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1. Imie i nazwisko.

Damian Kordos

2. Posiadane dyplomy, stopnie naukowe lub artystyczne — z podaniem podmiotu
nadajacego stopien, roku ich uzyskania oraz tytulu rozprawy doktorskiej.

* Stopien doktora nauk technicznych w dyscyplinie budowa i eksploatacja maszyn,
Rada Wydziatu Budowy Maszyn i Lotnictwa, Politechniki Rzeszowskiej, 2015r.,
tytut rozprawy doktorskiej: ,Synteza algorytmow sterowania samolotem
bezzatogowym”. (Zatgcznik V)

* Dyplom magistra inZyniera na kierunku Mechanika i Budowa Maszyn, w zakresie
Mechatronika, Wydziat Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej,
2007r.,

3. Informacja o dotychczasowym zatrudnieniu w jednostkach naukowych Ilub
artystycznych.

2022; Uniwersytet Rzeszowski — umowa o prace na stanowisku adiunkta w grupie
pracownikéw badawczych, w wymiarze 1/5 etatu w ramach projektu ,Inteligentna
technologia synchronizacji i harmonogramowania ruchu lotniczego z uwzglednieniem
optymalizacji zadan logistycznych dla bezzatogowych systemoéw latajgcych”,

2016- obecnie; Politechnika Rzeszowska, umowa o prace na stanowisku adiunkta
w grupie pracownikéw badawczo- dydaktycznych w wymiarze petnego etatu, Wydziat
Budowy Maszyn i Lotnictwa, Katedra Awioniki i Sterowania — stanowisko adiunkta,

2015- 2016; Politechnika Rzeszowska, umowa o prace na stanowisku asystenta
w wymiarze peftnego etatu, Wydziat Budowy Maszyn i Lotnictwa, Katedra Awioniki
i Sterowania — stanowisko asystenta,

2011- 2015; Politechnika Rzeszowska, umowa o prace na stanowisku asystenta
w wymiarze peftnego etatu, Wydziat Budowy Maszyn i Lotnictwa, Katedra Awioniki
i Sterowania — stanowisko asystenta,

2010- 2011; Politechnika Rzeszowska, umowa o prace na stanowisku asystenta
w wymiarze 3/4 etatu, Wydziat Budowy Maszyn i Lotnictwa, Katedra Awioniki
i Sterowania — stanowisko asystenta,
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2009- 2010; Politechnika Rzeszowska, umowa o prace na stanowisku asystenta
w wymiarze 2/3 etatu, Wydziat Budowy Maszyn i Lotnictwa, Katedra Awioniki
i Sterowania — stanowisko asystenta,

2008- 2009; Politechnika Rzeszowska, umowa o prace na stanowisku asystenta
w wymiarze 1/3 etatu, Wydziat Budowy Maszyn i Lotnictwa, Katedra Awioniki
i Sterowania — stanowisko asystenta.

4. Omowienie osiggnie¢, o ktorych mowa w art. 219 ust. 1 pkt. 2 ustawy z dnia 20 lipca
2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. z 2021 r. poz. 478 z p6zn. zm.).
Omowienie to winno dotyczy¢ merytorycznego ujecia przedmiotowych osiagnieé, jak
i w sposob precyzyjny okresla¢ indywidualny wklad w ich powstanie,
w przypadku, gdy dane osiagniecie jest dzielem wspoélautorskim, z uwzglednieniem
mozliwosci wskazywania dorobku z okresu calej kariery zawodowe;j.

Jako osiggniecie naukowe wskazuje cykl powigzanych tematyczne artykutéw naukowych
zatytutowany ,Zastosowanie systemow wizyjnych w lotnictwie”, ktory sktada sie
z nastepujgcych publikacji:

[A1] D. Kordos, P. Krzaczkowski, P. Rzucidto, Z. Gomdtka, E. Zestawska, and B. Twarog,
‘Vision System Measuring the Position of an Aircraft in Relation to the Runway
during Landing Approach’, Sensors, vol. 23, no. 3, p. 1560, 2023. (IF=3.9),
(artykut— zatacznik nr Al, o$wiadczenia habilitanta i wspétautoréw o wkfadzie
pracy — zatgcznik nr W1)

[A2] D. Nowak, G. Kopecki, D. Kordos, and T. Rogalski, ‘The PAPI lights-based vision
system for aircraft automatic control during approach and landing’, Aerospace,
vol. 9, no. 6, p. 285, 2022. (IF=2.6), (artykut— zatacznik nr A2, oswiadczenia
habilitanta i wspoétautorow o wktadzie pracy — zatgcznik nr W2)

[A3] P. Rzucidto, G. Jaromi, T. Kapuscinski, D. Kordos, T. Rogalski, and P. Szczerba, ‘In-
Flight Tests of Intruder Detection Vision System’, Sensors, vol. 21, no. 21, p. 7360,
2021. (IF=3.847), (artykut— zafacznik nr A3, os$wiadczenia habilitanta
i wspdtautoréw o wktadzie pracy — zatgcznik nr W3)

[A4] P. Rzucidto, T. Rogalski, G. Jaromi, D. Kordos, P. Szczerba, and A. Paw, ‘Simulation
studies of a vision intruder detection system’, Aircraft Engineering and Aerospace
Technology, vol. 92, no. 4, pp. 621-631, 2020. (IF=0.975), (artykut— zatgcznik nr A4,
oswiadczenia habilitanta i wspétautoréw o wkfadzie pracy — zatacznik nr W4)

[A5] G. Jaromi, D. Kordos, T. Rogalski, P. Rzucidto, and P. Szczerba, ‘Selected elements
of visual inspection of the collision avoidance system for light and unmanned
aircraft’, AUTOBUSY-Technika, Eksploatacja, Systemy Transportowe, vol. 20, no.
1-2, pp. 265-271, 2019. (artykut— zatgcznik nr A5, oswiadczenia habilitanta
i wspotautoréw o wktadzie pracy — zatgcznik nr W5)
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[A6]

[A7]

[A8]

Z. Gomolka, E. Zeslawska, B. Twarog, D. Kordos, and P. Rzucidlo, ‘Use of a DNN in
Recording and Analysis of Operator Attention in Advanced HMI Systems’, Applied
Sciences, vol. 12, no. 22, p. 11431, 2022. (IF=2.7), (artykut— zatacznik nr A6,
oswiadczenia habilitanta i wspétautoréw o wkfadzie pracy — zatacznik nr W6)

Z. Gomolka, D. Kordos, and E. Zeslawska, ‘The application of flexible areas of
interest to pilot mobile eye tracking’, Sensors, vol. 20, no. 4, p. 986, 2020.
(IF=3.576), (artykut— zatacznik nr A7, oswiadczenia habilitanta i wspdfautorow
o wktadzie pracy — zatacznik nr W7)

