawczych i
rozwojowych odnoszacych sie do potrzeb i rozwoju, jedynej w swoim rodzaju Doliny Lotniczej. Ta
wielo$¢ zainteresowan jest ciggle w dynamicznym rozwoju bo tego wymaga przemyst lotniczy: nowe
konstrukcje, napedy, materiaty, oczekiwania rynku czy tez bezpieczenstwa. Przedstawiona baza
badawcza i intelektualna, wzmocniona kompetencjami zespotéw badawczych jest bardzo dobrze
wykorzystana na rzecz gospodarki. Przedstawione osiggniecia zespotéw badawczych PRz, w ktérych
duzy udziat ma Habilitant, rokujg bardzo dobrg przyszios¢. Za przyktad niech stuzg wymienione nizej
projekty z udziatem Habilitanta:

1. Projektu POIR.01.01.01-00-0804/17 pt. ,,Opracowanie i uruchomienie technologii wytwarzania
wysoko doktadnych odlewow zeliwnych dla sektora automotive z wykorzystaniem metodyki
INDUSTRY 4.0.” Realizacja 2017-2021r.

2. Projekt: POIR.01.01.01-00-0763/17 pt. ,,Opracowanie technologii wytwarzania orazwdrozenie do
produkcji aparatow kierujgcych lotniczej turbiny niskiego cisnienia”2017- 21 r.

3. Projekt ,DEMONSTRATOR PLUS UOD-DEM-1-557/001 pt. , Testowanie krytycznych elementéw
silnika lotniczego o podwyzszonych parametrach uzytkowych”. 2014-2016 r.

4. Projekt: POIR.01.01.01- 00-0016/19 pt. , Automatyzacja obrobki cienkosciennych korpusow przektadni
lotniczych, wykonanych ze stopow lekkich” wdrozono w firmie Pratt & Whitney Rzeszéw Spoétka
Akceyjna, 2019-2022 r.

5. Opracowanie technologii gratowania elementéw przektadni narzedziami podatnymi w tolerancji
wykonania ponizej powtarzainosci robota. Opracowana technologia zostata wdrozona nawdrozona
na 2 stacjach zrobotyzowanych w firmie Pratt & Whitney Rzeszéw Spétka Akcyjna.

6. Projekt w ramach grantu NCBiR ,INNOLOT2” POIR.01.02.00-00-0016/15-01, pt. ,Zaawansowane
technologii wytwarzania {opatek turbin metodami obrébki skrawaniem, zautomatyzowanym
polerowaniem oraz drukowaniem 3D”, 2017 — 2021 r.

7. Opracowanie technologii zrobotyzowanego zatepiania krawedzi elementéw o losowo zmiennym
ksztalcie realizowanego z wykorzystaniem systemu automatycznej adaptacji trajektorii narzedzia w
czasie rzeczywistym. Prace byly realizowane w latach 2013-2016 w ramach projektu: INNOTECH-
K2/IN2/66/182991/NCBR/13. Technologia zostata wdrozona w firmie Pratt & Whitney Rzeszéw
Spoétka Akeyjna.

8.  Opracowanie i uruchomienie technologii wytwarzania wysoko dokfadnych odlewéw zeliwnych dla
sektora automotive z wykorzystaniem metodyki Industry 4.0, z obszaru integracji systemow
CAD3D, oraz opracowania aplikacji technologicznych projektowania zrobotyzowanych proceséw
obrobki na bazie okreslonej i zaprogramowanej trajektorii obrébkowego narzedzia robota. Projekt
stacji i wdrozenie realizowano w firmie Odlewnia Kutno Sp. z 0.0. w ramach grantu NCBIR POIR
01.01.01-0019,UOD-DEM-1-557/001

9. , Ksztalcenie duaine w kontekscie wyzwan Przemystu 4.0. Project: EOG/19/K3/W/0037;



10.

1.

12.

.Projektu pt. ,,Opracowanie technologii wytwarzania oraz wdrozenie do produkcji aparatéow
kierujgcych lotniczej turbiny niskiego cisnienia”. Projekt POIR.01.01.01-00-0763/17; Consolidated
Precision Products Poland, 2021r.

