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RECENZIA

dorobku naukowego, dydaktycznego oraz organizacyjnego dr inz. Magdaleny Muszynskiej
opracowana W zwigzku z postepowaniem o nadanie stopnia doktora habilitowanego w
dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.

Podstawag formalng wykonania recenzji jest pismo Przewodniczgcego Rady Dyscypliny
Inzynierii Mechanicznej Politechniki Rzeszowskiej im. Ignacego tukasiewicza Pana Profesora
Andrzeja Burghardt z dnia 23 listopada 2023 roku, wystosowane w zwigzku z decyzjg Rady
Doskonatosci Naukowej, powotujaca mnie na recenzenta dorobku naukowego
dr inz. Magdaleny Muszynskiej.

Dokumentacje merytoryczng dla opracowanej opinii stanowig: monografia naukowa,
autoreferat przedstawiajacy dorobek naukowy, zbiér publikacji naukowych oraz opis osiggnieé
naukowych w zakresie dziatalnosci projektowej, dydaktycznej i organizacyjnej.

1. Informacje podstawowe o Habilitancie

Habilitantka uzyskata dyplom magistra inzyniera w roku 2005 na Wydziale Budowy Maszyn
i Lotnictwa, Politechniki Rzeszowskiej na specjalnosci mechatronika prowadzonej na kierunku
mechanika i budowa maszyn. Na tym samym wydziale obronita tytut doktora nauk
technicznych w roku 2012 w dyscyplinie mechanika przedstawiajgc rozprawe pt. ,Neuronowo
- rozmyte systemy sterowania mobilnym robotem kotowym”. Prace zawodowg Habilitantka
rozpoczeta w roku 2006 jako asystent w Katedrze Mechaniki Stosowanej i Robotyki
Politechniki Rzeszowskiej im. Ignacego tukasiewicza. Od roku 2012 pracuje jako adiunkt w
Katedrze Mechaniki Stosowanej i Robotyki Politechniki Rzeszowskiej.

Cechg charakterystyczng dziatalnosci naukowej dr inz. M. MuszyAskiej jest spdjnosc
tematyczna w zakresie prowadzonych badan naukowych, realizowanych prac rozwojowych
oraz aktywnosci dydaktycznej. Obszar zainteresowari naukowych dotyczy gtéwnie
wykorzystania algorytméw neuronowo — rozmytych w sterowaniu praca robotéw oraz
automatyzacji wybranych proceséw przemystowych. W ramach tej tematyki Habilitantka
prowadzita badania dotyczace wykorzystania hybrydowego potgczenia logiki rozmyte;j z siecia
neuronowg i wykorzystaniu tego rozwigzania w sterowaniu mobilnych robotéw kotowych.
Prace te zostaty podsumowane dysertacjg doktorska obroniong w roku 2012. Prowadzone w
kolejnych latach badania przemystowe pozwolity na ukierunkowanie dalszych prac naukowych
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i podjecie tematyki wykorzystania algorytméw neuronowo — rozmytych w realizacji operacji
technologicznych. W ramach tych prac Habilitantka uczestniczyta w realizacji grantéw
badawczych oraz zlecern przemystowych, w ktérych wykorzystano opracowane przez nig
rozwigzania w realizacji szeregu operacji technologicznych prowadzonych podczas
wytwarzania czesci do silnikéw lotniczych.

Podjecie przez Habilitantke tematyki wykorzystania algorytmoéw neuronowo — rozmytych
w sterowaniu realizacja operacji technologicznych odpowiada najnowszym trendom
Swiatowym obserwowanym w literaturze naukowej. Jest rdwniez oparte na systematycznym
rozwijaniu wiedzy oraz umiejetnosci jej wykorzystania w realizacji zadan przemystowych. Jest
to niezwykle wazna cecha pozwalajgca na skuteczny transfer wynikéw badan naukowych i
prac rozwojowych do aplikacji przemystowych. Dziatania te majg kluczowe znaczenie z punktu
widzenia rozwoju gospodarczego regionu oraz panstwa i sg podstawg dziatalnosci uczelni
technicznych. Nalezy podkresli¢, ze kazdy taki transfer jest kolejnym etapem realizacji badan
naukowych, w ktérym nalezy uwzgledni¢ zmiennos$¢ prowadzonego procesu i parametréw
realizowanej technologii w warunkach przemystowych.