Z. Gomolka, B. Twarog, E. Zeslawska, and D. Kordos, ‘Registration and analysis of
a pilot’s attention using a mobile eyetracking system’, in Engineering in
Dependability of Computer Systems and Networks: Proceedings of the Fourteenth
International Conference on Dependability of Computer Systems DepCoS-
RELCOMEX, July 1-5, 2019, Brundw, Poland, Springer International Publishing,
2020, pp. 215-224. (artykut— zatgcznik nr A8, oswiadczenia habilitanta
i wspdtautoréw o wktadzie pracy — zatgcznik nr W8)

Cykl publikacji naukowych sktada sie z osmiu artykutéw, skoncentrowanych na
zastosowaniu systeméw wizyjnych w lotnictwie. W siedmiu z nich odgrywatem
kluczowa role w opracowaniu koncepcji, rowniez w siedmiu artykutach bytem
wspotodpowiedzialny za konstrukcje i adaptacje metodologicznego schematu badan.
Na potrzeby siedmiu publikacji prowadzitem badania, a w pieciu zajmowatem sie
zarzadzaniem danymi z badan. Dodatkowo, we wszystkich publikacjach uczestniczytem
w rozwoju dedykowanego oprogramowania, w siedmiu angazowatem sie w proces
wizualizacji danych i wynikow, réwniez w siedmiu bytem zaangazowany w walidacje
empiryczng oraz w czterech formalng analize danych. Nadzorowatem
i koordynowatem opracowywanie czterech sposrdd tych artykutéw i zarzadzatem
projektem w kontekscie instytucji przy trzech publikacjach. Wszystkie wymienione
prace sg opatrzone szczegdétowymi zatgcznikami przedstawiajgcymi mdj udziat
W opracowaniu powyzszego cyklu i potwierdzonymi podpisami wspdtautoréow
(zataczniki od W1 do W8).

Sze$¢ artykutow jest indeksowana w bazie Web of Science, a dwa sg na dawnej liscie
B wydanej przez Ministerstwo Nauki i Szkolnictwa Wyzszego

Lotnictwo jest czesto uznawane za jedng z najbardziej konserwatywnych
dziedzin przemystu, gtdwnie ze wzgledu na rygorystyczne standardy bezpieczenistwa
i regulacje, ktére muszg by¢ przestrzegane. Odpowiedzialno$é za zycie ludzkie,
ogromne koszty zwigzane z btedami oraz miedzynarodowy charakter dziaftalnosci
sktadajg sie na srodowisko, w ktérym wprowadzanie nowych technologii jest procesem
skomplikowanym i czasochtonnym. Ta ostroznos$¢ wynika z imperatywu zapewnienia
maksymalnego bezpieczenstwa. Jestem Compliance Certification Engineer (CVE)
zatwierdzonym przez EASA (European Union Aviation Safety Agency), co pozwala mi
wykorzystywaé wiedze z tego zakresu w mojej pracy naukowej i przetamywac
konserwatywne podejscie poprzez wdrazanie nowoczesnych technologii, w tym
systeméw wizyjnych, ktére sg zgodne z wysokimi standardami bezpieczenstwa.
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Chociaz obecnie systemy te sg gtdwnie stosowane w samolotach bezzatogowych
i w kontekscie wojskowym, jest prawdopodobne, ze w niedalekiej przysztosci zyskaja
one znaczacy udziat w lotnictwie cywilnym.

Mimo konserwatywnej natury, lotnictwo jest réwniez dziedzing, w ktorej
nowoczesne technologie mogg znaczaco wptyngé na efektywnosé¢ i bezpieczennstwo.
Systemy wizyjne sg juz obecne w wojskowych statkach powietrznych, gdzie np.
pomagajg w automatycznym rozpoznawaniu i $ledzeniu celéw. Dodatkowo,
w przypadku statkéw powietrznych bezzatogowych, systemy te sg wrecz niezbedne dla
prowadzenia efektywnych dziatan, nie narazajac jednoczesnie zycia pilotow.

W lotnictwie cywilnym potencjalne zastosowanie systemdéw wizyjnych jest
rowniez obiecujgce i czeSciowo toisame 1z zastosowaniami dla systemoéw
bezzatogowych. Mogg one by¢é uzywane do automatycznego rozpoznawania
i unikania przeszkdd, co jest kluczowe dla bezpieczeristwa lotdw. Inne potencjalne
zastosowania to np. analiza stanu pilota w czasie rzeczywistym, systemy
wspomagajgce podczas lgdowania w trudnych warunkach pogodowych czy tez
wizualna diagnostyka stanu technicznego maszyny. Oczywiscie wymieniono tylko
przyktadowe mozliwosci zastosowania wizyjnych systemow w lotnictwie, ktore beda
rozwiniete i poszerzone w dalszej czesci autoreferatu w oparciu o wiedze i wieloletnie
doswiadczenie autora w tym zakresie.

Gtéwng motywacjg do podjecia badan w zakresie implementacji systeméw
wizyjnych w awiacji, oprdécz fascynacji tg tematyka, jest wcigz mate wykorzystanie tych
rozwigzan w obszarze lotnictwa, zwtaszcza zatogowego, gdzie jednoczesnie wystepuje
duze zapotrzebowanie na nowoczesne rozwigzania bazujgce na tej technologii.
W przypadku bezzatogowych statkéw powietrznych sytuacja wyglagda inaczej,
stosowanie technologii bazujgcej na przetwarzaniu obrazu staje sie powoli standardem
i nieodfgcznym elementem kazdego samolotu bezzatogowego. Majgc na uwadze
powyzsze, lotnictwo staje przed wyzwaniem adaptacji nowoczesnych technologii,
ktore mogg znaczgco wptyngé na poziom bezpieczenstwa i efektywnosci operacji.
Dlatego tez, prowadzenie badania i rozwéj w tym obszarze sg nie tylko pozgdane, ale
i niezbedne.

Od poczatku mojej dziatalnosci naukowo- badawczej poruszatem sie w obszarze
réznych zagadnien z zakresu inzynierii mechanicznej, jednak podstawowym obszarem
moich zainteresowan, ktéry wyklarowat sie gtownie po uzyskaniu stopnia doktora sg
systemy wizyjne. Prace nad tg technologig prowadzitem w réznych ujeciach, zaréwno
w postaci wdrozen przemystowych, gtdwnie w obszarze przemystu metalurgicznego
(Zatacznik 4), jak réwniez jako prace naukowo-badawcze. Moje pierwsze rozwigzania z
zakresu systemoéw wizyjnych dotyczyty opracowania metodyki pomiaru potfozenia
powierzchni sterowych w samolocie klasy GA (General Aviation) Czajka MPO2A.
Rozwigzanie to umozliwiato dostarczenie do ukfadu sterowania samolotem informacji
o wartosciach  wychylenia  powierzchni  sterowych  sterow  wysokosci
i kierunku. Dalsze moje badania dotyczyly miedzy innymi wizyjnych systemdéw
antykolizyjnych. W latach 2016-2018 bytem kierownikiem projektu IDAAS (Intruder
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Detection And Avoid System) z ramienia Politechniki Rzeszowskiej, w ramach ktérego
zostat opracowany i przetestowany zaawansowany technicznie system wykrywania
i unikania kolizji w ruchu lotniczym, dedykowany dla lekkich i bezzatogowych statkéw
powietrznych.