Projekt pt. ,, Testowanie krytycznych elementéw silnika lotniczego o podwyzszonych parametrach
uzytkowych”. Projekt DEMONSTRATOR PLUS Nowoczesnej Gospodarki, Sciezka SMART Numer
wniosku: FENG.01.01-1P.02-0314/23. :
Wspotpraca z firmg Cobot Planet sp. z 0.0. Projekt pt. ,,Modutowy system obstugi maszyn w
procesie obrobki skrawaniem z wykorzystaniem robotéw kolaboracyjnych” oraz ,,Utworzenie
centrum badawczo — rozwojowego obstugi maszyn i procesow zwykorzystaniem robotow
kolaboracyjnych”. Wniosek ztozony ramach programu: Fundusze Europejskie Sciezka SMART
Numer wniosku: FENG.01.01-1P.02-0314/23. Rola w projekcie: Kierownik B+R, Kierownik
Centrum Badawczo-Rozwojowego, wniosek po ocenie panelu ekspertéw,

W wyniku realizacji projektow i badan opracowano wiele zgtoszen patentowych, w ktérych
wspotautorem jest Habilitant m.in.:

- urzadzenia do sprawdzania szczelnosci form odlewniczych — numer zgtoszenia P.438236;

- chwytaka do form odlewniczych — numer zgtoszenia P.438233;

- urzgdzenia magazynujgcego dla form odlewniczych — numer zgtoszenia P.438237;

- suszarni do form odlewniczych — numer zgtoszenia P.438231;

- stanowiska do kontroli jakosci form odlewniczych — numer zgtoszenia P.438232;

- uchwytu na formy odlewnicze — numer zgtoszenia W.130125 (wzér uzytkowy).

Habilitant jest tez bardzo aktywny we wspodtpracy bezposredniej z przedsiebiorstwami, gtownie jako
rzeczoznawca i wykonawca ekspertyz z obszaru innowacyjnych technologii, robotyzacji,
programowania i innych. Wykazat bardzo szeroki wachlarz ekspertyz dla takich firm jak:

Cobot Planet sp. z.0.0., Fibrain sp. z 0.0. z/s w Zaczerniu, Safran Aircraft Engines Poland, Odlewnia
Kutno sp. z 0.0.,, ENERGY2000 sp. z 0.0.; Consolidated Precision Products Poland sp. o0.0., Huta
Stalowa Wola Spétka Akcyjna, ABB, kilkanascie ekspertyz dia Pratt&Whitney Rzeszéw S.A.

Inne wazne osiggniecia Habilitanta

Habilitant z powodzeniem brat udziat w konkursach na powotanie ekspertéw do ocen projektow w
funduszach europejskich i zostat wyloniony w ramach konkursu ekspert w dziedzinie: Lotnictwo i
kosmonautyka oraz w dziedzinie Motoryzacja do oceny merytorycznej oraz wydawania opinii
dotyczgcych projektow Programu Regionalnego Fundusze Europejskie dla Podkarpacia 2021-2027.

e Pefnit funkcje promotora pomocniczego w ramach programu Doktorat Wdrozeniowy pracownika
P&W Rzeszow mgra inz. Artura Ornata.
Tytut pracy: "Synteza narzedzi dedykowanych implementowanych w zrobotyzowanych
aplikacjach do obrébki czesci silnikéw lotniczych", praca obroniona dnia 20.06.2023.
e Pefnienifunkcji promotora pomocniczego mgr inz. Pauliny Pietrus.
Tytut pracy: . ,, Wpfyw konfiguracji manipulatora robota przemystowego na jego
wiasciwosci drganiowe”, praca w trakcie przygotowarn do ztoZzenia w komisji.

e Jest czionkiem Polskiego Towarzystwa Mechaniki Teoretyczneji Stosowanej.

e Jest czionkiem Polskiego Komitetu Teorii Maszyn i Mechanizmoéw ,,PK TMM”.

Recenzowanie monografii i publikacii:

e MMW. Szelerskiego pt. ,Praktyczne podstawy mechatroniki dla technikéw”. Prace realizowane w
ramach umowy zlecenie 2/2021 z wydawnictwem WiHK ,KaBe” s.c.:

e Zafra-Urrea, R. M., Lépez-Damian, E., & Santana- Diaz, A. (2023). Grasp Planning Based on
Metrics for Collaborative Tasks Using Optimization. Applied Sciences, 13(17), 9603;

e A, Surve, S, Menezes, J. C., Gupta, M., Bisht, V., Jang, K. R,, ... & Ferrari, S. RealTHASC-A
Cyber-Physical XR Testbed for Al-Supported Real-Time Human Autonomous Systems
Collaborations. Frontiers in Virtual Reality, 4, 1210211.