Przedstawiona ogdlna charakterystyka Habilitantki sSwiadczy o jednoznacznym
ukierunkowaniu badan i systematycznym rozwoju podjetej tematyki naukowej. W swojej
dziatalnosci wykazata sie réwniez kreatywnoscia w opracowaniu rozwigzan problemdw
badawczych bezposrednio zwigzanych z potrzebami przemystu. Wiedze i doswiadczenia
aplikacyjne wykorzystuje w prowadzeniu zaje¢ dydaktycznych w tym z przedmiotéw:
mechanika, mechatronika, teoria sterowania oraz metody sztucznej inteligenciji.

2. Ocena osiggniecia naukowego

Osiggniecie naukowe przedstawione przez dr inz. Magdaleny Muszyrskiej stanowia
monografia naukowa powigzana z cyklem powigzanych tematycznie 8 artykutéw naukowych.
Habilitant przedstawit réwniez do oceny oryginalne osiggniecie konstrukcyjne w postaci
dokumentacji technicznej autorskiego projektu zrobotyzowanego stanowiska wytwarzania.

Monografia naukowa autorstwa Magdaleny Muszyriskiej wydana zostata w roku 2023 przez
Oficyne Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej i opatrzona zostata tytutem ,Zastosowanie
algorytméw neuronowo — rozmytych w automatyzacji wybranych proceséw przemystowych.
Monografia sktada sie z 6 rozdziatéw oraz wykazu literatury obejmujacego 86 pozycji. W
pierwszym rozdziale Autorka przedstawita wnioski wynikajace z analizy 32 pozycji literatury w
zakresie wykorzystania metod konwencjonalnych oraz metod sztucznej inteligencji w
robotyce i sterowaniu procesami obrébki mechanicznej. Wskazuje, ze uktady neuronowo—
rozmyte tgcza zdolnos¢ uczenia sie na podstawie analizy dostarczonych danych z regatowym
opisem wiedzy, stanowigc alternatywa metode sterowania i posiadajaca potencjat
wykorzystania jej w rozwigzaniach przemystowych.




Monografia zostata podzielona na trzy gtdwne czesci, w ktdrych Habilitantka prezentuje
implementacje algorytmdéw neuronowo-rozmytych w zagadnieniach sterowania w systemach
zautomatyzowanych.

W rozdziale 3 monografii Habilitantka podjeta prébe wykazania praktycznego zastosowania
uktadéw neuronowo-rozmytych w kompensacji nieliniowosci w hybrydowym sterowaniu
pozycyjno-sitowym robotem przemystowym. Opracowata model dynamiki dla manipulatora
oraz przedstawita synteze sterowania z wykorzystaniem uktadu neuronowo-rozmytego.
Zaproponowany uktad wykorzystano w Sledzeniu trajektorii ruchu efektora oraz $ledzeniu
zadanej trajektorii sitowej. W czesci tej Habilitantka przedstawita dowdd stabilnosci algorytmu
neuronowo-romytego oraz badania symulacyjne dla przyjetej konstrukcji manipulatora. W
pracy zamieszczono rowniez wyniki badan symulacyjnych przeprowadzonych w $rodowisku
Matlab dla dwdch wariantéw sterowania. Wyniki badan symulacyjnych zweryfikowano z
wykorzystaniem obiektu rzeczywistego tj. manipulatora i systemu kontrolno-pomiarowego
umozliwiajgcego pomiar sity i momentu obrotowego. Zrealizowanie pomiary potwierdzity
mozliwos¢ wykorzystania zaproponowanego przez Habilitantke rozwigzania w zadaniu
kompensacji nieliniowosci w sterowaniu robotem.

W rozdziale czwartym monografii Habilitantka podjeta temat wykorzystania algorytméw
neuronowych oraz rozmytych w zadaniu doboru parametréw procesu szlifowania topatek.
Habilitantka przedstawita analize stanu wiedzy na temat zrobotyzowanego szlifowania
topatek. Prezentuje réwniez konfiguracje stanowiska badawczego oraz opis metod
stosowanych w pomiarze parametréw geometrii fopatek. Na podstawie zarejestrowanych
pomiardw i analizie informacji o rozktadnie naddatkéw do szlifowania na powierzchni tfopatki
Habilitantka zaproponowata zastosowanie sieci neuronowej do doboru sity nacisku.
Habilitantka opisata typ sieci neuronowej oraz metode uczenia sieci wykorzystujaca biblioteki
oprogramowania Matlab. Opisata réwniez eksperyment umozliwiajacy okreslenie zaleznosci
pomigdzy sitg a gruboscia zbieranej warstwy materiatu wykorzystang w opracowaniu
bazujgcym na sieci neuronowej oraz logice rozmytej.

