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Wykaz osiagnieé¢ naukowych albo artystycznych, stanowiacych znaczny wklad w rozwaj

okreslonej dyscypliny

Informacje zawarte w poszczegolnych punktach tego dokumentu powinny uwzgledniac

podzial na okres przed uzyskaniem stopnia doktora oraz pomiedzy uzyskaniem stopnia

doktora a uzyskaniem stopnia doktora habilitowanego.

WYKAZ

OSIAGNIEC NAUKOWYCH ALBO  ARTYSTYCZNYCH,

O KTORYCH MOWA W ART. 219 UST. 1. PKT 2 USTAWY
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 powiagzanych tematycznie artykuléw naukowych, zgodnie z art. 219 ust. 1.

pkt 2b ustawy:

Artykuly opublikowane po uzyskaniu stopnia doktora:

[1]

[2]

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).

Moj wkiad merytoryczny w powstanie artykutu polegal na opracowaniu koncepcji oraz
sposobu realizacji techniki programowania robotéw przemystowych z wykorzystaniem trakera
laserowego.  Wspottworzylem metodyke realizacji  procesu programowania  oraz
oprogramowanie.  Przygotowatem  koncepcje  zastosowania  opracowanej  metody
w rzeczywistych stacjach zrobotyzowanych. Odpowiadatem za opracowanie i implementacjg
algorytmu przeliczania wspotrzednych zmierzonych przez traker na wspotrzedne w uktadzie
bazowym robota. Zajmowatem si¢ redakcjg oraz przygotowaniem artykutu. Os$wiadczenia
wspotautorow: Zatacznik 5.

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 MNiSW 140 pkt.,
IF=2,69 (w roku wydania).

Moéj wkiad merytoryczny w powstanie artykutu polegal na opracowaniu koncepcji aplikacji do
komunikacji trakera laserowego z robotami. Wspottworzytem metodyke realizacji komunikacji
oraz opracowalem wytyczne zwigzanych z pozyskaniem i przetworzeniem danych z trakera
laserowego.  Przygotowalem  koncepcje  zastosowania  opracowanego  rozwigzania

w rzeczywistych stacjach zrobotyzowanych. Bylem odpowiedzialny za opracowanie autorskie
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[3]

[4]

[5]

artykulu oraz za administrowanie projektem powstania aplikacji. O$wiadczenia wspotautoréw:

Zakacznik 5.

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. Wedlug
MNiISW 100 pkt., IF=10,229 (w roku wydania, obecnie 1F=0,7).

Mo¢j wklad merytoryczny w powstanie artykutu polegat na opracowaniu projektu modutu
i struktury komunikacji z elementami stacji zrobotyzowanej. Wspottworzylem metodyke
realizacji komunikacji oraz opracowalem wytyczne zwigzane z  pozyskaniem
i przetworzeniem danych z czujnikow stykowych. Przygotowalem koncepcj¢ zastosowania
opracowanego rozwigzania w rzeczywistych stacjach zrobotyzowanych. Opracowywalem
algorytm oraz wykonatem testy funkcjonowania modutu. Bylem wspotodpowiedzialny za
administrowanie projektem powstania urzadzenia. O$wiadczenia wspotautorow: Zatacznik 5.
Szybicki, D., Kurc, K., Gierlak, P., Burghardt, A., Muszynska, M., & Uliasz,
M. (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.

Moj wkiad merytoryczny w powstanie artykutu polegal na opracowaniu koncepcji realizacji
techniki programowania robotow przemystowych z wykorzystaniem wirtualnej rzeczywistosci.
Opracowatem metodyke projektowania stacji zrobotyzowanych z wykorzystaniem wirtualnej
rzeczywistosci. Zajmowalem si¢ opracowaniem cyfrowego blizniaka stacji zrobotyzowane;j.
Opracowatem metodyke realizacji procesu projektowania. Przygotowatem koncepcje
zastosowania opracowanej metody w rzeczywistych stacjach zrobotyzowanych. Zajmowatem
si¢ przygotowaniem artykutu. O$wiadczenia wspdtautoréw: Zatgcznik 5.

Burghardt, A., Szybicki, D., Gierlak, P., Kurc, K., Pietrus, P., & Cygan, R.
(2020). Programming of industrial robots using virtual reality and digital twins.
Applied Sciences, 10(2), 486. Wedlug MNiSW 100 pkt., IF=2,67 (w roku
wydania, obecnie 1F=2,7).

Moj wkiad merytoryczny w powstanie artykutu polegal na opracowaniu koncepcji realizacji
techniki programowania robotoéw przemystowych z wykorzystaniem cyfrowych blizniakow.
Zajmowalem si¢ opracowaniem cyfrowego blizniaka stacji zrobotyzowanej. Wspottworzytem
metodyke realizacji procesu programowania. Przygotowatem koncepcj¢ zastosowania
opracowanej metody w rzeczywistych stacjach zrobotyzowanych. Opracowatem autorska

wersje artykutu. O$wiadczenia wspotautorow: Zatacznik 5.
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[6]

[7]

[8]

[9]

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. Wedlug MNiSW 40
pkt., IF=0,552 (w roku wydania, obecnie 1F=0,7,)

Mo¢j wkiad merytoryczny w powstanie artykulu polegal na wykonaniu oprogramowania do
realizacji testow na modelach cyfrowych stacji i na rzeczywistych rozwigzaniach realizujacych
obrébke dyfuzora silnika v2500 z wykorzystaniem narzgdzi z pneumatyczng progresja sity
nacisku. Zajmowalem si¢ przygotowaniem rozwigzan sprzgtowych i programowych

realizujacych proces obrobki z zalozonymi parametrami z zastosowaniem robota oraz narzgdzi
pneumatycznych. Oswiadczenia wspotautorow: Zatgcznik 5.

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. Wedlug MNiSW 140 pkt., IF=2,69 (w roku
wydania).

Mo¢j wkiad merytoryczny w powstanie artykutu polegatl na opracowaniu systemu akwizycji
danych kilku stacji zrobotyzowanych pracujacych w przemysle z wykorzystaniem
oprogramowania RobotStudio  Signal Analyzer. Zajmowalem si¢ opracowaniem
oprogramowania w jezyku Rapid do realizacji testbw na modelach cyfrowych stacji

i w rzeczywistych rozwigzaniach. Wykonatem analizy dotyczacej mozliwosci kontrolera

robotéw IRC5 w zakresie pozyskiwania danych. Oswiadczenia wspotautoréw: Zatgcznik 5.
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 robotic stations. In Collaborative Networks and Digital
Transformation: 20" IFIP WG 5.5 Working Conference on Virtual Enterprises,
PRO-VE 2019, Turin, Italy, September 23-25, 2019, Proceedings 20 (pp. 594-
603). Springer International Publishing.

Moj wkiad merytoryczny w powstanie artykutu polegal na opracowaniu koncepcji realizacji
szkolen oraz serwisu stacji zrobotyzowanych z wykorzystaniem wirtualnej rzeczywistosci.
Zajmowatem si¢ opracowaniem cyfrowego blizniaka stacji zrobotyzowanej. Opracowatem

metodyke realizacji procesu. Przygotowalem koncepcje zastosowania opracowanej metody

w rzeczywistych stacjach zrobotyzowanych. Oswiadczenia wspotautorow: Zatgcznik 5.
Gierlak, P., Burghardt, A., Szybicki, D., Szuster, M., & Muszynska, M. (2017).
On-line manipulator tool condition monitoring based on vibration analysis.
Mechanical Systems and Signal Processing, 89, 14-26. Wedlug MNiSW 40
(obecnie 200) pkt., IF=4,37 (w roku wydania, obecnie 1F=8,4).

Moéj wkiad merytoryczny w powstanie artykulu polegal na opracowaniu algorytmu oraz

oprogramowania do analizy stanu narzedzi w stacjach zrobotyzowanych z zastosowaniem
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[10]

uktadu kontroli sity. Wspottworzylem metody przetwarzania i analizy sygnatléw pomiarowych
w problematyce diagnozowania stanu narzedzia manipulatora. Wspolpracowalem przy
tworzeniu i wdrozytem na rzeczywistej stacji zrobotyzowane] klasyfikator stanu narzedzia,

ktéry ma posta¢ sztucznej sieci neuronowej. Oswiadczenia wspotautoréw: Zalacznik 5.
Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., Muszynska, M., & Nawrocki, J. (2017).
Robot-operated quality control station based on the UTT method. Open
Engineering, 7(1), 37-42. Wedlug MNiSW 70 pkt., 1F=0,211 (w roku
wydania, obecnie 1F=1,7).

Moj wktad merytoryczny w powstanie artykulu polegat na zaprojektowaniu konstrukcji oraz
wykonaniu oprogramowania stacji zrobotyzowanej realizujacej ultradzwickowy pomiar
grubosci $cian aparatu kierujacego. Zajmowatem si¢ przygotowaniem rozwiazan sprzgtowych i

programowych realizujacych pomiary. Tworzylem model cyfrowy a nastepnie fizyczng

konstrukcje stacji zrobotyzowanej. Oswiadczenia wspotautorow: Zatacznik 5.

3. Wykaz zrealizowanych oryginalnych osiagni¢¢ projektowych, konstrukcyjnych,

technologicznych lub artystycznych, zgodnie z art. 219 ust. 1. pkt 2c ustawy.

Osiagnigcia zrealizowane po uzyskaniu stopnia doktora:

1.

Projekt i konstrukcja zrobotyzowanego stanowiska oraz opracowanie technologii
obrobki skrawaniem detali o ksztalcie zmiennym losowo. Prace byly
realizowane w latach 2017-2021 w ramach projektu: POIR.01.01.01-00-0804/17
pt. ,,Opracowanie i uruchomienie technologii wytwarzania wysokodoktadnych
odlewow zeliwnych dla sektora automotive z wykorzystaniem metodyki
INDUSTRY 4.0.” Rola w projekcie: kierownik zespotu projektowania
i programowania. Podmiot finansujacy NCBiR. Wartos$¢ projektu 26 190 990,98
PLN. Projekt realizowany dla Odlewnia Kutno sp. z 0. 0. W ramach projektu
m.in. zaprojektowano oraz wdrozono do produkcji zrobotyzowang stacje do
obrébki skrawaniem detali o ksztalcie zmiennym losowo.