Zaprezentowany cykl publikacji dotyczy zastosowania systemow wizyjnych
w lotnictwie. W ramach wskazanego cyklu prac przedstawiono mozliwosc
implementacji systemow wizyjnych w kilku réznych aplikacjach, tj. w postaci systemu
antykolizyjnego, systemu pomiarowego, okreslajgcego potozenie samolotu wzgledem
pasa startowego oraz aplikacji okulograficznej umozliwiajgcej obiektywne okreslenie
poziomu wyszkolenia pilota. W dalszej czesci autoreferatu zostang pokrétce
przedstawione badania i ich wyniki z odestaniami do poszczegdlnych pozycji ze
wskazanego cyklu publikacji.

Artykuty [A3-A5] dotyczg implementacji systemu wizyjnego w ujeciu uktadu
antykolizyjnego, dedykowanego dla samolotdw bezzatogowych i klasy GA (ang.
General Aviation). Poruszona tematyka w powyzszych pracach jest bardzo istotna,
poniewaz wraz ze zdecydowanym zwiekszeniem ruchu lotniczego zwiekszyta sie ilos¢
stabiej wyszkolonych pilotéw amatoréw, co ma bezposrednie odzwierciedlenie
w zwiekszonej liczbie incydentéw i wypadkéw lotniczych w obszarze lotnictwa
niekomercyjnego. Ponadto w najblizszej przysztosci bedzie zdecydowanie postepowata
integracja lotnictwa zatogowego z bezzatogowym we wspadlnej przestrzeni, czego mogg
by¢ przyktadem liczne projekty z tego zakresu np. ERA - Enhanced RPAS Automation,
w ktérym bratem udziat w charakterze wykonawcy. Dziatania takie wprowadzg znaczg
ilos¢ statkéw powietrznych bezzatogowych, do juz mocno obcigzonej przestrzeni, co
zdecydowanie zwiekszy ilo$¢ potencjalnych zagrozen. Ponadto samo wyposazenia
samolotéw niekomercyjnych czesto jest niewystraczajgce w celu zapewnienia
wysokiego poziomu bezpieczestwa np. w oparciu o systemy np. TCAS (ang. Traffic
Collision Avoidance System), ACAS (ang. Airborne Collision Avoidance System), czy
ASAS (ang. Airborne Separation Assurance System), ktére nie s3 wymagane w matym
lotnictwie, realizujgcym loty z widocznoscig - VFR (Visual Flight Rules). W zwigzku
z powyzszym dla samolotéw klasy GA i bezzatogowych zaproponowano system
wizyjny, ktéry mogtby spetniaé¢ funkcjonalnosci systemu ACAS, petnigc role uktadu
bezpieczenstwa, wspomagajgcego pilota.

W celu realizacji powyzszego zadania przeprowadzono szczegétowe analizy

mozliwosci zastosowania omawianej technologii w detekcji innych obiektéw latajgcych
— intruzéw, poruszajacych sie w obszarze lotu jednostki z zainstalowanym wizyjnym
systemem antykolizyjnym [A3, A4].
Przedstawiono strukture systemu i Algorytm Przetwarzania Obrazu (APO)
umozliwiajgce wykrywanie intruzow w réznych warunkach $rodowiskowych [A3-A5].
Ze wzgledu na bardzo wysoki poziom skomplikowania APO byt podzielony na dwa
obszary, oddzielone linig horyzontu (Rys. 1). Pierwszy sektor byt obstugiwany przez
algorytm przygotowany do wykrywania obiektéw na tle nieba, natomiast drugi miat za
zadanie wykrywaé obiekty poruszajgce sie w obrebie i pod linig horyzontu.
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Rys. 1 ldeowy schemat modularnego systemu wizyjnego.

W celu weryfikacji przygotowanych algorytméw opracowano rozne scenariusze,
umozliwiajgce weryfikacje dziatania APO w rdinych sytuacjach moggcych miec
odzwierciedlenie w locie rzeczywistym (Rys. 2) [A5].

i 1 e

TTds

Rys. 2 Przyktadowe scenariusze weryfikacji APO.

Opracowane algorytmy zostaty przebadane w s$rodowisku symulacyjnym, ktére
przygotowano zaréwno w celu prowadzonych testéw zgodnych z opracowanymi
scenariuszami, jak réwniez w celu pozyskania materiatéw do samego przygotowania
algorytméw. Rozwigzanie takie umozliwito w sposéb niskokosztowy zgromadzenie
danych niezbednych do opracowania i weryfikacji APO [A4].
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Rys. 3 Ogdlny widok symulatora (A), stanowisko operatora (B) oraz efekt dziatania APO (C).

Po przeprowadzeniu testow w warunkach symulowanych, rozwigzanie
zaimplementowano na poktadzie samolotu klasy GA — Czajka MPO2A (Rys. 4)
i przeprowadzono badania w locie, ktére rowniez byty prowadzone analogicznie do
badan symulacyjnych [A3, A5].

Rys. 4 Implantacja systemu wizyjnego na pokfadzie samolotu.

Scenariusz badan w locie uwzgledniat réine rodzaje obiektéw — intruzéw do
zweryfikowania. W trakcie realizacji badan wykorzystano samoloty, szybowiec,
paralotnie oraz motoparalotnie. Obiekty te majg rézne witasciwosci dynamiczne lotu.
Konstrukcje tego typu sg najczesciej spotykane podczas lotu w tzw. matym lotnictwie,
a osoby pilotujgce czesto majg niskie kompetencje lotnicze, co moze stanowic realne
zagrozenie.

Ponizej przedstawiono przyktadowe trajektorie lotéw obiektdw biorgcych udziat
w badaniach oraz wyniki w formie zdje¢ jako przyktadowy efekt dziatania
opracowanego systemu (Rys. 5, Rys. 6) [A3].
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Rys. 5 Przyktadowe wykresy trajektorii podczas realizacji badari w locie dwoma intruzami (okregiem zaznaczono
wykonywane scenariusze).

Rys. 6 Przyktadowe wyniki dziatania systemu antykolizyjnego podczas lotdw w srodowisku naturalnym.