W rozdziale pigtym Habilitantka przedstawita przyktady zastosowania metod sztucznej
inteligencji w prowadzeniu kontroli jakosci wykonania pokryw korpuséw lotniczych. Korzysta
w nim z modelu neuronowo-romytego ANFIS dostepnego w pakiecie Matlab analizujac
pomiary wykonane w $rodowisku laboratoryjnym i poréwnujac je z pomiarami wykonanymi
bezposrednio na maszynach technologicznych. Jako cel tych badarn wskazuje opracowanie
sposobu generowania raportu pomiarowego na podstawie pomiaréw realizowanych
bezposrednio na maszynach CNC i odpowiadajacych pomiarom realizowanym na maszynach
CMM. Habilitantka przedstawita 3 etapy realizacji tego zadania. Pierwszy to pomiary na
maszynie wspotrzgdnosciowej w warunkach laboratoryjnych. W kolejnym etapie pomiary
wykonano zaréwno na CNC jak CMM i wykorzystano do uczenia modelu neuronowo-
rozmytego ANFIS. W trzecim etapie Habilitantka wykorzystuje wytrenowany model
neuronowo-rozmyty do korekty pomiaréw z CNC i przygotowania raportu pomiarowego. W
monografii przedstawiono analize pomiaréw i analize btedéw pomiarowych uzyskanych w
kolejnych etapach realizacji opisanego zadania. Wykazano skuteczno$¢ wykorzystania modelu
neuronowo-rozmytego w znaczacym zmniejszeniu btedu pomiedzy pomiarami realizowanymi
na maszynach CMM oraz CNC. Jest to bardzo ciekawa propozycja, ktéra powinna byé
rozwijana z uwzglednieniem kolejnych parametréw opisujacych lokalne warunki obrébki na
badanej maszynie technologicznej.

3



Uwagi krytyczne dotyczace przedstawionej do oceny monografii.

W monografii Habilitantka wykorzystuje okreslenia ,proces szlifowania topatek” oraz
»operacja szlifowania”. Jezeli jest to proces ztozony z kilku operacji szlifowania to brakuje w
rozdziale czwartym opisu poszczegdlnych operacji technologicznych tworzacych proces oraz
opisu specyfikacji technicznej realizacji kazdej z operacji. W monografii wykorzystano
réwnoczesnie zwrot ,operacja szlifowania” co sugeruje, ze jest to pojedyncza operacja
technologiczna.

Habilitantka wykorzystuje rdwniez zwroty ,mate wymagania co do doktadnosci”, ,, doktadnosc
robotdw jest stosunkowo niewielka”, ,,wieksza doktadnos$¢ pomiaru”, , duza precyzja”. Brakuje
w pracy informacji o rozdzielczosci pomiarowej urzadzen wykorzystanego do realizacji
pomiaréw oraz informacji o powtarzalnosci pozycjonowania ramienia robota. W zadaniu
szlifowania topatek pozwolitoby to na zrozumienie relacji pomiedzy rozdzielczoscig pomiaru
zaproponowang metodg skanowania a wartosciami tolerancji wymaganymi podczas obrdbki
powierzchni topatki oraz wartoscig naddatku usuwanego w operacji szlifowania.

W monografii Habilitantka wymiennie stosowane okreslenie sity dobieranej w procesie
szlifowania. Okresla jg jako: ,site nacisku”, ,site docisku”, ,site skrawajacg” oraz ,sity kontaktu
detal-narzedzie”. Brakuje w pracy analizy uktadu sit rozpatrywanego w procesie szlifowania i
odniesienia tego uktadu do wartosci ,sity” dobieranej z wykorzystaniem sieci neuronowej oraz
logiki rozmytej. Wskazano, ze ,sensor sity rejestruje wartosé sity z zaktéceniem” i przestawiono
wartosci sit zmierzonych w 3 osiach. Nie oméwiono jednak metody pomiaru sity, rozdzielczoéci
pomiaru sity oraz nie przedstawiono uktadu pomiarowego.

W pracy brakuje poréwnania przedstawionych metod opartych na wykorzystaniu sieci
neuronowych i logiki rozmytej z metodami klasycznymi stosowanymi w doborze parametréw
obrébki. Nasuwa sig bowiem pytanie czy zastosowanie tych metod w znaczacy sposob
poprawito wyniki obrébki. Ciekawym rozwinigciem tej tematyki bytaby analiza zagrozen
wynikajgcych  z  wdrozenia w petni zautomatyzowanego stanowiska szlifowania
wykorzystujgcego zaproponowane rozwigzania oparte na wykorzystaniu sieci neuronowych i
logiki rozmytej.