Moj wkiad merytoryczny w realizacje projektu polegat na wykonaniu projektu zrobotyzowanego
stanowiska do obrobki skrawaniem detali o ksztalcie zmiennym losowo. Zajmowatem sig¢
opracowaniem zadan manipulatorow stacji zrobotyzowanej. Wykonalem symulacje pracy
robotéw wraz z optymalizacja kinematyki ruchow. Opracowatem wytyczne do zestawiania oraz
zbudowania stacji zrobotyzowanej z uwzglednieniem m.in dyrektywy maszynowej i norm
bezpieczenstwa maszyn. Jestem wspotautorem zrealizowanej konstrukcji stacji zrobotyzowanej.
Zaprojektowalem 1 wykonatem oprogramowanie do realizacji procesu uwzgledniajac
zastosowanie dwoch kontrolerow IRCS, skanera laserowego 2D oraz standardéw komunikacji
przemystowej. Wspodttworzytem technologie obcinania losowych wyptywek odlewniczych
z adaptacja trajektorii do zmiennego ksztattu detalu z wykorzystaniem skanera 2D oraz uktadow
kontroli sily. Zajmowatem si¢ przeniesieniem stanowiska z laboratoriow PRz do Odlewni,
wdrozeniem stacji do produkcji oraz szkoleniami obstugi. W ramach projektu jestem
wspotautorem zgloszenia do Europejskiego Urzgdu Patentowego za posrednictwem Urzedu
Patentowego RP patentu pt. ,,Machining chuck for a measuring and machining station, especially
for metal casts”. Szczegodly dotyczace osiagniecia zawarto w monografii pt. ,,Zastosowanie idei
cyfrowych blizniakéw w projektowaniu oraz programowaniu stacji zrobotyzowanych”.
Oswiadczenia wspotautorow oraz zaswiadczenie dotyczace wdrozenia: Zalacznik 8.
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2.  Projekt i konstrukcja zrobotyzowanego stanowiska oraz opracowanie technologii

przygotowania form odlewniczych aparatow kierujacych osiowych turbin
lotniczych. Prace byty realizowane w latach 2017-2021, w ramach projektu:
POIR.01.01.01-00-0763/17 pt. ,,Opracowanie technologii wytwarzania oraz
wdrozenie do produkcji aparatow kierujacych lotniczej turbiny niskiego
cisnienia”. Rola ~w  projekcie:  Kkierownik  zespolu  projektowania
I programowania. Podmiot finansujagcy NCBiR. Wartos¢ projektu 20 430 119,93
PLN. Projekt realizowany dla Consolidated Precision Products Poland sp. z o.0.
Zadaniem opracowanego stanowiska z robotem przemystowym bylo wykonanie
sekwencji operacji: czyszczenie form z wykorzystaniem podci$nienia; mycie
z wykorzystaniem specjalistycznego $rodka oczyszczajacego; badania
szczelno$ci  form; automatyczny proces suszenia z  wykorzystaniem
promiennikéw podczerwieni. W ramach projektu m.in. zaprojektowano oraz
wdrozono do produkcji zrobotyzowane stanowisko czyszczaco-myjaco-suszace
do przygotowania form odlewniczych integralnych aparatow kierujacych
osiowych turbin lotniczych.
Moj wklad merytoryczny w realizacje projektu polegat na wykonaniu projektu zrobotyzowanego
stanowiska do przygotowania form odlewniczych. Zajmowalem si¢ opracowaniem zadan
elementow stacji zrobotyzowanej. Wykonatem symulacje pracy robota wraz z optymalizacja
kinematyki ruchoéw. Opracowatem wytyczne do =zastawiania oraz zbudowania stacji
zrobotyzowanej z uwzglednieniem m.in dyrektywy maszynowej i norm bezpieczenstwa maszyn.
Jestem wspotautorem zrealizowanej konstrukcji stacji  zrobotyzowanej. Wspottworzytem
dokumentacje 2D i 3D stanowiska zrobotyzowanego. Zaprojektowatem i wspoitworzylem
oprogramowanie do realizacji procesu. Wspoltworzytlem technologi¢ zrobotyzowanego mycia,
czyszczenia, suszenia i sprawdzania szczelnoéci form odlewniczych. Zajmowatem sig¢
przeniesieniem stanowiska z laboratoriow PRz do Zaktadu, wdrozeniem stacji do produkcji oraz
szkoleniami obstugi. Wspottworzylem dokumentacje niezbgdng do nadania CE stacji. W ramach
realizacji projektu jest wspotautorem zgloszenia do Urzedu Patentowego RP, 5 patentow i 1
wzoru uzytkowego. Szczegdty dotyczace osiagniecia zawarto w monografii pt. ,,Zastosowanie
idei cyfrowych blizniakoéw w projektowaniu oraz programowaniu stacji zrobotyzowanych”.
Oswiadczenia wspotautoréw oraz zaswiadczenie dotyczace wdrozenia: Zatgcznik 8.

3. Projekt i konstrukcja zrobotyzowanego stanowiska oraz opracowanie technologii
pomiardw parametréw geometrycznych segmentow aparatow kierujgcych
silnikow odrzutowych. Prace byty realizowane w latach 2014-2016, w ramach
projektu  DEMONSTRATOR PLUS UOD-DEM-1-557/001 pt. , Testowanie
krytycznych elementow silnika lotniczego o podwyzszonych parametrach
uzytkowych”. Rola w projekcie: kKierownik zespotu projektowania
1 programowania. Podmiot finansujagcy NCBiR. Warto$¢ projektu 24 170 720
PLN. Stanowisko zostato zaprojektowane i wykonane dla odlewni precyzyjnej
(obecnie Consolidated Precision Products Poland sp. z 0.0.) firmy Pratt &
Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna. W ramach prac badawczych zaprojektowano
oraz wykonano zrobotyzowang stacje do ultradzwigkowej kontroli grubos$ci
Scian pior aparatow kierujacych.

Moj wktad merytoryczny w realizacj¢ projektu polegat na wykonaniu projektu zrobotyzowanego
stanowiska do pomiaré6w parametréw geometrycznych segmentow aparatow kierujacych
silnikéw odrzutowych. Zajmowatem si¢ opracowaniem zadan elementdéw stacji zrobotyzowane;.
Wykonatem symulacje pracy robota wraz z optymalizacjg kinematyki ruchéw. Opracowalem
wytyczne do zastawienia oraz zbudowania stacji zrobotyzowanej z uwzglednieniem m.in

dyrektywy maszynowej i norm bezpieczefnistwa maszyn. Jestem wspotautorem realizowanej
konstrukgc;ji stacji zrobotyzowanej. Zaprojektowalem i wykonatem oprogramowanie do realizacji
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procesu uwzgledniajac zastosowanie kontrolera IRCS, komputera przemystowego z dedykowanag
karta pomiarowa oraz standardéw komunikacji przemyslowej. Wspottworzylem technologie
pomiaru grubosci $cian elementow aparatu kierujacego. Szczegoély dotyczace osiggnigcia
zawarto m.in. w publikacji [10]. O$wiadczenia wspotautorow oraz zaswiadczenie dotyczace
wdrozenia: Zalacznik 8.

W przypadku prac dwu- lub wieloautorskich zaleca si¢ ztozenie oswiadczenia przez
habilitanta oraz wspotautorow wskazujgce na ich merytoryczny (a NIE procentowy)
wkiad w powstanie kazdej pracy [np. tworca hipotezy badawczej, pomystodawca badan,
wykonanie specyficznych badan (np. przeprowadzenie konkretnych doswiadczen,
opracowanie i zebranie ankiet, itp.), wykonanie analizy wynikow, przygotowanie
manuskryptu artykutu, i innej. Okreslenie wkiadu danego autora, w tym habilitanta,
powinno by¢ na tyle precyzyjne, aby umozliwi¢ doktadng ocene jego udziatu i roli w

powstaniu kazdej pracy.

Il. WYKAZ AKTYWNOSCI NAUKOWEJ ALBO ARTYSTYCZNEJ
1. Wykaz opublikowanych monografii naukowych (z zaznaczeniem pozycji
niewymienionych w pkt I.1).
Monografie opublikowane po uzyskaniu stopnia doktora:

1. 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.

Pozycje niewymienione w pkt 1.1:

2. Burghardt A., Cieslik J., Flaga S., Kurc K., Minorowicz B., Nawrocki M.,
Pluta J., Stefanski F., Szybicki D., Zajac M. (2015). Wybrane problemy
wspolczesnej robotyki - Metody adaptacji trajektorii robotow przemystowych,
ISBN: 978-83-64755-13-2, Akademia Gorniczo-Hutnicza, 141 stron.

3. Giergiel J., Kurc K., Szybicki D. (2014). Mechatronika gasienicowych robotéw
inspekcyjnych, ISBN 978-83-7199-963-1, Oficyna Wydawnicza Politechniki
Rzeszowskiej, 215 stron.

4.  Cedro L., Dominik I., Giergiel M., Kaszuba F., Kurc K., Lalik K., Pekala S.,
Szybicki D., Zwierzchowski J. (2014). Wybrane problemy wspotczesnej
robotyki - Zrobotyzowane czyszczenie zbiornikow z cieczg, ISBN: 978-83-
64755-00-2, Akademia Gorniczo-Hutnicza, 123 strony.
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2. Wykaz opublikowanych rozdzialéow w monografiach naukowych.

Rozdzialy w monografiach opublikowane po uzyskaniu stopnia doktora:

1.