Przedstawione rozwigzanie wspomagajgce pilota zostato zweryfikowane
zarowno podczas symulacji, jak réwniez podczas licznych lotdw rzeczywistych,
w  réznych  konfiguracjach, przy réinych  warunkach oswietleniowych
i atmosferycznych. Przedstawiony system wykazat wysoki stopien niezawodnosci
detekcji oraz wykazat stosunkowo prostg mozliwos¢ implementacji na pokfadzie
samolotu bez znacznej ingerencji w strukture pfatowca. Rozwigzanie to byto w stanie
zdecydowanie szybciej i z wiekszej odlegtosci wychwycié intruza niz pilot, ktéry musi
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rownolegle z obserwacjg otoczenia, realizowaé¢ zadania lotnicze. Ostrzezenie
przekazane pilotowi o potencjalnym zagrozeniu wymusito zwiekszenie uwagi podczas
obserwacji na wskazany sektor otoczenia, co miato bezposredni wptyw na podniesienie
poziomu bezpieczenstwa w trakcie lotu. Przedstawiona aplikacja systemu wizyjnego
ma bardzo duze mozliwosci komercjalizacji i wykorzystania w lotnictwie ogdlnym oraz
bezzatogowym, ktére sg najbardziej narazone na potencjalne kolizje podczas lotu,
zwtaszcza gdy ich przestrzenie operacyjne zostang potgczone, czego zapewne
bedziemy $wiadkiem w niedalekiej przysztosci.

Oprocz wykrywania i identyfikacji zagrozen, réwnie istotne jest wspomaganie
pilota podczas newralgicznych faz lotow, z ktérych najbardziej wymagajgcy jest
ostatnia faza, czyli lagdowanie. W artykutach [A2, Al] przedstawiono dwa rdzine
podejscia do tej fazy lotu, jednak obydwa bazujg na wspdlnej technologii, czyli analizie
obrazu.

W artykule ,, The PAPI lights-based vision system for aircraft automatic control
during approach and landing” [A2] opracowano i przedstawiono metodyke podejscia
do lgdowania, w oparciu o wskazania Swiatet PAPI, co stanowi pewnego rodzaju novum
podczas tego typu automatycznych operacji lotniczych. Swiatta PAPI stanowia
standardowe wyposazenie lotniskowe i sg wykorzystywane przez pilotéw do
okreslenia wysokosci wzgledem prawidtowej Sciezki podejscia do ladowania (Rys. 7).
Uwzgledniajgc charakter tego systemu opracowano algorytm wykrywajacy sSwiatta
PAPI i interpretujgcy ich wskazania podczas podejscia do lagdowania (Rys. 7).

¥

load video frame from l
the on-board camera
l conversion of the color model
from RGB to HSV
conversion of the color model l
from RGB to gray scale
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l thresholding with double
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threshold Pbin =220
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HSV component values

1) He <0; 10> A <350; 359>
2) Se€<80; 255>

l 3) Ve <50 255>
dilation with square kernel 8x8
pixels determining vectors of
contours of red objects,
l Sp (the number of vectors)

masking the original video
frame with the binary image

I
Rys. 7 Przyktadowy widok swiattem PAPI podczas ostatniej fazy lotu (z lewej) oraz algorytm przetwarzania danych
pozyskany z kamery (po prawej).

Opracowano réwniez algorytm rozmyty realizujgcy proces lgdowania w oparciu
o pozyskane dane z systemu wizyjnego. Dziatanie systemu przetestowano
w warunkach symulacyjnych jako testy HIL (Hardware In the Loop) na specjalnie do
tego celu przygotowanym stanowisku badawczym (Rys. 8).
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Rys. 8 Schemat stanowiska badari HIL do testow autopilota z wizyjnym uktadem pomiarowym.

Prawidtowe dziatanie zaréwno systemu wizyjnego, jak réwniez uktadu
sterowania mozna zaobserwowac¢ na ponizszym wykresie ukazujgcym wysokos¢
samolotu na $ciezce podejscia (Rys. 9).
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350 T ooce [ T T ] 4
| Soee
. 300 K.
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i | touchdown point
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— aircraft trajectory

~= three reds —> all red
two reds > three reds
two reds > one red
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Rys. 9 Wykres wysokosci samolotu podczas podejscia do Igdowania w oparciu o analize swiatet PAPI.

Inne podejscie do tematyki automatycznego Igdowania w oparciu o system
wizyjny przedstawiono w artykule ,,Vision System Measuring the Position of an Aircraft
in Relation to the Runway during Landing Approach” [Al]l. W tym przypadku na
podstawie pozyskanego obrazu, ktéry poddany jest miedzy innymi procesowi
segmentacji semantycznej, w celu wyodrebnienia ksztattéw pasa, okreslane jest
potozenie samolotu (Rys. 10), zgodnie z algorytmem przedstawionym na Rys. 11.

Rys. 10 Okreslenie pozycji samolotu wzgledem pasa startowego.
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Zaproponowany algorytm okreslajgcy pozycje wzgledem pasa dzieli sie na dwie
czesci; pierwszg realizowang do progu pasa i drugg, gdy samolot znajduje sie nad
pasem. Dziatanie takie podyktowane jest innymi zadaniami oraz cechami obrazu
zrodtowego. Pierwsza cze$é ma za zadnie okreslenie pozycji samolotu wzgledem progu
pasa podczas dolotu. Druga cze$¢ ma okresli¢ doktadne potozenie samolotu nad pasem
wzgledem jego $rodka oraz wysokosci wzgledem niego, co ma zapewni¢ odpowiednia
konfiguracje samolotu, w celu wytracenia predkosci i dokoriczenia fazy Igdowania, czyli
przyziemienia (Rys. 11) [Al].

Frame Semantic »| RWY and Horizon
capture segmentation Line contour fitting

b4

Yes Checking if
whole RWY is No
on the image
y v
Rough detection of Rough detection of
RWY corners Vanishing Point
= A 4
(" RANSAC line fitting of: ~
_horizon line RANSAC line fitting of:
- horizon line
- frontal RWY edge 1200
- two longitudinal RWY edges - two longitudinal RWY
~ _ edges )

v

4 Determining NN input data:
- Coordinates of Vanishing
Point
- Angle between longitudinal

v

(" Determining NN input data: N
- Coordinates of  Vanishing
Point

- Angle between longitudinal
RWY edges and frontal RWY R & &

WY ed,
edge \ Bes J/
- Length of frontal RWY edge
h 4
N Prediction:
h 4 - Heigh above RWY [m)]

Prediction: - Difference between RWY
- Distance to RWY [m] and A/C heading [degrees]

- Heigh above RWY [m]
- Centerline deviation [m]

Rys. 11 Algorytm analizy obrazu z uwzglednieniem pozycji samolotu wzgledem pasa.