Monografia przedstawiona do oceny omawia w pierwszej czesci zagadnienia teoretyczna w
zakresie wykorzystania wskazanych metod w zadaniach modelowania trajektorii ruchu
manipulatora. W kolejnych rozdziatach Habilitantka prezentuje zadanie technologiczne i
zadanie kontrolne zrealizowane z wykorzystaniem algorytméw neuronowo-rozmytych.
Monografia jest przyktadem spdjnej prezentacji tematyki naukowej zaréwno w zakresie
teoretycznym jak i aplikacyjnym. Na szczegd6lng uwage zastuguje potaczenie prac badawczych
modelowych prowadzonych w $rodowisku Matlab z badaniami rozwojowymi realizowanymi
na stanowiskach technologicznych. Takie podejscie skutecznie weryfikuje zatozenia
teoretyczne i jednocze$nie mobilizuje do opracowania rozwiazan o potencjale wdrozeniowym.



Drugg sktadowg osiggniecia naukowego Habilitantki stanowi udziat w opracowaniu cyklu
powigzanych tematycznie artykutdéw naukowych. W ramach zgtoszonego osiggniecia
naukowego przedstawiono nastepujace publikacje:

Artykut 1 — Zrobotyzowane stanowisko z kontrolg sity. Modelowanie inzynierskie, wydany w
czasopismie Open Engineering w roku 2014,

Artykut 2 — Optimization of process parameters of edge robotic deburring with force control,
wydany w czasopi$mie International Journal of Applied Mechanics and Engineering w roku
2016.

Artykut 3 — Robot-operated quality control station based on the UTT method. Open
Engineering, wydany w czasopismie Open Engineering w roku 2017.

Artykut 4 — Experimental study of Inconel 718 surface treatment by edge robotic deburring
with force control, wydany w czasopismie Strength of Materials w roku 2017.

Artykut 5 — Dobdr parametrow systemu zrobotyzowanego z uktadem kontroli sity, wydany w
czasopismie Modelowanie InZynierskie w roku 2018.

Artykut 6 — Application of a 3D Scanner in Robotic Measurement of Aviation Components,
wydany w czasopismie Electronics w roku 2022.

Artykut 7 — TCP Parameters Monitoring of Robotic Stations, wydany w czasopiémie
Electronics w roku 2022.

Artykut 8 — Robotic grinding process of turboprop engine compressor blades with active
selection of contact force, wydany w czasopiémie Tehnicki vjesnik w roku 2022.

Wyniki prac badawczych opisanych w przedstawionym cyklu publikacji naukowych
Habilitantki stanowi spéjny tematycznie obszar badarh w obszarze inzynierii mechanicznej.
Zakres tych badan wskazuje na systematyczne rozwijanie tematyki robotyzacji operacji
technologicznych z wykorzystaniem sterowania realizowanego na podstawie pomiaru
parametréw prowadzonego procesu. W cyklu publikacji oméwiono wieloaspektowo tematyke
wykorzystania pomiaru sity w sterowaniu trajektorig ruchu robotéw przemystowych podczas
realizacji operacji technologicznych. Zaproponowano rozwigzanie z wykorzystaniem informacji
zwrotnych o wartosci sit wystepujacych podczas szlifowania. Przeprowadzone badania pozwolity
na dobdr parametréw prowadzenia procesu obrébki takich jak: sity nacisku, wspétczynnika
narastania i ttumienia sit oraz predko$¢ ruchu narzedzi. Realizacja opisanych zadan
technologicznych wymagata opracowania, wykonania oraz uruchomienia uktadéw pomiarowych
wraz z doborem parametréw ich pracy. Wymagata réwniez opracowania algorytmow analizy
danych oraz wypracowania sygnatéw sterujacych dla uktadéw wykonawczych. W opublikowanych
pracach przedstawiono przyktady optymalizacji uwzgledniajace kryteria zwigzane z typem operacji
technologicznej oraz parametrami obrabianym czesci. Rozwinigciem tych prac sg publikacje
dotyczace wykorzystania w procesie zarzadzania parametrami realizacji operacji technologicznych
algorytméw neuronowo — rozmytych w tym w zadaniu szlifowania topatek kompresora silnika



lotniczego. W artykutach 6-8 opisano propozycjg automatyzacji procesu szlifowania topatek oparta
na wykorzystaniu pomiaréw geometrii obrabianej czesci z wykorzystaniem skaneréw 3D, robotéw
IRB1600 oraz oprogramowania Matlab umozliwiajgcego programowy dobér parametrow
prowadzenia operacji szlifowania. W procesie doboru parametréw szlifowania zaleznych od
wymiaréw naddatku wykorzystano sie¢ neuronowg w zakresie doboru sit nacisku narzedzia oraz
ptynnej regulacji wartosci sity w czasie szlifowania.