Muszynska M., Pietru§ P., Burghardt A., Kurc K., Szybicki D. (2016).
Automatyzacja procesu obstlugi maszyn CNC z wykorzystaniem
manipulatorow przemystowych. Wybrane zagadnienia 1 problemy z zakresu
budowy, cz. 3, Oficyna Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej, s. 66-78.

Kurc K., Szybicki D. (2014). Budowa aplikacji sterujacych dla robotow
inspekcyjnych. Wybrane zagadnienia i problemy z zakresu budowy maszyn,
cz. 2, ISBN 978-83-7199-953-4, Oficyna Wydawnicza Politechniki

Rzeszowskiej, s. 83-96.

Rozdzialy w monografiach opublikowane przed uzyskaniem stopnia doktora:

3.

Kurc K, Strojny P. Szybicki D. (2013). Wykorzystanie systemow CAD do
wyznaczania trajektorii ruchu gasienicowego robota inspekcyjnego. Postep w
technikach wytwarzania i konstrukcji maszyn, Wydawnictwo Perfekta info,
ISBN 978-83-63657-09-3, s. 139-146.

Kurc K., Strojny P., Szybicki D. (2013). Dynamic simulation motion of the
inspection robot with carawer drive. Computer aided designing, engineering,
manufacturing and data analysis. Selected problems, Wydawnictwo Perfekta
info, ISBN 978-83-63657-15-4, s. 56-67.

Kurc K., Szybicki D., Wydrzynski D. (2013). Mechatronic manufacturing
elements inspection robot with carawel drive. Computer aided designing,
engineering, manufacturing and data analysis. Selected problems,
Wydawnictwo Perfekta info, ISBN 978-83-63657-15-4, s. 112-122.

3. Wykaz czlonkostwa w redakcjach naukowych monografii.

4. Wykaz opublikowanych artykuléw w czasopismach naukowych (z zaznaczeniem

pozycji niewymienionych w pkt 1.2).

Artykuty opublikowane po uzyskaniu stopnia doktora:

[1]

[2]

Szybicki, D., Obal, P., Kurc, K., & Gierlak, P. (2022). Programming of

Industrial Robots Using a Laser Tracker. Sensors, 22(17), 6464, 1F= 3,847.

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, 1F=2,9.



Dariusz Szybicki — Wykaz osiagni¢¢ naukowych

[3]

[4]

[5]

[6]

[7]

[8]

[9]

[10]

Szybicki, D., Burghardt, A., Kurc, K., & Pietru$, P. (2019). Calibration and
verification of an original module measuring turbojet engine blades geometric
parameters. Archive of Mechanical Engineering, 66(1), 97-109, 1F=0,229.
Szybicki, D., Kurc, K., Gierlak, P., Burghardt, A., Muszynska, M., & Uliasz, M.
(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, IF=2,67.

Burghardt, A., Szybicki, D., Kurc, K., Muszyiiska, M., & Mucha, J. (2017).
Experimental study of Inconel 718 surface treatment by edge robotic deburring
with force control. Strength of Materials, 49, 594-604, 1F=0,552.

Burghardt, A., Szybicki, D., Gierlak, P., Kurc, K., Muszynska, M., Orat, A., &
Uliasz, M. (2022). TCP Parameters Monitoring of Robotic Stations. Electronics,
11(20), 3415, IF=2,9.

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
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. 594-603). Springer
International Publishing.

Gierlak, P., Burghardt, A., Szybicki, D., Szuster, M., & Muszynska, M. (2017).
On-line manipulator tool condition monitoring based on vibration analysis.
Mechanical Systems and Signal Processing, 89, 14-26, 1F=4,37.

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

Pozycje niewymienione w pkt 1.2:

[11]

Falandys, K., Kurc, K., Burghardt, A., & Szybicki, D. (2023). Automation of the

Edge Deburring Process and Analysis of the Impact of Selected Parameters on



Dariusz Szybicki — Wykaz osiagni¢¢ naukowych

[12]

[13]

[14]

[15]

[16]

[17]

[18]

[19]

[20]

[21]

Forces and Moments Induced during the Process. Applied Sciences, 13(17),
9646, IF=2,7.

Kurc, K., Burghardt, A., Gierlak, P., Muszynska, M., Szybicki, D., Ornat, A., &
Uliasz, M. (2022). Application of a 3D Scanner in Robotic Measurement of
Aviation Components. Electronics, 11(19), 3216, 1F=2,9.

Burghardt, A., Szybicki, D., Kurc, K., & Muszynska, M. (2022). Robotic
grinding process of turboprop engine compressor blades with active selection of
contact force. Tehnic¢ki vjesnik, 29(1), 15-22, 1F=0,9.

Ornat, A., Uliasz, M., Bomba, G., Burghardt, A., Kurc, K., & Szybicki, D.
(2022). Robotised Geometric Inspection of Thin-Walled Aerospace Casings.
Sensors, 22(9), 3457, 1F= 3,847.

Burghardt, A., Muszynska, M., Gierlak, P., Kurc, K., Szybicki, D., Orat, A., &
Uliasz, M. (2022). Selection of Robotic Machining Parameters with Pneumatic
Feed Force Progression. Electronics, 11(19), 3211, IF=2,9.

Uliasz, M., Ornat, A., Burghardt, A., Muszynska, M., Szybicki, D., & Kurc, K.
(2022). Automatic Evaluation of the Robotic Production Process for an Aircraft
Jet Engine Casing. Applied Sciences, 12(13), 6443, 1F=2,7.

Pietrus, P., Muszynska, M., & Szybicki, D. (2021). Projekt i oprogramowanie
zrobotyzowanej stacji spawalniczej z wykorzystaniem technologii wirtualnej
rzeczywistosci. Pomiary Automatyka Robotyka, 25.

Gierlak, P., Burghardt, A., Kurc, K., Muszynska, M., Szybicki, D., & Bomba, G.
(2021). Measurements of Geometric Characteristics on Machine Tool as an
Element of Closed Door Technology. Automation, Robotics & Communications
for Industry 4.0, 64.

Szybicki, D., Burghardt, A., Kurc, K., & Gierlak, P. (2020). Device for contact
measurement of turbine blade geometry in robotic grinding process. Sensors,
20(24), 7053, IF=0,64.

Szybicki, D., & Pietrus, P. (2020). Zastosowanie wirtualnej rzeczywistosci w
projektowaniu stacji zrobotyzowanych. Pomiary Automatyka Robotyka, 24(2),
63-68.

Kurc, K., Burghardt, A., Szybicki, D., Gierlak, P., Labunski, W., Muszynska,
M., & Giergiel, J. (2020). Robotic machining in correlation with a 3D scanner.
Mechanics and Mechanical Engineering, 24(1), 36-41, IF=0,89.

10



Dariusz Szybicki — Wykaz osiagni¢¢ naukowych

[22]

[23]

[24]

[25]

[26]

[27]

[28]

[29]

[30]

[31]

Burghardt, A., Kurc, K., & Szybicki, D. (2020). Automatic Detection of
Industrial Robot Tool Damage Based on Force Measurement. Tehnicki vjesnik,
27(5), 1385-1393, IF=0,78.

Muszynska, M., Szybicki, D., Gierlak, P., Kurc, K., & Burghardt, A. (2020). The
Use of VR to Analyze the Profitability of the Construction of a Robotized
Station. Advances in Manufacturing Science and Technology, 44(1), 32-37.
Burghardt, A., Szybicki, D., Kurc, K., & Muszynska, M. (2020). Mechatronic
designing and prototyping of a mobile wheeled robot driven by a
microcontroller. Journal of Theoretical and Applied Mechanics, 58, 1F=0,28.
Cygan, R., Rakoczy, L., & Szybicki, D. (2020). 3D Printing vane rings models
used in the investment casting process. 7th International Conference, Integrity-
Reliability-Failure. INEGI-FEUP (2020), pp.459-464.

Obal, P., Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., & Gierlak, P. (2019).
Monitoring the parameters of industrial robots. In Methods and Techniques of
Signal Processing in Physical Measurements (pp. 230-238). Springer
International Publishing.

Gierlak, P., Burghardt, A., Szybicki, D., & Kurc, K. (2019). Eliminating the
inertial forces effects on the measurement of robot interaction force. In Methods
and Techniques of Signal Processing in Physical Measurements (pp. 67-76).
Springer International Publishing.

Burghart, A., Szybicki, D., & Pietrus, P. (2019). Komunikacja emulatora pracy
robotow przemystowych z oprogramowaniem do symulacji uktadow
automatyki. Pomiary Automatyka Robotyka, 23(2), 23-28.

Szybicki, D., Burghardt, A., Gierlak, P., & Kurc, K. (2019). Robot-assisted
quality inspection of turbojet engine blades. In Methods and Techniques of
Signal Processing in Physical Measurements (pp. 337-350). Springer
International Publishing.

Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., & Labunski, W. (2019). Wyznaczanie
pozycji 1 orientacji ‘topatki w procesie zrobotyzowanego szlifowania.
Modelowanie Inzynierskie, 40.

Gierlak, P., Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., Sitek, R., Goczat, M., &
Wydrzynski, D. (2019). Pasywna redukcja drgan wozkow kolejki gorskie;.

Modelowanie Inzynierskie, 39.

11



Dariusz Szybicki — Wykaz osiagni¢¢ naukowych

[32]

[33]

[34]

[35]

[36]

[37]

[38]

[39]

[40]

[41]

Muszynska, M., Szybicki, D., & Pietru§, P. (2019). Budowa struktury
komunikacji: programowanie robotéw off-line-MATLAB. Pomiary Automatyka
Robotyka, 23(4), 31-40.

Kurc, K., Burghardt, A., Szybicki, D., & Giergiel, J. (2019). Modeling the
inspection robot with magnetic pressure pad. Mechanics & Mechanical
Engineering, 23(1).