Wspotpraca migedzynarodowa i staze zagraniczne
e Projekt pt. , Ksztatcenie duaine w kontekscie wyzwan Przemystu 4.0. Project;
EOG/19/K3/W/0037. Rola w projekcie: Wykonawca. Podmiot finansujgcy: Fundusz Norweski
finansowanie z Mechanizmu Finansowego EOG, 2020 — 2022 r.



Turyn Politecnico di Torino, Whochy, 2022-09-04 do 2022-09-07.

Trondheim Norwegia, siedziba IDN (International Development Norway), 18.01.2022 do
22.01.2022, uczestnicy NTNU (NorwegianUniversity of Science and Technology

Oslo, Norwegia, 2021-09-27 do 2021-10-02; NTNU (Norwegian University of Science and
Technology) oraz SINTEF.

Doswiadczenie i kompetencje w zaawansowanym ksztalceniu

Habilitant prowadzi bardzo szerokg dziatalno$¢ w zakresie organizacji ksztatcenia, prowadzenie
specjalistycznych kurséw w obszarze mechatroniki, programowania robotéw (opracowat autorski
przedmiot Jezyki Programowania Robotéw). Posiada wiele stosownych certyfikatow wytwércow
robotow i odpowiednich centréw szkoleniowych — m. in. ABB, Astor, Kawasaki, EC Test System iin.
Prowadzi ten przedmiot offline w $rodowisku programowym Robot Studio.

Szczegolnie wazng i doceniang aktywnoscig Habilitanta jest jest opieka nad kotami studenckimi i
specjalistycznymi grupami uczestnikéw krajowych i miedzynarodowych konkurséw studenckich, w
ktorych Jego zespoty siegaly po najwazniejsze nagrody i wyrdznienia. Wybrane z wielu
zamieszczono ponizej:

Robot Studio Challenge organizowany przez firme ABB w Warszawie w 2017. Studenci kierunku
mechatronika Wydziatu Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej zajeli 1 i Il miejsce w
konkursie.

Opieka nad studentami i uczestnictwo w zawodach Robot Studio Challenge organizowanych przez
firme¢ ABB w Warszawie w 2018. Studenci kierunku mechatronika Wydziatu Budowy Maszyn i
Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej zajeli Il i lll miejsce w konkursie.

W latach 2011-2017 Habilitant byt opiekunem Studenckiego Kofa Naukowego ,,Mechatronik”,
ktérego studenci uczestniczyii w budowie fazika marsjariskiego Legendary Ill. tazik ten zajagf
1 miejsce w zawodach fazikéw marsjariskich University Rover Challenge w USA.

Promotor 86 prac (41 inzynierskie i 45 magisterskich), recenzent 49 prac, czionek 146 komisji
dyplomowych.

Osiagnigcia organizacyjne uczelniane i krajowe

Habilitant jest wysoko ceniony za zaangazowanie w funkcjonowaniu uczelni.
W iatach 2012-2014 (3 kadencje) petnit funkcje PrzewodniczacegoSamorzgdu Doktorantow
Politechniki Rzeszowskiej im. Ignacego t.ukasiewicza oraz Przewodniczgcego Samorzadu
Doktorantow WBMIL;
W ramach obowigzkéw samorzgdowych przez 2 lata byt czionkiem: Senatu Politechniki
Rzeszowskiej im. Ignacego tukasiewicza, Rady Wydziatu Budowy Maszyn i Lotnictwa,
Senackiej Komisji ds. Ksztaicenia, Komisji Stypendiaine;j;
Czionek zarzadu i sekretarz (1 kadencja 2013 r.) Porozumienia Doktorantéw Uczelni
Technicznych oraz czfonek Komisji ds. Uczelni Technicznych Krajowej Reprezentacji
Doktorantow - wyjatkowo prestizowa funkcja.
W latach 2017- 2019, Sekretarz Komisji Rekrutacyjnej na Studia DoktoranckiePRz;
Wspdttworea Laboratorium Robotyki dia Przemystu Lotniczego, za co w 2016 . otrzymat
Nagrode Zespotows lll stopnia Rektora Politechniki Rzeszowskiej im. Ignacego tukasiewicza;
JM Rektor PRz dziewigciokrotnie wyréznit go nagrodami za aktywnosé na rzecz uczelni w

obszarach nauki, ksztatcenia i dziatalnosci organizacyjne;j.