Habilitantka przedstawita wktad w opracowanie kaidej z przedstawionych publikac;ji
naukowych. Podsumowujac wktad w realizacje prac naukowych oraz realizacje badan
przemystowych opisanych w przedstawionym cyklu publikacji do najwazniejszych z nich mozna
zaliczyé:

e opracowanie zatozen teoretycznych dla stanowisk zrobotyzowanych,

e opracowanie zatozen teoretycznych dla stanowisk obrébczych z kontrolg sity docisku,

e opracowanie metody doboru parametréw pracy uktadu kontroli sit nacisku,

e realizacja pomiaru sit nacisku i analiza ich wptywu na proces obrébki skrawaniem,

e analiza danych pomiarowych umozliwiajgcych kontrole pozycji i orientacji robota,

e analiza danych opisujacych geometrii fopatek pochodzgcych ze skanera 3D,

e opracowanie modelu neuronowego systemu decyzyjnego do generowania sit nacisku,

e analize danych pomiarowych oraz analize btedéw pomiarowych,

e opracowanie algorytmu wymiany danych pomiedzy neuronowym systemem decyzyjnym i
kontrolerem robota przemystowego.

Trzecig sktadowg osiggniecia naukowego Habilitantki stanowi oryginalne osiagniecie
konstrukcyjne przedstawione w postaci dokumentacji technicznej stacji pomiaréw oraz
szlifowania topatek silnikéw odrzutowych wykonanego w ramach dziatania POIR.01.02.00-00-
0016/15. W projekcie stanowiska Habilitantka uwzglednita realizacje kilku operacji
technologicznych w tym: operacji szlifowanie grzbietu, koryta oraz krawedzi sptywu i natarcia
topatki sprezarki silnika lotniczego. W projekcie stanowiska uwzgledniono réwniez realizacje
funkcji kontrolnej polegajacej na pooperacyjnej ocenie szlifowania i wypracowaniu decyzji o
powtdrzeniu operacji z dobranymi w czasie rzeczywistym parametrami.

W ramach realizacji projektu Habilitantka wykonata:

® opracowanie zakresu funkcjonalnego dziatania stanowiska zrobotyzowanego,

e opracowanie konstrukcji stanowiska,

® przeprowadzenie badar symulacyjnych zakresu ruchu ramienia robota w przestrzeni
roboczej stanowiska,

e analiza kinematyki ruchu ramienia robota,

* analiza bezpieczeristwa pracy stanowiska w kontekscie dyrektywy maszynowej i norm
bezpieczenstwa pracy stanowisk zrobotyzowanych,

e dobdr materiatéw konstrukcyjnych dla stanowiska,

® opracowanie rysunkéw wykonawczych czesci oraz zespotéw montazowych.

Realizacja projektu wykonawczego stanowiska zrobotyzowanego jest duzym wyzwaniem zaréwno
inzynierskim jak i naukowym. Potaczenie wiedzy i umiejetnosci jest bardzo istotne w procesie



przenoszenia badah naukowych do zastosowari przemystowych. Jest podstawg wspdlnego
dziatania o$rodkéw naukowych i przemystu na drodze do wprowadzania innowacji bedgcych
podstawg rozwoju gospodarczego. Oceniam bardzo wysoko umiejetnosé realizacji prac w zakresie:
przedstawienia projektu koncepcyjnego, opracowania na nim badafd symulacyjnych
weryfikujgcych przyjetg koncepcje oraz opracowanie projektu wykonawczego dla stanowiska. Jest
to dziatanie komplementarne pozwalajgce na spdjne potaczenie szeregu wymogéw
funkcjonalnych niezbednych w procesie projektowania maszyn i stanowisk technologicznych.

Podsumowujgc ocene dorobku naukowego przedstawionego w postaci trzech
sktadowych tj. monografii naukowej, cyklu publikacji i autorskiego projektu stanowiska
zrobotyzowanego stwierdzam, ie jest on wynikiem wieloletniego, systematycznego
rozwijania dorobku naukowego oraz zdobywania doswiadczenia wdrozeniowego
realizowanego w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.