Kurc, K., Burghardt, A., Gierlak, P., & Szybicki, D. (2018). Non-contact robotic
measurement of jet engine components with 3D optical scanner and UTT
method. In International Workshop on Modeling Social Media (pp. 151-164).
Cham: Springer International Publishing.

Burghardt, A., Szybicki, D., & Pietru$, P. (2018). Zastosowanie architektury
klient-serwer oraz protokotéw TCP/IP do sterowania i monitorowania pracy
manipulatoréw przemystowych. Modelowanie Inzynierskie, 36.

Gierlak, P., Szybicki, D., Kurc, K., Burghardt, A., Wydrzynski, D., Sitek, R., &
Goczat, M. (2018). Design and dynamic testing of a roller coaster running wheel
with a passive vibration damping system. Journal of Vibroengineering, 20(2),
1129-1143. IF=0,22.

Burghardt, A., Obal, P., Gierlak, P., Szybicki, D., & Kurc, K. (2018). Detection
of damage of machine tools in robot systems with the use of a 3D scanner.
Modelowanie Inzynierskie, 38.

Burghardt, A., Szybicki, D., Kurc, K., Obal, P., & Muszynska, M. (2018). Dobor
parametrow systemu zrobotyzowanego z uktadem kontroli sity. Modelowanie
Inzynierskie, 37.

Burghardt, A., Szybicki, D., & Pietrus, P. (2018). Projekt oraz oprogramowanie
zrobotyzowanego  stanowiska paletyzujacego w  Srodowisku  offline—
implementacja algorytméw pakowania w jezyku RAPID. Modelowanie
Inzynierskie, 35.

Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., Muszynska, M., & Szczech, T. (2017).
Robot-operated inspection of aircraft engine turbine rotor guide vane segment
geometry. Tehni¢ki vjesnik, 24(2), 345-348, IF=0,67.

Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., Muszynska, M., & Nawrocki, J. (2017).
Software for the robot-operated inspection station for engine guide vanes taking
into consideration the geometric variability of parts. Tehnic¢ki vjesnik,
24(Supplement 2), 349-353, IF=0,67.

12



Dariusz Szybicki — Wykaz osiagni¢¢ naukowych

[42]

[43]

[44]

[45]

[46]

[47]

[48]

[49]

[50]

[51]

[52]

[53]

Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., Muszynska, M., & Szczech, T. (2017).
Monitoring the parameters of the robot-operated quality control process.
Advances in Science and Technology. Research Journal, 11(1).

Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., & Obal, P. (2017). Zastosowanie
wynikow analizy obrazow do korekty uktadu odniesienia obiektu w
zrobotyzowanym gniezdzie obrobczym. Modelowanie Inzynierskie, 34.
Burghardt, A., Kurc, K., Szybicki, D., & Labunski, W. (2017). Zastosowanie
skanera 3D do korekcji TCP manipulatora przemystowego. Modelowanie
Inzynierskie, 33(64), 10-16.

Gierlak, P., Kurc, K., & Szybicki, D. (2017). Mobile crawler robot vibration
analysis in the contexts of motion speed selection. Journal of Vibroengineering,
19(4), 2403-2412, IF=0,24.

Burghardt, A., Kurc, K., & Szybicki, D. (2016). Robotic automation of the
turbo-propeller engine blade grinding process. Applied Mechanics and
Materials, 817, 206-213.

Kurc, K., Szybicki, D., Burghardt, A., & Muszynska, M. (2016). The application
of virtual prototyping methods to determine the dynamic parameters of mobile
robot. Open Engineering, 6(1), IF=0,2.

Burghardt, A., Szybicki, D., Kurc, K., & Muszynska, M. (2016). Optimization of
process parameters of edge robotic deburring with force control. International
Journal of Applied Mechanics and Engineering, 21(4), 987-995, IF=0,13.
Muszynska, M., Burghardt, A., Kurc, K., & Szybicki, D. (2016). Verification
hybrid control of a wheeled mobile robot and manipulator. Open Engineering,
6(1), IF=0,2.

Kurc, K., & Szybicki, D. (2016). Determination of dynamic parameters for
underwater robots with crawler drives. Applied Mechanics and Materials, 817,
130-139.

Szybicki, D., Muszynska, M., & Pietru$, P. (2016). Wspotpraca robota oraz
obrabiarki CNC w zautomatyzowanym procesie obrobki. Przeglad
Mechaniczny, (1-2), 31-34.

Kure, K., & Szybicki, D. (2016). Identyfikacja modelu matematycznego robota
gasienicowego. Modelowanie Inzynierskie, 30.

Kurc, K., & Szybicki, D. (2016). Verification of the mathematical model for an
underwater crawler robot. Applied Mechanics and Materials, 817, 223-233.

13



Dariusz Szybicki — Wykaz osiagni¢¢ naukowych

[54]

[55]

[56]

[57]

[58]

[59]

[60]

[61]

[62]

[63]

[64]

[65]

Gierlak, P., Burghardt, A., Szybicki, D., Szuster, M., & Muszynska, M. (2015).
The manipulator tool fault diagnostics based on vibration analysis. Mathematical
and Numerical Approaches, 211.

Kohut, P., Kurc, K., Szybicki, D., Cioch, W., & Burdzik, R. (2015). Vision-
based motion analysis and deflection measurement of a robot's crawler unit.
Journal of Vibroengineering, 17(8), 4112-4121, IF=0,38.

Giergiel, J., Kurc, K., & Szybicki, D. (2015). Modutowo$¢ w projektowaniu
robota gasienicowego. Modelowanie Inzynierskie, 23(54), 26-32.

Giergiel, J., Budzik, G., Kurc, K., & Szybicki, D. (2015). Mechatroniczne
prototypowanie podzespotéw robota. Mechanik, 88(12CD2), 74-79.

Burghardt, A., Kurc, K., Muszynska, M., & Szybicki, D. (2014). Zrobotyzowane
stanowisko weryfikacji procesow obrobki. Modelowanie inzynierskie, 21(52),
23-29.

Burghardt, A., Kurc, K., Muszynska, M., & Szybicki, D. (2014). Zrobotyzowane
stanowisko z kontrolg sity. Modelowanie inzynierskie, 22(53), 30-36.

Szybicki, D., Kurc, K., Muszynska, M., & Sobaszek, M. (2014). Dynamika
gasienicowego robota inspekcyjnego. Journal of Civil Engineering, Environment
and Architecture, 61, 149-159.

Szybicki, D., Rykata, L., & Muszynska, M. (2014). Wyré6wnowazanie mas w
ruchu obrotowym. Czasopismo Inzynierii Ladowej, Srodowiska i Architektury,
61(2), 161-172.

Giergiel, M., Kurc, K., Szybicki, D., & Fudali, P. (2014). Zastosowanie
oprogramowania MES do wyznaczania parametrow ruchu ggsienicowego robota
inspekcyjnego. Modelowanie Inzynierskie, 21(52), 57-63.

Giergiel, J., Kurc, K., & Szybicki, D. (2014). Modelowanie i symulacja zadania
prostego kinematyki i dynamiki robota inspekcyjnego. Modelowanie
Inzynierskie, 21(52), 51-56.

Giergiel, J., Kurc, K., & Szybicki, D. (2014). Identification of the Mathematical
Model of an Underwater Robot Using Artificial Inteligence. Mechanics and
Mechanical Engineering, 18(2), 135-149.

Giergiel, M., Budzinski, A., Siatrak, M., & Szybicki, D. (2014). Mobilny robot
do inspekcji zbiornikow z wodg pitng. Prace Naukowe Politechniki

Warszawskiej. Elektronika, z. 194, t. 2, 403-412.

14



Dariusz Szybicki — Wykaz osiagni¢¢ naukowych

Artykuty opublikowane przed uzyskaniem stopnia doktora:

[66]

[67]

[68]

[69]

[70]

[71]

[72]

[73]

[74]

[75]

[76]

Giergiel, M., Kurc, K., Malka, P., Buratowski, T., & Szybicki, D. (2013).
Dynamics of underwater inspection robot. Pomiary Automatyka Robotyka,
17(1), 76-79.

Giergiel, M., Kurc, K., & Szybicki, D. (2013). Graficzny interfejs do sterowania
gasienicowym robotem inspekcyjnym. Modelowanie Inzynierskie, 17(48), 37-
43.

Giergiel, J., Kurc, K., Szybicki, D., & Matka, P. (2013). Modelowanie
kinematyki ggsienicowego robota inspekcyjnego w oprogramowaniu AMESim.
Modelowanie Inzynierskie, 17(48), 44-51.

Giergiel, J., Kurc, K., Szybicki, D., Buratowski, T., & Trojnacki, M. (2012).
Modelowanie dynamiki robota podwodnego. Modelowanie Inzynierskie, 14(45),
45-51.

Giergiel, M., Kurc, K., Malka, P., Buratowski, T., & Szybicki, D. (2012).
Kinematics of underwater inspection robot. Pomiary Automatyka Robotyka, 16,
112-116.

Buratowski, T., Matka, P., Giergiel, J., Kurc, K., & Szybicki, D. (2012). The
dynamics modelling of the underwater inspection robot. Modelling and
Optimization of Physical Systems, (11), 11-18.

Burghardt, A., & Szybicki, D. (2012). Rapid prototyping environment for
wheeled mobile robot control algorithm. Pomiary Automatyka Robotyka,
16(12), 139-143.

Kurc, K., & Szybicki, D. (2011). Kinematics of a robot with crawler drive.
Mechanics and Mechanical Engineering, 15(4), 91-99.

Burghardt, A., Szybicki, D., & Buratowski, T. (2011). Srodowisko szybkiego
prototypowania algorytmow sterowania mobilnymi robotami kotowymi.
Modelowanie Inzynierskie, 11(42), 91-98.