Poruszona tematyka i sposéb realizacji pomiaru potozenia samolotu wzgledem
pasa sg niezwykle istotne i umozliwiajg ladowanie na lotniskach, ktére nie posiadajg
zadnego dodatkowego wyposazenia, czy specjalnych znacznikéw, co jest bardzo
pozadang cecha prezentowanego rozwigzania. Nalezy zauwazy¢, ze gtéwny algorytm
przetwarzania informacji bazuje na sztucznych sieciach neuronowych, dlatego wymaga
duzej ilosci danych do nauki interpretacji materiatu wizyjnego. Pozyskanie niezbednej
ilosci danych z podejs¢ do lgdowania w drodze lotédw rzeczywistych jest niezwykle
drogie i czasochtonne, dlatego opracowano innowacyjna metode umozliwiajgca
pozyskanie danych z lotéw symulowanych. Opracowana metodologia wykorzystuje
srodowisko X-Plane, jako Zzrédto symulacji pozycji i dynamiki obiektu podczas podejscia
do lgdowania. Z kolei dane wizyjne pozyskiwane s3 z aplikacji Google Earth, sprzezonej
z symulatorem X-Plane w oparciu o autorskie oprogramowanie. Rozwigzanie to
umozliwia pozyskanie wizyjnych danych satelitarnych na bardzo wysokim poziomie
graficznym (Rys. 12) i zgodnych z dynamikg prawdziwego samolotu. Ponadto wizyjne
dane satelitarne sg regularnie uaktualniane, wiec wieksze zmiany w obrebie lotniska,
moggce miec realny wptyw na dziatanie algorytmu bedg uwzglednione w procesie
uczenia, czy douczania algorytmu.
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Rys. 12 Metodologia pozyskania danych uczqcych.

Dziatanie przedstawionego systemu zostato zweryfikowane zaréwno w $rodowisku
symulacyjnym, jak réwniez podczas lotu na samolocie klasy GA — Czajka MPO2A, gdzie
dane wynikowe z systemu wizyjnego zostaly pordwnane z danymi z ukfadu
pomiarowego samolotu, tj. GNNS i wysokosciomierza barometrycznego, co zostato
przedstawione na przyktadowych wykresach (Rys. 13).

120 700
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Rys. 13 Poréwnanie dziatania systemy wizyjnego (kolor niebieski) z dziataniem odpowiednich przyrzqdéw
klasycznych — wysokosciomierz barometryczny, GNSS oraz AHRS (kolor pomarariczowy)

Szczegdtowa analiza wykresdw oraz inne przyktady danych z badan w locie znajduje sie
w omawianym artykule [A1].

Reasumujgc, na podstawie opracowanej metodyki, systemy wizyjne mogg
z powodzeniem by¢ wykorzystywane jako uktad pomiarowy do realizacji zaréwno
najtrudniejszej fazy lotu, czyli lgdowania, ale rowniez startu, na co wskazuje algorytm
umozlwiajacy okreslenie pozycji samolotu bezposrednio nad pasem [Al].
Zastosowanie opracowanej metodyki pozyskania danych uczacych w oparciu
o stanowisko symulacyjne umozliwia nisko kosztowe przygotowanie algorytmu do jego
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wykorzystania i zweryfikowania na dowolnym lotnisku. Rozwigzanie to moze byc¢
z powodzeniem zastosowane zaréwno do nawigacji samolotéw bezzatogowych, jak
réwniez samolotow lotnictwa ogdlnego jako ukfad wspomagajacy pilota — wizyjny
odpowiednik systemu ILS (Instrumental Landing System).

Kolejnym obszarem, dos¢ nieoczywistym w pierwszym podejsciu, ale w ktérym
z powodzeniem mozna wykorzystaé systemy wizyjne jest obszar interakcji pilot —
samolot, czyli uogdlniajgc HMI (ang. Human Machine Interface). W przypadku
samolotdw moga to by¢ np. wskazania wszystkich przyrzadéw poktadowych (Rys. 14).
Obserwacja tej interakcji moze byé wykorzystana do oceny poziomu wyszkolenia
pilota, podczas lotdw na symulatorze, czy lotéw szkoleniowych, co zostato
przedstawione w artykutach [A7, A8].

{1/ 4

Rys. 14 Stanowisko pomiarowe (a) oraz widok przyrzqddw w kokpicie uzywanych podczas testow (b)

W artykutach [A6 — A8] opracowano metodologie badania interakcji pilota z kokpitem
samolotu, skupiajac sie na gtéwnych przyrzgdach poktadowych (Rys. 14). Do tego celu
wykorzystano i porédwnano dziatanie réinych rozwigzan technicznych, wiacznie
z opracowaniem wtasnych systemow analizy otrzymanych danych pomiarowych [A6,
A7].

Badania zostaty prowadzone na matej grupie pilotéw posiadajgcych licencje CPL(A)
(ang. Commercial Pilot License (Aeroplane)) z uprawnieniami do wykonywania lotéw
wedtug wskazan przyrzadow (Instrument Rating (IR)) oraz na grupie pilotéw bez
przeszkolenia w lotach wedtug wskazan przyrzgdéw.

Badanie polegato na okresleniu weryfikacji ilosci fiksacji wzroku na poszczegdlnych
wskaznikach lotniczych - AOI (ang. Area Of Interest), gdzie nie tylko samo spojrzenie na
przyrzad byto istotne, ale rowniez czas tej fiksacji (Rys. 15).

Rys. 15 Przyktadowy wykres ilosci fiksacji poszczegdlnych przyrzqddw lotniczych.
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Wyniki badan, choc¢ nie byty przeprowadzone na duzej grupie oséb z uwzglednieniem
np. wieku czy pfci to jednak wykazaty zdecydowang mozliwo$é wykorzystania tej
technologii do oceny wynikéw postepéw pilotdw, co mozna zaobserwowaé na
przyktadowych danych z Tab. 1. [A7, A8].