Przedstawione w monografii teoretyczne podstawy zwiqzane z uktadami sterowania,
wykorzystanie sieci neuronowych oraz algorytméw rozmytych w realizacji zadan
technologicznych i kontrolnych stanowi istotny wkiad w wprowadzaniu nowych metod
sterowania w aplikacjach przemystowych. W przedstawionym cyklu publikacji naukowych
Habilitantka wyodrebnita indywidualny, merytoryczny udziatu w powstaniu kaidej z
publikacji stanowiqcy wktad w rozwdj inzynierii mechanicznej. W dorobku Habilitantka
wykazata realizacje osiggniecia projektowego stanowiqgce potgczenie wiedzy teoretycznej i
doswiadczenia aplikacyjnego zdobytego w czasie realizacji zadar badawczych.

Na podstawie powyiszej analizy uwaiam, ie osiqggniecia naukowe dr Magdaleny
Muszynskiej wnoszq istotny wkiad w rozwdj dyscypliny inzynieria mechaniczna. W moim
przekonaniu Kandydatka znaczqco rozwineta i powiekszyt swdj dorobek naukowy oraz
doswiadczenie badawcze we wskazanej dyscyplinie. Nalezy rowniez zauwazyé, ze dorobek
naukowy wykazuje wysokq spéjnosc tematyki realizowanej w ramach teoretycznych badar
naukowych oraz projektéw przemystowych. Na uwage zastuguje réwniez opracowanie
samodzielnej monografii naukowej pt. “Zastosowanie algorytméw neuronowo-rozmytych
w automatyzacji wybranych proceséw przemystowych”, bedqcej usystematyzowaniem i
podsumowaniem zrealizowanych prac badawczych.



3. Ocena aktywnosci naukowej i badawczej

Habilitantka wykazata duzg aktywnos¢ w realizacji prac badawczych oraz prezentacji
wynikéw tych prac w publikacjach oraz na konferencja naukowych.

Jest autorka monografii naukowej pod tytutem Zastosowanie algorytméw neuronowo —
rozmytych w automatyzacji wybranych procesdw przemystowych. Jest rowniez wspétautorka
dwdch monografii pt. ,Rozmyte systemy sterowania mobilnych robotéw kotowych” oraz
»Inteligencja obliczeniowa w zastosowaniach inzynierskich —wybrane problemy”. Jest réwniez
autorkg rozdziatu monografii pt. ,Automatyzacja procesu obstugi maszyn CNC z
wykorzystaniem manipulatoréw przemystowych” wydanej w roku 2016 przez oficyne
wydawniczg Politechniki Rzeszowskiej.

Habilitantka jest wspétautorkg 40 artykutéw naukowych opublikowanych w krajowych
oraz zagranicznych wydawnictwach naukowych. Podejmuje w nich tematyke projektowania
zrobotyzowanych stanowisk wytwdrczych, monitorowania parametréw procesu obrébki,
wykorzystania algorytméw neuronowo—-rozmytych w procesie doboru parametréw obrdébki
oraz w systemie sterowania pracg stanowisk.

Podsumowujac aktywnos¢ publikacyjng Habilitantki, po uzyskaniu stopnia doktora byta
wspotautorem 40 publikacji naukowych w tym 20 publikacji indeksowanych w bazie SCOPUS.
Publikacje te zostaty indeksowane odpowiednio: 3 do pierwszego kwartyla (Q1), 6 do kwartyla
drugiego (Q2), 10 do kwartyla trzeciego (Q3) i jedna do kwartyla czwartego (Q4). Publikacja z
roku 2017 o tytule “On-line manipulator tool condition monitoring based on vibration
analysis” opublikowana w czasopi$mie Mechanical Systems and Signal Processing jest
indeksowana w 1 decylu (Top 10%) wedtug bazy SCOPUS i byta cytowana w 40 pracach

naukowych. Sumarycznie prace wspdtautorstwa Habilitantki byty cytowane 179 razy co pozwolito na
osiggniecie indeksu Hirscha IH = 9.

W ramach osiagnig¢ projektowych, konstrukcyjnych i technologicznych nalezy wymienié
autorskie opracowanie projektu stacji pomiaréw oraz szlifowania topatek silnikéw
odrzutowych wykonanych na zlecenie przemystowe w ramach projektu POIR.01.02.00-00-
0016/15. W ramach tego grantu Habilitantka zrealizowata 6 zadan, w éréd ktérych mozna
wymieni¢ prace projektowe, dobdr i testy narzedzi szlifierskich, dobér parametréw operacji
szlifowania, ocena parametréw powierzchni po szlifowaniu oraz opracowanie protokotéw
komunikacyjnych pomiedzy uktadami pomiarowymi i uktadem sterowani robotem.