Giergiel, J., & Szybicki, D. (2009). System Linux in Steering of Robots for
Detecting Concentrations of Gasses. Mechanics and Mechanical Engineering,
13(2), 33-54.

Giergiel, J., & Szybicki, D. (2010). System Linux w robotyce. Oficyna
Wydawnicza Politechniki Rzeszowskiej, 206 stron.

15



Dariusz Szybicki — Wykaz osiagni¢¢ naukowych

5. Wykaz osiggnie¢  projektowych,  konstrukcyjnych, technologicznych

(z zaznaczeniem pozycji niewymienionych w pkt 1.3).

Osiagnigcia zrealizowane po uzyskaniu stopnia doktora:

1.

Projekt i konstrukcja zrobotyzowanego stanowiska oraz opracowanie technologii
obrobki skrawaniem detali o ksztalcie zmiennym losowo. Prace byly realizowane
w latach 2017-2021 w ramach projektu: POIR.01.01.01-00-0804/17 pt.
,Opracowanie i uruchomienie technologii wytwarzania wysoko doktadnych
odlewoéw zeliwnych dla sektora automotive z wykorzystaniem metodyki
INDUSTRY 4.0.”

Projekt i konstrukcja zrobotyzowanego stanowiska oraz opracowanie technologii
przygotowania form odlewniczych aparatow kierujagcych osiowych turbin
lotniczych. Prace byty realizowane w latach 2017-2021, w ramach projektu:
POIR.01.01.01-00-0763/17 pt. ,,Opracowanie technologii wytwarzania oraz
wdrozenie do produkcji aparatow kierujacych lotniczej turbiny niskiego
ci$nienia”.

Projekt i konstrukcja zrobotyzowanego stanowiska oraz opracowanie technologii
pomiaréw parametrow geometrycznych segmentdw aparatow kierujacych
silnikow odrzutowych. Prace byly realizowane w latach 2014-2016, w ramach
projektu  DEMONSTRATOR PLUS UOD-DEM-1-557/001 pt. ,,Testowanie
krytycznych elementéw silnika lotniczego o podwyzszonych parametrach

uzytkowych”.

Pozycje niewymienione w pkt 1.3:

4.

Opracowanie technologii zrobotyzowanej, adaptacyjnej obrobki korpusow ze
stopu aluminium przektadni lotniczych, realizowanej narzedziami pasywnymi.
Prace byty realizowane w latach 2019-2022 w ramach projektu: POIR.01.01.01-
00-0016/19 pt. ,,Automatyzacja obrobki cienko$ciennych korpuséw przektadni
lotniczych, wykonanych ze stopow lekkich”. Opracowana technologia dotyczy
zrobotyzowanej obrobki odlewanego korpusu lotniczej przektadni ADT (z ang.
Accessory Drive Train). Odlewy korpusu przektadni ADT sg odlewami
precyzyjnymi, jednakze ze wzgledu na stosowang technologi¢ odlewania
precyzyjnego charakteryzujaca si¢ zmienng geometrig detalu. Poniewaz
wykonywanie faz 1 zatgpien dotyczy stopu aluminium AMS 4215 opracowano
zrobotyzowang technologi¢ wykorzystujaca w gldwnej mierze pneumatyczne

narzedzia podatne, narzedzia dla ktorych wprowadzono podatnos¢ w postaci
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sprezyny oraz calg game¢ narzedzi, ktorych konstrukcja czegsci $ciernej zapewnia
podatno$¢. Zaprojektowano 6 autorskich dedykowanych narzedzi. Opracowany
proces jest w pelni automatyczny, nie wymaga jakiejkolwiek ingerencji ze strony
operatora w trakcie trwania procesu. Rozwigzan opracowanych w ramach
projektu dotyczyta praca doktorska dr inz. Artura Ornata pt. ,,Synteza narzedzi
dedykowanych implementowanych w zrobotyzowanych aplikacjach do obrobki
czg¢Sci  silnikow lotniczych” w  ktorej pelnieniem funkcje promotora
pomocniczego. Opracowana technologia zostala wdrozona na wdrozona na
2 stacjach zrobotyzowanych w firmie Pratt & Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna.
5. Opracowanie zrobotyzowanej technologii pomiaru wybranych parametrow
geometrii obudowy przektadni lotniczej. Prace byly realizowane w latach
2019-2022 w ramach projektu: POIR.01.01.01-00-0016/19 pt. ,,Automatyzacja
obrébki cienkosciennych korpuséw przektadni lotniczych, wykonanych ze stopoéw
lekkich”. Podczas produkcji cienkosciennych korpusow przektadni ADT,
wymagany warunkami dokumentacji, konieczny jest pomiar bardzo duzej liczby
parametréw geometrycznych. Parametry te sa uzyskiwane trzema metodami: za
pomoca pobrania odcisku 1 wyswietlenia wartosci na projektorze pomiarowym,
bezdotykowo recznym profilometrem laserowym oraz stykowo z wykorzystaniem
sondy i wspolrzgdnosciowej maszyny pomiarowej. W ramach opracowanych
technologii zostala zaproponowana zrobotyzowana kontrola elementdw,
polegajaca na pomiarach wigzka laserowa profilometrami firm Cognex i Keyence,
ktorych przemieszczanie, pozycjonowanie 1 orientowanie bylo realizowane przez
rami¢ robota. W przypadku elementow konstrukcji lotniczych, takich jak korpusy
przektadni ADT, kontroli podlegaja wszystkie wytwarzane sztuki. Do budowy
systemu pomiarowego wykorzystano robot przemystowy ABB IRB 2400
z kontrolerem IRCS5. Powtarzalno$¢ robota gwarantowana przez producenta to
0,03 mm, nie ma to jednak wplywu na mozliwosci systemu pomiarowego,
poniewaz mierzone byly tylko charakterystyki lokalne typu szerokos$¢ fazy
zatgpienia oraz promien zaokraglenia. Opracowany algorytm dziatania stacji
zrobotyzowanej napisano w jezyku programowania RAPID, zastosowano
komunikacje z wykorzystaniem protokotu TCP/IP. Komunikacja realizowana jest
pomiedzy  kontrolerem  robota, a odpowiednio  komputerem PC
1 oprogramowaniem Cognex Designer (petnigcym rol¢ kontrolera skanera) lub

kontrolerem Keyence XG-X2800. DIla obydwu kontrolerow przygotowano
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oprogramowanie pomiarowe uwzgledniajace typ pomiaru. ldea opracowanej
technologii oraz zastosowany algorytm scharakteryzowano w artykule [14].
Opracowana technologia zostala wdrozona na 1 stacji zrobotyzowanej w firmie
Pratt & Whitney Rzeszé6w Spoétka Akcyjna.

6. Opracowanie technologii gratowania eclementow przektadni narzedziami
podatnymi w tolerancji wykonania ponizej powtarzalnosci robota. Prace
realizowane byly w ramach umowy zlecenia z firmg Pratt & Whitney Rzeszow.
Opracowanie technologii polegalo na zaprojektowaniu elementéw stacji
zrobotyzowanej (dobor robota, kontrolera, pozycjonera itd.), dobrze narzedzi dla
zrobotyzowanego procesu zatapiania elementow przektadni FDGS, opracowaniu
strategii ruchow robota, sposobow pozycjonowania. Trudnos¢ polegata na tym, ze
wymogi dotyczace wielko$ci zatepien 1 faz sg ponizej powtarzalno$ci robota, a
dotkniecie narzedziem czeSci pracujacej zeba dyskwalifikuje detal. Zatepiane
elementy to kota zgbate pierscieniowe przektadni FDGS, wykonane z materialu
AMS 6265 oraz kota sloneczne i1 planetarne wykonane s3 z materialu Pyrowear
AMS 6308. Przektadnia FDGS stosowanych w silnikach turbowentylatorowych
typu GTF. Silniki Purepower GTF zastgpuja powszechnie uzywane do tej pory
silniki typu V2500 czy CFM 56, w ktérych wentylator jest napgdzany przez wat
sztywno potaczony z turbing niskiego cisnienia (silniki dwu watowe). W procesie
produkcyjnym kot zgbatych przektadni FDGS zatepienie ostrych krawedzi
realizowane jest dwukrotnie, zarowno przed utwardzaniem cieplnym w tzw. fazie
,miegkkiej” jak 1 w koncowym etapie produkcji, gdzie zatgpiane krawedzie zgbow
sa w stanie utwardzonym. Opracowana technologia zostala wdrozona na
wdrozona na 2 stacjach zrobotyzowanych w firmie Pratt & Whitney Rzeszow
Spotka Akcyjna.

7. Opracowanie zrobotyzowanej technologii szlifowania i polerowania topatek
lotniczych realizowang w sposéb iteracyjny. Prace byly realizowane w latach
2017-2021 w ramach projektu: ~w ramach grantu NCBiR ,INNOLOT2”
POIR.01.02.00-00-0016/15-01, pt. ,Zaawansowane technologii wytwarzania
topatek turbin metodami obrdobki skrawaniem, zautomatyzowanym polerowaniem
oraz drukowaniem 3D”. Opracowanie technologii polegalo na zaprojektowaniu
elementéw stacji zrobotyzowanej (dobor robota, kontrolera, pozycjonera itd.),
doborze narzgdzi dla zrobotyzowanego procesu zatapiania szlifowania topatek

opracowaniu strategii ruchow robota, sposobow pozycjonowania. W ramach
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opracowania  technologii  adaptacyjnego  zrobotyzowanego  szlifowania
1 polerowania powierzchni topatek spr¢zarek turbinowych silnikéw lotniczych
zaprojektowano, przetestowano uklad pomiaru grubosci przekrojow topatek
wskazanych w dokumentacji realizowany 2z wykorzystaniem czujnikéw
stykowych. Dobrano szereg narzedzi obrobczych dla ktorych opracowano baze
danych wigzaca rodzaj narzegdzia, predkos¢ posuwu narzedzia z wartoscig sity
kontaktu detal narzgdzie. W procesie doboru parametréw wykorzystano elementy
inteligencji maszynowej w postaci sztucznych sieci neuronowych. Idee
opracowanej technologii oraz zaprojektowane elementy stacji zrobotyzowanej
scharakteryzowano w artykutach  [3], [12]. Opracowane rozwigzanie
zrobotyzowanej obrobki topatek wdrozono w firmie Ultratech. sp. z 0.0.