Tab. 1 Procentowy udziat wykorzystania poszczegdlnych przyrzqdow podczas lotu dla pilotow VFR i IFR

Value (%)

Instruments VER Pilot IFR Pilot

P01 P02 P03 Po4 P05 P06 P07 P08 P09 P10
Attitude indicator 6944 3236 6094 7923 67.01 4246 3906 39.72 57.89 54.6
Speed indicator 3.14 0.00 6.07 1.00 7.54 2.61 2.82 0.81 1.29 0.39
Altimeter 2.86 0.49 2.19 4.71 0.07 3.03 2.12 2.63 0.64 1.74
RMI indicator 0.00 2.74 0.39 0.00 0.07 0.11 0 0.02 0 0
VOR/ILS indicator 23.02 58.52 28.08 1448 22,6 4345 4768 4861 3947 38.11
Vertical speed indicator ~ 1.52  4.81 227 059 208 805 832 7.89 0.71 5.16
Turn coordinator 0.00 0.00 0.00 0.00 0.62 0.29 0 0.32 0 0
CDI indicator 0.02 1.09 0.04 0.00 0.00 0 0 0 0 0

Badania okularograficzne, jako rozwigzanie nieinwazyjne i niewptywajgce na dziatania
pilota podczas lotu symulowanego, mogtyby by¢ obiektywng metodg do oceny
poziomu umiejetnosci pilotéw na rdznych etapach szkolenia. Aktualnie nie istniejg
zadne obiektywne metody weryfikacji poziomu wyszkolenia, cata ocena bazuje na
subiektywnej ocenie instruktora.

Tematyka ta jest rowniez istotna ze wzgledu na dziatania instytucji unijnych,

miedzy innymi EASA (European Union Aviation Safety Agency), ktdére dazg do
zmniejszenia liczby zatogi samolotéw liniowych. W zwigzku z czym realizowane s3
liczne projekty, np. COAST — Cost Optimizcd Avionics SysTem, w ktérym jestem
zaangazowany w charakterze wykonawcy. Projekty te majgce na celu miedzy innymi
opracowanie awioniki umozlwiajgcej maksymalne odcigzenie i wspomaganie decyzji
pilota. Na dtuzszag mete ma zmniejszy¢ ilos¢ personelu wysoko wykwalifikowanego,
niezbednego do bezpiecznego pilotazu samolotéw pasazerskich.
Rozwigzanie zaproponowane w artkutach [A6 — A8] mogg by¢ wykorzystane
z powodzeniem do testowania interakcji pilotdw z nowymi urzadzeniami w celu
okreslenia ich czytelnosci przy przekazywaniu informacji oraz skali wykorzystania ich
w roznych sytuacjach w trakcie lotu.

Do najwazniejszych oryginalnych osiggnieé zaprezentowanych we wskazanym cyklu
publikacji nalezy zaliczy¢:

* Opracowanie koncepcji oraz algorytméw systemu antykolizyjnego,

umozlwiajgcego identyfikacje innych obiektéw latajgcych —intruzéw w oparciu

o system wizyjny,

* Opracowanie metodologii weryfikacji systemu antykolizyjnego i innych
w specjalnie przygotowanym srodowisku symulacyjnym,
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* Opracowanie metodologii podejscia do lgdowania z wykorzystaniem systemu
wizyjnego, interpretujgcego informacje kodowang przez swiatta PAPI,

* Opracowanie metodologii oraz algorytméw  systemu  wizyjnego,
umozliwiajgcego wykonanie podejscia do lgdowania oraz przyziemienia
w oparciu wytacznie o dane wizyjne pasa startowego.

* Opracowanie metodologii szybkiego i taniego pozyskania danych uczacych
w oparciu o stanowisko wykorzystujgce srodowisko X-Plane — modelujace ruch
i dynamike samolotu oraz srodowisko Google Earth — generujgce oczekiwany
strumien wideo,

* Opracowanie metodologii bazujgcej na systemie wizyjnym, umozliwiajgcej
obiektywna ocene poziomu wyszkolenia pilotéw,

* Opracowanie inteligentnej technologii, umozliwiajgcej rejestracje i analize
uwagi pilota, eliminujgcej ograniczenia technologiczne komercyjnych
rozwigzan.

5. Informacja o wykazywaniu sie¢ istotng aktywno$cia naukowg albo artystyczna
realizowang w wiecej niz jednej uczelni, instytucji naukowej lub instytucji kultury,
W szczegollnosci zagranicznej.

W roku 2022 bytem przez 6 miesiecy zatrudniony na stanowisku adiunkta w grupie
pracownikéw badawczych w oparciu o umowe o prace w wymiarze 1/5 etatu na
Uniwersytecie Rzeszowskim. Zatrudnienie odbyto sie w ramach realizacji projektu
»lnteligentna technologia synchronizacji i harmonogramowania ruchu lotniczego
z uwzglednieniem optymalizacji zadan logistycznych dla bezzatogowych systemoéw
latajgcych”.

Kooperacja z Uniwersytetem Rzeszowskim w ramach réznych projektéw badawczych
rozpoczeta sie w roku 2019 i jest kontynuowana, czego efektem oprécz zatrudnienia
w ramach projektu sg liczne artykuty naukowe.

Ponadto moja wspétpraca z innymi srodowiskami naukowymi, zaréwno krajowymi
i europejskimi moze by¢ przedstawiona w postaci duzej ilosci zrealizowanych projektéw,
w ramach ktdérych opracowywane sg nowe technologie, czy standardy — wybrane
projekty zastawiono w ponizszej tabeli (Tabela 1).

Tabela 1. Zestawienie wybranych projektow badawczych

Nazwa projektu Charakter
el udziatu
Safe Automatic Flight Back and Landing of Aircraft (PRz) , 6 Program Ramowy —
. ) wykonawca
Implementacja uktadu sterowania samolotu 132 (klasy GA)
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6.

ACP7-GA-2008-211439 - SCARLETT - Scalable and Reconfigurable Electronics

konawca
Platforms and Tools w W
KB/68/12823/ ITI-B/U/08/7312/G/1 - Wielofunkcyjny dwumiejscowy
. . . wykonawca
motoszybowiec nowej generacji
. gtéwny
O R00 0116 11 - LOT - Latajacy Obserwator Terenu
wykonawca
POIG.0101.02-00-015/08 - Projekt Kluczowy ,Nowoczesne technologie
. , . " wykonawca
materiatowe stosowane w przemysle lotniczym
O R0O0 0089 11 — MAP - Miniaturowy system sterowania i nawigacji dla latajgcej
) wykonawca
platformy bezzatogowej
PBS2/B6/19/2013 — MYSTERY - Metodyka syntezy systemu sterowania statkiem wykonawca
powietrznym z uwzglednieniem sytuacji podwyzszonego ryzyka y
Projekt dla Europejskiej Agencji Obrony — ERA - Enhanced RPAS Automation wykonawca
DOB-BIO7/23/02/2015 - System zdalnego kierowania oraz monitoringu pracy
psoOw stuzbowych do dziatan granicznych i specjalnych, prace dla firmy HTRC Sp. wykonawca
Zo.o.
IDAAS - Intruder Detection And Avoid System (PRz), oprac. Algorytmédw
Przetwarzania i analizy Obrazow (APO) dla potrzeb lotniczego, poktadowego kierownik
systemu antykolizyjnego, kierownik B+R
COAST — Cost Optimizcd Avionics SysTemw ramach Clean Sky 2 (Grant
wykonawca
Agreement No. 945535)
DOB-SZAFIR/01/A/027/03/2021 - CriNet, Critical Network SDN Security System
wykonawca

- System bezpieczenstwa sieci SDN dla infrastruktury krytycznej

OSIAGNIECIA DYDAKTYCZNE

Informacja o osiagnieciach dydaktycznych, organizacyjnych oraz popularyzujacych
nauke lub sztuke.