Habilitantka, po uzyskaniu stopnia doktora prezentowa wyniki prac badawczych na 21
konferencjach naukowych w tym na 5 konferencjach miedzynarodowych oraz 16
konferencjach krajowych. Kandydatka pracowata jako cztonek komitetu naukowego I
Podkarpackiej Konferencji Mtodych Naukowcéw. Petnita réwniez funkcje przewodniczgcego
43 Konferencji Kolegium Dziekanébw Wydziatéw Mechanicznych Polskich Uczelni
Technicznych, ktéra odbyta sie w roku 2023.

Aktywnie uczestniczyta w realizacji miedzynarodowych projektéw badawczych w tym w
projekcie finansowanym z funduszy europejskich JANUS oraz w projekcie finansowanym z
funduszy norweskich EOG. Pracowata jako wykonawca w 3 grantach krajowych finansowanych
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w ramach projektéw POIR, w ktérych zajmowana sie zagadnieniami obrébki przektadni ADT,
przygotowaniem technologicznym mis odlewniczych oraz programowaniem paneli
operatorskich. W kolejnych 2 projektach petnita funkcje kierownika projektu prowadzac i
nadzorujgc prace w zakresie projektowania i diagnostyki uktadéw mechatronicznych.

Realizacja badar naukowych i badan rozwojowych zostata potwierdzona ztozeniem 6 zgtoszen
patentowych w tym 5 zgtoszerh w Urzedzie Patentowym RP oraz 1 zgtoszenia w Europejskim
Urzedzie Patentowym. W wykazie osiggnie¢ naukowych nie wskazano uzyskania ochrony
patentowe]j do zadnego ze wskazanych zgtoszen.

Habilitantka jest aktywnym cztonkiem Polskiego Towarzystwa Mechaniki Teoretycznej i
Stosowanej oraz cztonkiem Polskiego Komitetu Teorii Maszyn i Mechanizméw. Kandydatka
wykazata odbycie stazy w naukowych: w NTNU (Norwegian University of Science and
Technology) oraz w centrum firmy ABB.

Kandydatka w przedstawionej do oceny dokumentacji wskazat brak dorobku w zakresie:

1. cztonkostwa w redakcjach naukowych monografii,

2. opracowania wynalazkdéw oraz wzordw uzytkowych i przemystowych, ktére uzyskaty
ochrone patentowa,

3. udziatu w komitetach redakcyjnych i radach naukowych czasopism,

4. udziatu w zespotach eksperckich i konkursowych.

Podsumowujqc ocene aktywnosci naukowej nalezy stwierdzic, ze Habilitantka wykazata
duiq aktywnos¢ w zakresie dziatalnosci publikacyjnej obejmujqgcej autorstwo oraz
wspoétautorstwo opublikowanych monografii oraz wspdtautorstwo w zakresie publikacji
artykutéw naukowych. Jest to potwierdzane wysokq liczbq punktéw uzyskanych za
publikacje naukowe oraz sumarycznym IF = 35.7. Dorobek ten zostat potwierdzony przez
srodowisko naukowe w postaci cytowania publikacji w liczbie 179 i osiggnietego indeksu
Hirscha IH = 9. Kandydatka nie wykazata dorobku w zakresie 4 aktywnosci naukowych
wymienionych powyzej. Jednoczesnie nalezy zauwazyc bardzo duiq aktywnosé¢ w zakresie
prowadzonych zespotowo prac naukowych i realizowanych :zleceri przemystowych.
Habilitantka wykazata sie réwniez konsekwencjq w realizacji podjetej tematyki naukowej
oraz determinacjq we wdrazaniu wynikéw badanri w rozwiqzaniach przygotowanych dla
przemystu.

Mozina zatem stwierdzic, ze Habilitantka wykazata sie bardzo dobrym dorobkiem w zakresie
aktywnosci naukowej i badawczej.