8. Opracowanie technologii zrobotyzowanego zat¢piania krawedzi elementow
0 losowo zmiennym ksztalcie realizowanego z wykorzystaniem systemu
automatycznej adaptacji trajektorii narzedzia w czasie rzeczywistym. Prace byty
realizowane w latach 2013-2016 w ramach projektu: INNOTECH-
K2/IN2/66/182991/NCBR/13  pt. ,Opracowanie procesu zrobotyzowanego
zatgpiania krawedzi elementéw o zmiennym ksztalcie stosowanych w silnikach
lotniczych z wykorzystaniem systemu automatycznej adaptacji trajektorii
narzedzia.” Opracowanie technologii polegalo na zaprojektowaniu elementow
stacji zrobotyzowanej (dobor robota, kontrolera, pozycjonera itd.), doborze
narzgdzi dla zrobotyzowanego procesu zatapiania elementéw obrobka dyfuzora
silnika turbowentylatorowego V2500, opracowaniu strategii ruchow robota,
sposobow pozycjonowania. Opracowang technologie, wzorujagc si¢ na pracy
ludzkiej podzielono na trzy etapy. Najpierw duze wyplywki sa odcinane za
pomoca freza, nastgpnie wykonywana jest faza z uzyciem pilnika obrotowego,
a ostatecznie krawedz jest poddawana szlifierskiej obrobce wykanczajace;.
W pierwszym kroku wykonano oprogramowanie, ktore wykorzystujac opcje
kontroli sily, szuka kontaktu z obrabiang nabg. Nast¢pnie w czasie rzeczywistym
generuje trajektori¢ robota utrzymujac statg sile na kierunku normalnym do
stycznej do obrabianej powierzchni. W celu zwigkszenia precyzji realizacji
ruchéw wprowadzono opatentowane narzedzie z rolkg prowadzacg (PAT.225210
pt. ,,Oprawka prowadzaca narzedzia obrotowe”). Pozwolilo to na prace z
wiekszym zakresem sit w kontakcie detal narzedzie, co charakteryzuje si¢ wigksza

stabilno$cig utrzymywania wielkosci zdefiniowanej sity kontaktu. Opracowanie
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technologii obcinania wyptywek w elementach o pozycji 1 orientacji w
ograniczonym zakresie zmiennym losowo wymagato ponadto doboru parametrow
procesu takich jak: predkos¢ ruchéw narzedzia, sity kontaktu, rodzaju narzedzia
oraz parametrow ukladu stabilizacji sity czyli: wspdtczynnika zmiany predkosci,
procentu zadanej sily z jaka robot rozpoczyna proces, wspoiczynnika narastania
sity, thumienie, progu filtracji. W drugim etapie opracowanej technologii w celu
wykonania fazy zaproponowano narzedzie z pneumatyczng progresja sity nacisku.
Jest to rodzaj sterowanej ,,sprezyny gazowej” dla ktérej dobrano parametry
procesu co znalazto odzwierciedlenie w pracach. Poniewaz powietrze jako
medium jest $cisliwe dlatego rozpoczecie procesu wykonywania fazy wigze si¢ z
problemem utrzymania poprawnej szeroko$ci obrobki. Sposéb doboru
parametréw podczas rozpoczecia obrobki podatnym narzedziem pneumatycznym
zawarto w pracy. Ostatni trzeci etap to szlifowanie wykanczajace w ktorym opcje
kontroli sity wykorzystano do kompensacji zuzycia narz¢dzia. ldee opracowanej
technologii  oraz  zaprojektowane  elementy  stacji ~ zrobotyzowanej
scharakteryzowano w artykutach [6], [15], [38]. Technologia zostata wdrozona na

1 stacji zrobotyzowanej w firmie Pratt & Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna.

Osiagnigcia zrealizowane przed uzyskaniem stopnia doktora:

9.

Wykonanie projektu, konstrukcji, oprogramowania robota inspekcyjnego
oraz opracowanie technologii pomiaréw elementéw sieci wodociagowej. Prace
byty realizowane w latach 2011-2013 w ramach projektu: Nr: N N501 054440 pt.
»,Zastosowanie sztucznej inteligencji w mechatronicznym projektowaniu
gasienicowych robotow inspekcyjnych.” Projekt realizowany byt w Akademii
Gorniczo — Hutniczej im. Stanistawa Staszica w Krakowie. Robot powstat
w ramach wspotpracy z Miejskim Przedsiebiorstwem Wodociagow 1 Kanalizacji
w Krakowie. W ramach projektu zrealizowano moja prace doktorska
pt. ,,Mechatroniczne projektowanie inspekcyjnego robota gasienicowego” oraz
zaprojektowano i zbudowano gasienicowego, podwodnego robota inspekcyjnego.
Pelny zakres prac projektowych oraz opracowanej technologii scharakteryzowano

w monografii pt. ,,Mechatronika ggsienicowych robotow inspekcyjnych”.
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6. Wykaz publicznych realizacji dziel artystycznych (z zaznaczeniem pozycji

niewymienionych w pkt 1.3).

7. Wykaz wystapien na krajowych lub miedzynarodowych konferencjach

naukowych lub artystycznych, z wyszczegolnieniem przedstawionych wykladow

na zaproszenie i wykladow plenarnych.

Wystapienia po uzyskaniu stopnia doktora:

Wyklady na zaproszenie:

1.

Konferencja: ,,Automatyzacja i technika nap¢dowa w  zakladach
produkcyjnych”, Rzeszéw, 13.06.2019 r., temat wystgpienia: ,,Automatyzacja
oraz robotyzacja operacji obrébkowych oraz kontrola jakosci w przemysle
odlewniczym”, Wystapienie w ramach umowy o dzieto: UD19/2019 z dnia
z dnia 07.06.2019 r. z firma Axon Media Group s.c.

Konferencja: ,,0Ogolnopolska Konferencja Techniczna. Optymalizacja produkcji
w branzy motoryzacyjnej i lotniczej”, Krakow, 26.10.2017 r., temat wystapienia:
,Podejécie mechatroniczne w  projektowania stacji  zrobotyzowanych
w aplikacjach przemystowych”, wystapienie w ramach umowy o dzieto:
UD14/2017 z dnia 23.10.2017 r. z firmg Axon Media Group s.c.

Konferencja: Festiwal Nauki, 17.09.2017 - 18.09.2017, G2A Arena Centrum
Wystawienniczo-Kongresowe Wojewoddztwa Podkarpackiego, Jasionce k.
Rzeszowa, temat wystapienia: ,,Roboty - od fantastyki do codziennosci.
Wybrane zagadnienia z historii robotyki i zastosowan robotéw”, wystgpienie W
ramach umowy zlecenia: 24/2017 z dnia 28.08.2017 r. z firmg: Fundacja

Wspierania Edukacji przy Stowarzyszeniu Dolina Lotnicza.

Konferencje mi¢dzynarodowe:

4.

Konferencja: 5th International Conference on Advances in Signal Processing
and Artificial Intelligence (ASPAI' 2023), Hiszpania, Costa Adeje, 2023-06-06
do 2023-06-11, temat wystagpienia: ,,A hybrid system containing a 3D scanner
and a laser tracker dedicated to robot programming”, wspoétautorstwo referatow:
,,Estimation of selected geometric dimensions during manufacturing of aircraft
accessory gearboxes on a CNC machine using ANFIS”, |, Iterative laser
measurement of an aircraft engine blade in robotic grinding process”,

»Implementation of SSN in the evaluation of the robotic welding process of
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aircraft engine casing components”, ,,The use of a fuzzy controller in the
machining of aircraft engine components”.

Konferencja/wyjazd: Konferencja Przemyst 4.0 Event OverviewHANNOVER
MESSE & CeMAT, Niemcy, Hanower, 2019-09-16 do 2019-09-19.
Konferencja: PRO-VE 2019 20th Working Conference on Virtual Enterprises
Wrtochy, Turyn, 2019-09-22 do 2019-09-25, temat wystapienia: ,,Application of
virtual reality in designing and programming of robotic stations”,
wspotautorstwo referatu: ,,Application of virtual reality in the training of
operators and servicing of robotic stations”.

Konferencja/wyjazd: ILA Berlin 2018, Niemcy, Berlin, 24.04.2018 do
26.04.2018, bratem udziat w delegacji Stowarzyszenia Grupy Przedsigbiorcow
Przemystu Lotniczego Dolina Lotnicza, gdzie na stanowisku wystawowym
uczestniczytem w dyskusjach promujacych mozliwosci prac B+R realizowanych

przez PRz, Wydzial Budowy Maszyn i Lotnictwa.

Wystapienia za granica przed uzyskaniem stopnia doktora:

8.

Konferencja/wyjazd: Robotics Welding & Cutting Opening Ceremony European
Showroom Exclusive robotics session, Czechy, Praga, 17.09.2014 do
19.09.2014.

Konferencja: V Ukrainsko-Polskie Naukowe Dialogi, Ukraina, Jaremcze,
16.10.2013 do 19.10.2013, temat wystgpienia: ,,The CAD and CFD analysis
application for determining the necessary parameters describing the dynamics of

underwater inspection robots”.

Konferencje krajowe:

Wystapienia po uzyskaniu stopnia doktora:

10.

11.

12.

Konferencja: 16 Krajowa Konferencja Robotyki, Trzebieszowice, 31.08.2022 do
2.09.10.2022, temat wystgpienia: ,,Projekt oraz budowa zrobotyzowanego
stanowiska do obrobki skrawaniem elementéw odlewanych”.