* Jestem promotorem pomocniczym doktoratu Pana Pawta Dyrdy, ktérego
tematyka jest opracowanie metodyki oceny zmeczenia pilotdw na podstawie

pomiaru kondycji i jakosci wykonywanych zadan lotniczych.

* Jestem opiekunem stazystki z Uniwersytetu Rzeszowskiego, Pani mgr inz. Ewy
Zestawskiej, ktéra w ramach stazu zajmuje sie tematem: ,Wykorzystanie
technologii algebraiczno logicznej do zadan optymalizacji dyskretnych proceséw
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logistycznych dla bezzatogowych statkow powietrznych”, co jest elementem
badan bezposrednio zwigzanych z tematyka jej rozprawy doktorskiej.

Prowadzitem warsztaty naukowo dydaktyczne dla Komendy Wojewddzkiej Strazy
Pozarnej w Rzeszowie w 2015 r.

Prowadzitem wyktady na studiach podyplomowych dla PZL Mielec z przedmiotu:
Systemy radiowe, nawigacyjne i radarowe

Petnie obowigzki wyktadowcy w Wydziale Budowy Maszyn i Lotnictwa —
Zatwierdzonej Organizacji Szkolenia Personelu Obstugi Technicznej Part-147
zgodnie z wymaganiami przepisow EASA Part-147 punkt 147.A.105 oraz
147.A.110, 2008 r.

Pracujgc w Politechnice Rzeszowskiej im. Ignacego tukasiewicza w latach 2008 —
2023 prowadzitem zajecia dydaktyczne z nastepujgcych przedmiotow:

Wykiady:

- Telekomunikacja- koordynator

- Metody symulacji w lotnictwie - koordynator

-Ukfady automatyki w przemysle lotniczym — koordynator

- Elektrotechnika i elektronika - koordynator

-Elektronika przemystowa — koordynator

-Teoria sterowania - koordynator

-Systemy radiowe, nawigacyjne i radarowe — studia podyplomowe - PZL MIELEC

Cwiczenia:

-Metody symulacji w lotnictwie — koordynator
- Elektrotechnika i elektronika - koordynator

Laboratoria:

- Telekomunikacja - koordynator

-Technika symulacji lotu - koordynator

-Ukfady automatyki w przemysle lotniczym — koordynator
-Elektronika przemystowa — koordynator

- Elektrotechnika i elektronika - koordynator

-Teoria sterowania - koordynator

-Podstawy elektroniki

-Telematyka w transporcie

-Urzadzenia radiowe

-Wyposazenie radiowe
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Projekty:

-Projekt inzynierski - koordynator

W trakcie mojej pracy w Politechnice Rzeszowskiej im. Ignacego tukasiewicza
bytem promotorem:

- 41 pracinzynierskich,
- 21 prac magisterskich.

Ponadto, zrecenzowatem:

- 45 pracinzynierskich,
- 18 prac magisterskich.

Opracowatem karty przedmiotéw i wyktady z nastepujacych przedmiotéw:
- Telekomunikacja

- Metody symulacji w lotnictwie

- Uktady automatyki w przemysle lotniczym

- Elektronika przemystowa

Opracowatem stanowiska laboratoryjne na potrzeby przedmiotéw:
-Telekomunikacja

-Technika symulacji lotu

-Uktady automatyki w przemysle lotniczym

-Elektronika przemystowa

-Teoria sterowania

-Podstawy elektroniki

-Telematyka w transporcie

-Urzadzenia radiowe

-Wyposazenie radiowe

Prowadzitem dodatkowe zajecia z programowania w jezykach Visual Basici CH# dla
zainteresowanych studentéw (2010 — 2013)

Opublikowatem dwa artykuty z udziatem studentow:

- Tokarski and D. Kordos, ‘Projekt aplikacji mobilnej dla lotnictwa ogdélnego’,
Advances in Mechanical and Materials Engineering, vol. 34, no. 295 (2), pp.
223-234, 2017.

- Pawlak, P. Gométka, D. Kordos, and Z. Gométka, ‘Badanie mdzgu pilota podczas

lotéw na symulatorze’, Advances in Mechanical and Materials Engineering, vol.
34, no. 295 (2), pp. 211-221, 2017.
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OSIAGNIECIA ORGANIZACYINE
0Od 2021 r. jestem cztonkiem Komisji ds. Wspdtpracy z Przemystem

W latach 2013 — 2019 bytem Asystent Przewodniczgcej CZT AERONET ,Dolina
Lotnicza”

2023r. — Cztonek Komitetu Programowego 30th International Conference on
Neural Information Processing

2022r. — Przewodniczacy Komitetu Organizacyjnego IIl Aviation and Space
Congress,

2022r. — Przewodniczgcy Komitetu Organizacyjnego XV Research and Education
in Aircraft Design.

2022r. — Przewodniczacy Komitetu Organizacyjnego XVI European Workshop on
Aircraft Design Education.

2020r. — Wiceprzewodniczacy Komitetu Organizacyjnego XIV Research and
Education in Aircraft Design

2020r. — Wiceprzewodniczacy Komitetu Organizacyjnego XV European Workshop
on Aircraft Design Education

2019r. — Cztonek Komitetu Organizacyjnego Il Aviation and Space Congress.

2017r. — Cztonek Komitetu Organizacyjnego |V Euro GNC - CEAS Specialist
Conference on Guidance, Navigation & Control

2016r. — Cztonek Komitetu Organizacyjnego | Aviation and Space Congress.

Cztonek Komitetu Organizacyjnego :
- VIl — Konferencja Awioniki

- VI — Konferencja Awioniki

-V — Konferencja Awioniki

od 2015r. — Cztonek Komitetu Organizacyjnego. Konferencje Centrum
Zaawansowanych Technologii AERONET Dolina Lotnicza, cykliczne (co pot roku —
czerwiec / grudzien).

Aktywny cztonek Samorzadu Doktorantow Politechniki Rzeszowskiej
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*  Wspdtzatozyciel PDUT — Porozumienia Doktorantéw Uczelni Technicznych

* W latach 2010 — 2015 bytem opiekunem miedzynarodowego Kota Naukowego
Euroavia

Oprocz kwestii wymienionych w pkt. 1-6, wnioskodawca moze poda¢ inne informacje,
wazne z jego punktu widzenia, dotyczace jego kariery zawodowe;j.