4. Ocena dziatalnosci dydaktycznej i organizacyjnej

Habilitantka wykazata sie duzg aktywnoscig w zakresie realizacji zadan dydaktycznych oraz
kreowaniu kierunkéw ksztatcenia kadr inzynierskich. Petnita funkcje koordynatora
wydziatowego realizujgc projekt ,Inzynieria mechaniczna dla przemystu lotniczego” na
Wydziale Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej. W ramach projektu
opracowano program studiow oraz modutowe i kierunkowe efekty ksztatcenia. Habilitantka
wykorzystata w procesie kreowania kierunku doswiadczenie zdobyte w czasie realizacji
projektéow przemystowych co pozwolito jej na komplementarne potaczenie wiedzy
teoretycznej i umiejetnosci praktycznymi wymaganych od absolwentéw technicznych
kierunkéw studidw. Doswiadczenie to Habilitantka wykorzystata rowniez petnigc funkcje
promotora pomocniczego w dwéch doktoratach obronionych w dyscyplinie inzynieria
mechaniczna, w ktdrych wspierata tematyke inzynierii produkcji w zakresie produkcji
kadtubdw silnikdw oraz robotyzacji stanowisk produkcyjnych.

W ramach pracy dydaktycznej w latach 2005-2023 prowadzita zajecia z przedmiotéow
mechanika ogdlna, mechanika analityczna, diagnostyka urzgdzern mechatronicznych,
obliczeniowe systemy informatyczne, mechatronika, teoria sterowania oraz metody sztucznej
inteligencji. Byta w tym czasie promotorem 69 prac dyplomowych w tym 31 inzynierskich oraz
38 prac magisterskich obronionych na Politechnice Rzeszowskiej im. Ignacego tukasiewicza.

Tematyka prowadzonych przez Habilitantke zaje¢ dydaktycznych jest $ciéle powigzana ze
specjalnoscig haukowa i obszarem badan naukowych. Za swojg osiggniecia naukowe uzyskata
3 nagrody w tym: nagroda Rektora Politechniki Rzeszowskiej im. Ignacego tukasiewicza za
uzyskanie stopnia doktora nauk technicznych w dyscyplinie mechanika w roku 2015, nagrode
zespotowq IIl stopnia Rektora Politechniki Rzeszowskiej im. Ignacego tukasiewicza za cykl
publikacji dotyczacych nowoczesnej i aktualnej tematyki robotyki przemystowej w roku 2017
oraz nagrode naukowg zespotowg | stopnia Rektora Politechniki Rzeszowskiej im. Ignacego
tukasiewicza za cykl publikacji dotyczacych robotyzacji proceséw przemystowych w roku 2018.

Znaczacy jest réwniez dorobek organizacyjny przedstawiony przez Habilitantke. W latach
2006 do 2016 pracowata jako cztonek wydziatowej komisji rekrutacyjnej. Aktualnie jako
cztonek zespotu ds. weryfikacji osiggniecia efektéw ksztatcenia oraz zespotu zadaniowego
ds. przegladu i oceny programéw studiéw na kierunku Mechatronika. Petni réwniez funkcje
cztonka Rady Wydziatu Budowy Maszyn i Lotnictwa oraz komisji ds. zapewnienia jakosci
ksztatcenia.

Podsumowujac dziatalnos¢ dydaktyczng dr. Inz. Magdaleny Muszynskiej nalezy stwierdzié,
ze wykazata ona istotny dorobek dydaktyczny w zakresie prowadzenia przedmiotéw
zwigzanych z mechanika, mechatronika oraz automatyzacjg i robotyzacjg produkcji. Na uwage
zastuguje doswiadczenie dydaktyczne wykazane przez Habilitantke w zakresie prowadzenia
przedmiotow z zakresu teorii sterowania i metod sztucznej inteligencji, ktére réwnoczeénie
byto rozwijane w ramach prowadzonej tematyki badari naukowych.
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W odhniesieniu do kryteriow formalnych dotyczgcych osiggnie¢ dydaktycznych i
organizacyjnych dla kandydatow ubiegajgcych sie o stopien naukowy doktora
habilitowanego, dr. inz. Magdalena Muszynska spetnia wymogi w zakresie dziatalnosci
dydaktycznej i organizacyjnej.

5. Whnioski korncowe

Na podstawie przeprowadzonej oceny osiggnig¢ naukowych, na ktore sktadajg si¢: monografia
naukowa powigzana z cyklem 8 artykuléw naukowych oraz osiggnigciem konstrukcyjnym
wspolnie z wykazang aktywnoscig naukows, dziatalnoscig dydaktyczng i popularyzatorska
stwierdzam, ze zostaly spelnione kryteria wymagane w procedurze habilitacyjnej zgodnie z
ustawg Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce z dnia 20 lipca 2018 roku.

Skiadam zatem wniosek do Komisji Habilitacyjnej i Rady Dyscypliny Iniynieria
Mechaniczna im. Ignacego Lukasiewicza Politechniki Rzeszowskiej o nadanie
doktor ini. Magdalenie Muszynskiej stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk

ingynieryjno-technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.
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Data i podpis
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