Konferencja: XVIII Konferencja Automatyzacji i Eksploatacji Systemow
Sterowania 1 ktacznosci ASMOR 2022, Wiadystawowo, 12.10.2022 do
14.10.2022. temat wystgpienia: ,,Development of a Dedicated Application for
Robots to Communicate with a Laser Tracker”.

Konferencja: The Conference on Robotization and Automation of The Foundry

Industry, Zakopane, 14.10.2021 do 16.10.2021, temat wystapienia: ,, The status
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13.

14.

15.

16.

17.

18.

of work on the implementation of robotization of the multi-stage process of
molds cleaning”

Konferencja: 59 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 22.02.2020 do
26.02.2020, temat wystgpienia: ,,Zastosowanie idei cyfrowych blizniakow oraz
wirtualnej rzeczywistosci w programowaniu robotéw przemystowych”.
Konferencja: XV Konferencja Dynamical Systems — Theory and Applications,
1.6dz, 2.10.2019 do 5.10.2019, wspotautorstwo referatu: ,,Analysis of parametric
vibration of a roller coaster flexible wheel”.

Konferencja: 58 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 22.02.2019 do
26.02.2019, temat wystapienia: ,,Zastosowanie wirtualnej rzeczywisto§ci w
projektowaniu  stacji ~ zrobotyzowanych”,  wspotautorstwo  referatow:
»Zastosowanie skanera laserowego 2D w korekcji parametréw obrobki w stacji
zrobotyzowanej z kontrolg sity”, ,,Zastosowanie wirtualnej rzeczywisto$ci
szkoleniu operatoroOw 1 serwisowaniu stacji zrobotyzowanych” , , Projekt
I budowa struktury komunikacji: oprogramowanie do programowania
robotowoff-line — Matlab”.

Konferencja: 57 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 24.02.2018 do
28.02.2018, temat wystgpienia: ,,Zastosowanie oprogramowania SCADA do
monitorowania i wizualizacji pracy systemu zrobotyzowanego”, wspoétautorstwo
referatow: ,,Zastosowanie oprogramowania CAM do programowania robotow
przemystowych”, ,Projekt drukarki 3D z wykorzystaniem robota
przemystowego typu Delta”.

Konferencja: XXVI Miedzynarodowa Konferencja Naukowa Teorii Maszyn
i Ukladéow Mechatronicznych, Wroctaw, 13.09.2018 do 15.09.2018, temat
wystapienia: ,,Robotic machining in correlation with a 3d scanner”,
wspoétautorstwo referatu: ,,Calibration and verification of an original module
measuring turbojet engine blades geometric parameters”.

Konferencja: XXII International Seminar of Metrology MSM’2018, Artamow
17.09.2018 do 20.09.2018, temat wystgpienia: ,,Robot-assisted quality
inspection of turbojet engine blades”, wspotautorstwo referatow: ,,Eliminating
the Efects of Inertial Forces on the Measurement of the Forces of Interaction
Between a Robotic Manipulator and Its Environment”, ,,Monitoring the

Parameters of Industrial Robots”.
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19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

Konferencja: XIV Konferencja Dynamical Systems — Theory and Applications,
Lodz, 11.10.2017 do 14.10.2017, wspotautorstwo referatu: ,,Methods for
automatic detection of damage to cutting tools in applications of industrial
robots”.

Konferencja: III Podkarpacka Konferencja Mtodych Naukowcow, Rzeszow,
12.14.10.2017 do 14.10.2017, temat wystgpienia: ,,Zrobotyzowane obrobka
z kontrolg sity”.

Konferencja: Nowe Kierunki Rozwoju Mechaniki, Suprasl, 22.03.2017 do
24.03.2017, temat wystgpienia: ,,Mechatronic designing and prototyping
a mobile wheeled robot driven by microcontroller”, wspoétautorstwo referatow:
,Kinematics of a Robot Formation”, ,,Modelowanie robota inspekcyjnego
z dociskiem magnetycznym”.

Konferencja: XXV Miedzynarodowa Konferencja Naukowo — Dydaktyczna
Teorii Maszyn i Ukladéow Mechatronicznych, Nowy Sacz, 18.09.2016 do
21.09.2016, wspotautorstwo referatu: ,,Optymalizacja parametrOw procesu
zrobotyzowanego zat¢piania krawedzi z kontrolg sity”.

Konferencja: The 12th International Conference Mechatronic Systems and
Materials, Biatystok, 3.06.2016 do 8.06.2016, temat wystgpienia: ,,Robot-
operated quality control station based on the UTT method”, wspoétautorstwo
referatow: ,,Monitoring the parameters of the robot-operated quality control
process”, ,,Robot-operated inspection of aircraft engine turbine rotor guide vane
segment geometry”, ,,Software for the robot-operated inspection station for
engine guide vanes taking into consideration the geometric variability of parts”.

Konferencja: Il Podkarpacka  Konferencja  Mlodych  Naukowcow,
Rzeszow,13.10.2016 do 15.10.2016, temat wystapienia: ,,Wspotpraca robota
oraz obrabiarki CNC w zautomatyzowanym procesie obrobki”.

Konferencja: 53 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 21.02.2015 do
25.02.2015, temat wystapienia: ,,Pomiar niedoktadnosci pozycji TCP celem
korekcji  przyjetych ukladow odniesienia”, wspotautorstwo referatow:
,Generowanie trajektorii off-line robota z wykorzystaniem skanera 3D”,
»Adaptacja trajektorii robota przemystowego z wykorzystaniem systemu
wizyjnego”, ,,Projekt i realizacja narzgdzi dedykowanych do procesow

specjalnych”.
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26.

217.

28.

29.

Konferencja: KraSyNT Krakowskie Sympozjum Naukowo-Techniczne,
Krakow/Wieliczka, 28.09.2015, wspoétautorstwo referatu: ,,Metody adaptacji
trajektorii robotéw przemystowych”.

Konferencja: Xl Konferencja Dynamical Systems — Theory and Applications,
1.6dz, 7.10.2015 do 10.10.2015, wspotautorstwo referatu: ,,Robotic automation
of the turbo-propeller engine blade grinding process”.

Konferencja: XV Konferencja Automatyzacji i Eksploatacji Systemow
Sterowania i Laczno$ci ASMOR 2015, Wiadystawowo, 7.10.2015 do 8.10.2015
temat wystgpienia: ,,Determination of dynamic parameters for underwater robots
with crawler drives”, wspolautorstwo referatow: ,,Robotic automation of the
turbo-propeller engine blade grinding process”, ,Verification of the
mathematical model for an underwater crawler robot”.

Konferencja: 1 Podkarpacka Konferencja Mtodych Naukowcéw, Rzeszow,
14.09.2015 do 16.09.2015, temat wystapienia: ,,Wspdlpraca robota oraz

obrabiarki CNC w zautomatyzowanym procesie obrobki”.

Wystapienia przed uzyskaniem stopnia doktora:

30.

31.

32.

33.

34.

Konferencja: KraSyNT Krakowskie Sympozjum Naukowo-Techniczne,
Krakéw/Wieliczka,  29.09.2014, temat  wystapienia: ,,Zrobotyzowane
czyszczenie zbiornikow z cieczg”.

Konferencja: 53 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron. 22.02.2014 do
25.02.2014, temat wystgpienia: ,,Mechatroniczne projektowanie robota
gasienicowego”.

Konferencja: |1 Podkarpacka Konferencja Naukowa Doktorantéw, Rzeszow,
6.09.2013 do 7.09.2013, temat wystgpienia: ,,Budowa aplikacji dla robotéw
inspekcyjnych”.

Konferencja: 52 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 23.02.2013 do
27.02.2013, temat  wystgpienia: ,,Graficzny interfejs do  sterowania
gasienicowym  robotem  inspekcyjnym”,  wspolautorstwo  referatow:
,Zastosowanie oprogramowania MES do wyznaczania parametrow ruchu
gasienicowego robota inspekcyjnego”, ,,Modelowanie i symulacja zadania
prostego kinematyki i dynamiki robota inspekcyjnego”.

Konferencja: V Sympozjum Naukowe Postep w Technikach Wytwarzania i
Konstrukcji Maszyn, Kazimierz Dolny n. Wista — Lublin, 27.05.2013 do

29.05.2013, temat wystgpienia: ,,Mechatronic manufacturing elements
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35.

36.

37.

38.

39.

inspection robot with carawel drive”, wspotautorstwo referatow: ,,Dynamic
simulation motion of the inspection robot with carawer drive” , ,,Wykorzystanie
systeméw CAD do wyznaczania trajektorii ruchu gasienicowego robota
inspekcyjnego”.

Konferencja: 52 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 23.02.2013 do
27.02.2013, temat wystgpienia: ,,Mechatroniczne prototypowanie podzespotow
robota”.

Konferencja:  XIV Konferencja Automatyzacji i Eksploatacji Systemow
Sterowania i Lgcznosci ASMOR 2013, Jastrz¢bia Goéra, 9.10.2013 do
11.10.2013, wspoétautorstwo referatu: ,,Projekt zrobotyzowanego stanowiska z
kontrolg sity”.

Konferencja:  International Conference Mechatronics: Ideas for Industrial
Applications, Warszawa, 16.05.2012 do 18.05.2012, temat wystapienia: ,,Rapid
prototyping environment for algorithms of mobile robots control”,
wspoétautorstwo referatu: ,,The dynamics of underwater inspection robot, The
kinematics of underwater inspection robot”.

Konferencja: 51 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 25.02.2012 do
29.02.2012, temat wystgpienia: ,,Modelowanie kinematyki gasienicowego
robota inspekcyjnego w oprogramowaniu AmeSim”.

Konferencja: 50 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 26.02.2011 do

2.03.2011, temat wystapienia: ,,Modelowanie dynamiki robota podwodnego”.