Praktycznie od poczatku pracy naukowej wspétpracuje z przemystem, gtéwnie
lotniczym i kosmicznym ale réwniez medycznym, narzedziowym oraz ciezkim. Moje
doswiadczenia oraz zdobyta wiedza w rzeczywistych warunkach przemystowych ma
duzy wptyw na zajecia ze studentami, ktoére prowadze np. poprzez bezposrednie
odwotania do rozwigzan przemystowych, czy w formie inspiracji studentéw w drodze
realizacji zajec z przedstawicielami roznych gatezi przemystu.

Ponizej przedstawie najwazniejsze informacje nie wymienione we wczesniejszym
materiale.

* Poza przedstawionymi materiatami ukazujgcymi obszary i mozliwosci
zastosowania systemow wizyjnych w lotnictwie w ramach przedstawionego
cyklu publikacji (pkt. 4), opracowatem jeszcze nie publikowang koncepcje
i metodologie badania pilotdw pod katem wptywu zmeczenia na jakos¢
wykonywanych zadan lotniczych. Zaproponowany system okresla poziom
zmeczenia, analizujgc zachowanie pilota w trakcie lotu.

Rys. 16 System wizyjny umozlwiajgcy okreslenie poziomu zmeczenia pilota.

Do czynnikdw zwigzanych z systemami wizyjnymi i majgcych wpltyw na
okres$lony poziom zmeczenia, brane jest pod uwage ilos¢ i czas mrugnie¢,
ziewniecia i czas ich trwania oraz wykrycie dtoni w obszarze gtowy, sugerujacy
np. przecieranie oczu, czy twarzy, co czesto jest czynnikiem wystepujgcym przy

21



Autoreferat

zmeczeniu i znuzeniu. Badania wstepne prowadzone byty na symulatorze lotu
i zostaty analizowane w kooperacji z pracownikami Kolegium Nauk Medycznych
Uniwersytetu Rzeszowskiego. W nastepnym etapie badan dane opisujace
zachowanie pilota zestawione zostang z danymi zarejestrowanymi z poziomu
symulatora lotu, opisanych pod katem jakosci wykonywanych manewréw
lotniczych (Rys. 16).

W ramach pracy w firmie PILC sp. z 0. 0. w projekcie ,Zintegrowanego Sytemu
Wspomagania Procesu Szkolenia Spadochronowego” na stanowisku kierownik
B+R, opracowatem koncepcje systemu wizyjnego umozliwiajgcego bezstykowy
pomiar potozenia uchwytéw sterowniczych (Rys. 17).

Rys. 17 System pomiaru potoZzenia uchwytow sterowniczych podczas badan w locie

System ten bazuje na kamerach umieszczonych na kasku skoczka (Rys. 17),
rozmieszczonych w sposdb umozliwiajacy obserwacje linek sterowniczych. Linki
byty oznaczone markerami umozliwiajgc okreslenie (z wymagang doktadnosci
+/- 2[cm]) wychylenie uchwytu sterowniczego (Rys. 18).

Rys. 18 Zdjecie z badan w locie, podczas weryfikacji dziatania systemu wizyjnego umozlwiajgcego pomiar
potozenia uchwytow sterowych

Rozwigzanie zostato przebadanie podczas lotdw rzeczywistych i wykazato
swojg wysokg przydatnosé i byto wykorzystywane do pozyskania niezbednych
danych pomiarowych w ramach projektu, jako integralny element pomiarowy.
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Od roku 2013 jestem zatrudniony w ramach umowy o prace w niepetnym
wymiarze etatu na stanowisku CVE (Compliance Verification Engineer) —
zatwierdzonym przez EASA w firmie PILC.

Réwnolegle w latach 2018- 2022 bytem kierownikiem B+R zatrudnionym réwniez
na UMoOWE 0 prace w niepetnym wymiarze etatu w firmie PILC sp. z 0. o.

Nawigzatem liczne wspotprace pomiedzy Politechnikg Rzeszowska, a firmami
z réinych gatezi przemystu, a moje kontakty przekfadajg sie rowniez na
dodatkowe branzowe zajecia/ wyktady dla zainteresowanych studentéw np.
prowadzone przez przedstawicieli z centrali ESA (European Space Agency),
Tarnowskich Zaktadéw Mechanicznych, czy firmy Eurotech.

Za swojq prace otrzymatem nastepujgce nagrody:

2022 Nagroda Rektora Politechniki Rzeszowskiej za autorstwo/
wspotautorstwo patentu(Zatgcznik N1),

2022 Nagroda Rektora Politechniki Rzeszowskiej za autorstwo/
wspotautorstwo publikacji (Zatgcznik N2),

2021 Nagroda Rektora Politechniki Rzeszowskiej za autorstwo/
wspotautorstwo publikacji (Zatgcznik N3),

2019r. Brgzowy medal nadany przez Prezydent RP za dtugoletnig stuzbe
(Zatacznik N4),

2016r. Nagroda indywidualna Ill stopnia nadana przez Rektora Politechniki
Rzeszowskiej za uzyskanie stopnia doktora nauk technicznych w dyscyplinie
budowa i eksploatacja maszyn (Zatacznik N5),

2015r. Nagroda indywidualna Il stopnia nadana przez Rektora Politechniki
Rzeszowskiej za opieke nad studenckim Kotem Naukowym Euroavia
(Zatacznik N6).

W latach 2011 — 2015 bytem stypendysta w ramach projektu pn. , Podkarpacki
Fundusz Stypendialny dla Doktorantéw”. Projekt byt skierowany do osdb,

ktore posiadaty otwarty przewdd doktorski, a ich dysertacje i badania naukowe
sprzyjaty rozwojowi jednego z sektorow gospodarki kluczowych dla rozwoju
wojewddztwa podkarpackiego, okreSlonych w Regionalnej Strategii
Wojewddztwa Podkarpackiego.

Dodatkowo, posiadam nastepujgce certyfikaty bedgce potwierdzeniem
odbytych szkolen:

Do-178C/ED-12C : SOFTWARE AEROSPACE CERTYFICATION, 2014 r.
Certyfikat Urzedu Lotnictwa Cywilnego — Wymagania z zakresu ochrony
srodowiska Organizacji zatwierdzonych wedtug Part 21 Podczes$¢ J, 2015r.
TUV NORD - certyfikat — Wymagania PART 21, 2014r.
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TUV NORD - certyfikat — Wymagania EASA PART 66, PART 147, 2008r.

Certyfikat ASAT — Testowanie wigzek elektrycznych oraz catych statkow
powietrznych w Polsce i na Swiecie, 2014r.

Certyfikat AEROFLEX — Pomiary i sprawdzenie systemdw awionicznych, 2013r.

(podpis wnioskodawcy)
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