Habilitant jest takze laureatem nagrody: Award Pioneers Of Our Future: Robotization of
deburring operations — adaptive manufacturing, Pratt & Whitney Canada 2016. Nagroda
dotyczy opracowania innowacyjnej stacji zrobotyzowanej do obrébki $lusarskich.



Konkluzja koncowa

Uogodlniajgc ocene wartosci naukowej wkiadu naukowego Habilitanta w postaci
wartosciowej monografii i przediozonego uzupeiniajgcego cyklu dziesieciu jednorodnych
tematycznie publikacji, jako proponowany we wniosku dorobek naukowy Habilitanta w
postepowaniu habilitacyjnym, w dyscyplinie inzynieria mechaniczna, nalezy stwierdzi¢, ze
Habilitant, dr inz. Dariusz Szybicki swoj dorobek i przedstawit znaczacy dorobek i kompetencje
naukowe, co wiasnie potwierdzit:

e Autorskg monografie, zatytulowang ,Zastosowanie idei cyfrowych blizniakow w
projektowaniu oraz programowaniu stacji zrobotyzowanych” jako jedno z kluczowych
osiggnie¢ postepowania habilitacyjnego. Stanowi ona bardzo wartosciowy wkiad naukowy w
dorobku dyscypliny inzynieria mechaniczna. Autor sklasyfikowat ogoélng wiedze z obszaru
cyfryzacji zrobotyzowanych proceséw technologicznych, opracowat metodologie ich
projektowania, programowania oraz integracji sprametryzowanych systeméw cyfrowych i
rzeczywistych. Jest to bardzo warto$ciowe osiggniecie pozwalajace na koncypowanie projektowe
w $rodowisku wirtualnym CAD3D, prowadzenie badan symulacyjnych i ocene poprawnosci
procesow i wybdr wariantu optymalnego do realizacji w warunkach przemystowych,

e opracowanymi metodami i aplikacjami w realizacji bardzo wielu zaawansowanych
pomystdw i projektéw badawczych, ktére znalazty zastosowanie w gospodarce,
zwiaszcza o obszarze technologii lotniczych, odlewniczych, obrébki skrawaniem,
metrologii i innych, a w ktérych brat czynny udziat petnigc rozne funkcje badawcze i
organizacyjne,

e bardzo aktywng wspdtpracg krajowa i zagraniczng w realizacji projektéw oraz wymiang
miedzynarodowg, tgcznie z wygrywaniem uznanych miedzynarodowych konkurséw
technologicznych, jako opiekuna két naukowych. Za szerokg aktywno$¢ organizacyjng i
badawczg zostat wyrézniony wieloma nagrodami JM Rektora Politechniki Rzeszowskiej.

W aspektach naukowych, organizacyjnych, dydaktycznych i badan na rzecz przemystu
Habilitant wykazat:
bardzo obszerna wiedze interdyscyplinarng, zar6wno w obszarach nauk podstawowych
takich jak fizyka, matematyka i informatyka, a takze w wielu obszarach nauk dyscypliny
inzynieria mechaniczna: mechanika, mechatronika, wytrzymato$é materiatéw,
modelowanie i symulacja kinematyki oraz proceséw,
umiejetnos¢ prowadzenia badan eksperymentalnych i analiz obliczeniowych, wiasciwe
planowanie eksperymentu badawczego, jak tez umiejetno$é interpretacji i oceny
osigganych wynikow badan,
umiejetnos¢ osiggania celéw w oparciu o wiedze, prace zespofowa, kompetencje
naukowe i organizacyjne oraz profesjonalne podejscie do realizowanych projektow i
innych dziatan w obszarze badan naukowych i ksztafceniu.

Majac powyzsze na uwadze stwierdzam, Ze dr inz. Dariusz Szybicki, w $wietle
ztozonego wniosku, z  udokumentowanym wszechstronnym oraz wartosciowym
dorobkiem naukowym, dydaktycznym i badawczym, jest bardzo dobrym i dojrzatym juz
Kandydatem na samodzielnego pracownika naukowego, a w oparciu o ,Prawo o
szkoinictwie wyzszym i nauce (Dz.U. z 2018 r. poz.1668)”, z pelnym przekonaniem
rekomenduje nadanie dalszego biegu procedurze nadania Habilitantowi dr inz. Dariuszowi
Szybickiemu stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-
technicznych, w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.