8. Wykaz udzialu w komitetach organizacyjnych i naukowych konferencji

krajowych lub miedzynarodowych, z podaniem pelnionej funkcji.

Po uzyskaniu stopnia doktora:

Komitety naukowe konferencji:

IV Podkarpacka Konferencja Mtodych Naukowcow, 15.11.2018 do 16.11.2018
organizowana m.in przez Samorzad Doktorantow Uniwersytetu Rzeszowskiego
oraz Samorzad Doktorantow Politechniki Rzeszowskiej pod patronatem m.in: JM
Rektora Politechniki Rzeszowskiej im. I. Lukasiewicza, JM Rektora Uniwersytetu
Rzeszowskiego;

1l Podkarpacka Konferencja Miodych Naukowcow, Rzeszow 12.10.2017 do
14.10.2017, organizowana m.in przez Samorzad Doktorantéw Uniwersytetu

Rzeszowskiego oraz Samorzad Doktorantow Politechniki Rzeszowskiej pod
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patronatem m.in: JM Rektora Politechniki Rzeszowskiej im. 1. Lukasiewicza
prof. dr hab. inz. Tadeusza Markowskiego, JM Rektor Uniwersytetu
Rzeszowskiego prof. dr hab. Sylwestera Czopka, Minister Nauki i Szkolnictwa
Wyzszego Jarostawa Gowina;

* II Podkarpacka Konferencja Mtodych Naukowcow, 13.10.2016 do 15.10.2016,
organizowana m.in przez Samorzad Doktorantow Uniwersytetu Rzeszowskiego
oraz Samorzad Doktorantow Politechniki Rzeszowskiej pod patronatem m.in: JM
Rektora Politechniki Rzeszowskiej im. I. Lukasiewicza prof. dr hab. inz. Tadeusza
Markowskiego JM Rektor Uniwersytetu Rzeszowskiego prof. dr hab. Sylwestera
Czopka.

Przed uzyskaniem stopnia doktora:

Komitety organizacyjne:

e | Podkarpacka Konferencja Naukowa Doktorantow, Rzeszow 6.09.2013 do
7.09.2013., Konferencja zostata zorganizowana pod patronatem J.M. Rektora

Politechniki Rzeszowskiej, Marszatka Wojewodztwa Podkarpackiego.

9. Wykaz uczestnictwa w pracach zespoléw badawczych realizujacych projekty
finansowane w drodze konkursow krajowych lub zagranicznych, z podzialem
na projekty zrealizowane i bedace w toku realizacji, oraz z uwzglednieniem
informacji o pelnionej funkcji w ramach prac zespolow.

Projekty realizowane po uzyskaniu stopnia doktora:

Projekty finansowane w drodze konkursow zagranicznych w toku realizacji:

1. 2021-2023. Projekt pt. ,,Virtual Reality in Vocational Education”, Project: 2020-
1-DE02-KA202-007665. Rola w projekcie: Wykonawca. Podmiot finansujacy:
Unia Europejska program Erasmus +. Wartos$¢ projektu 152 393 Euro.

2. 2020-2023. Projekt pt. ,,JANUS: e-Pedagogy and Virtual Reality Based Robotic
Blended Education”. Project: 2020-1-PL01-KA226-HE-095371. Rola w
projekcie: Wykonawca. Podmiot finansujacy: Unia Europejska program
Erasmus +. Wartos$¢ projektu 238 889 Euro.

Projekty finansowane w drodze konkursow zagranicznych zrealizowane:

3. 2017-2020. Projekt pt. ,,Tiphys Industry 4.0: Social Network Based Doctoral
Education on Industry 4.0”. Project: 2017-1-SE01-KA203-034524. Rola w
projekcie: Wykonawca. Podmiot finansujacy: Unia Europejska program

Erasmus +. Wartos¢ projektu 371 176 Euro.
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Projekty finansowane w drodze konkurséow krajowych:

5.

10.

2023-2029. Projekt pt. ,,Modutowy system obstugi maszyn w procesie obrobki
skrawaniem z wykorzystaniem robotéw kolaboracyjnych” oraz ,,Utworzenie
centrum badawczo - rozwojowego obstlugi maszyn 1 procesow Z
wykorzystaniem robotow kolaboracyjnych”. Wniosek zlozony ramach
programu: Fundusze Europejskie dla Nowoczesnej Gospodarki, 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 ekspertow, warto$¢ projektu 4 626 415 PLN.

2021-2022. Projekt pt. ,,Opracowanie i weryfikacja w warunkach rzeczywistych
autorskich  rozwigzan ~w  zakresie technologii  wytwarzania  kabli
Swiattowodowych  realizujacych  ide¢ Przemystu 4.0 w  zakladzie
Whnioskodawcy”. Grant NCBiR POIR.01.01.01-00-0074/2. Rola w projekcie:
Wykonawca. Lider. Fibrain sp. z 0. o. Podmiot finansujagcy NCBiR. Warto$¢
projektu 17 399 848 PLN.

2019-2022. Projekt pt. ,,Automatyzacja obrobki cienko$ciennych korpuséw
przektadni lotniczych, wykonanych ze stopow lekkich”. Grant POIR.01.01.01-
00-0016/19. Rola w projekcie: Wykonawca. Podmiot finansujacy NCBIR.
Wartos$¢ projektu 3 540 812,50 PLN.

2017-2021. Projekt pt. ,,Opracowanie i uruchomienie technologii wytwarzania
wysoko  dokladnych odlewoéw  Zeliwnych dla sektora automotive
z wykorzystaniem metodyki INDUSTRY 4.0”. Grant POIR.01.01.01-00-
0804/17. Rola w projekcie: Kierownik zespotu projektowania i programowania.
Podmiot finansujacy NCBiR. Warto$¢ projektu 26 190 990,98 PLN.

2017-2021. Projekt pt. ,,Opracowanie technologii wytwarzania oraz wdrozenie
do produkcji aparatow kierujacych lotniczej turbiny niskiego ci$nienia”. Grant
POIR.01.01.01-00-0763/17. Rola w projekcie: Kierownik zespotu projektowania
i programowania. Podmiot finansujacy NCBiR. Warto$¢ projektu 20 430 119,93
PLN.

2017-2020. Projekt pt. ,,Zaawansowane technologie wytwarzania topatek turbin
metodami obrobki skrawaniem, zautomatyzowanym polerowaniem oraz
drukowaniem 3D”. Grant POIR.01.02.00-00-0016/15, Rola w projekcie:
Kierownik zespotu projektowania i programowania. Podmiot finansujacy
NCBIR. Wartos¢ projektu 9 957 616 PLN
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11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

05-12.2018. Projekt pt. ,,Projektowanie stanowisk zrobotyzowanych
wykorzystujacych ~ zaawansowane systemy sensoryczne”. Umowa nr
DS/M.MA.18.001. Projekty stuzace rozwojowi mtodych naukowcow. Rola w
projekcie: Kierownik projektu.

06-12.2017. Projekt pt. ,,Mechatroniczne podejscie w projektowaniu stanowisk
zrobotyzowanych”. Umowa nr DS/M.MA.17.002. Projekty stuzace rozwojowi
mtodych naukowcow. Rola w projekcie: Kierownik projektu.

05-12.2016. Projekt pt. ,,Optymalizacja parametréw ukladu sterowania robota
przemystowego z opcjg kontroli sity”. Umowa nr U-777/DS/M. Projekty
stuzagce rozwojowi miodych naukowcow. Rola w projekcie:  Kierownik
projektu.

05-12.2015. Projekt pt. ,,Inspekcyjny robot gasienicowy do pomiaru parametrow
srodowiska”. Umowa nr U-616/DS/M. Projekty stuzace rozwojowi mitodych
naukowcow. Rola w projekcie: Kierownik projektu.

2014-2016. Projekt pt. ,, Testowanie krytycznych elementéw silnika lotniczego
o podwyzszonych parametrach uzytkowych”.Grant DEMONSTRATOR PLUS
UOD-DEM-1-557/001. Rola w projekcie: Kierownik zespotu projektowania i
programowania. Podmiot finansujacy NCBiR. Warto$¢ projektu 24 170 720
PLN.

2013-2016. Projekt pt. ,,Opracowanie procesu zrobotyzowanego zatgpiania
krawedzi elementéw o zmiennym ksztalcie stosowanych w silnikach lotniczych
z wykorzystaniem systemu automatycznej adaptacji trajektorii narz¢dzia”. Grant
INNOTECH-K2/IN2/66/182991/NCBR/13. Rola w projekcie: Wykonawca.
Podmiot finansujagcy NCBiR. Warto$¢ projektu 4 270 600 PLN.

2008-2016. Projekt pt. ,,Nowoczesne technologic materiatowe stosowane
w przemysle lotniczym”. Projekt kluczowy: POI1G.01.01.02-00-015/08-00. Rola
w projekcie: Wykonawca. Projekt realizowany jest w ramach Programu

Operacyjnego Innowacyjna Gospodarka. Wartos$¢ projektu 115 880 000 PLN.

Projekty realizowane przed uzyskaniem stopnia doktora:

18.

2011-2013. Projekt pt. ,,Zastosowanie sztucznej inteligencji w mechatronicznym
projektowaniu gasienicowych robotéow inspekcyjnych.” Grant Nr: N N501
054440. Rola w projekcie: Wykonawca. Podmiot finansujacy Narodowe
Centrum Nauki. Wartos¢ projektu 489 880,21 PLN .
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19.

20.

2010-2013. Projekt pt. ,,Mechatroniczne projektowanie robotow do diagnostyki
i konserwacji zbiornikow z cieczg”. Grant Nr: N RO03 005710 pt.. Rola
w projekcie:  Wykonawca. Podmiot finansujacy NCBiR. Wartos¢ 2 180 000
PLN.

2010-2012. Projekt pt. ,,Sterowanie formacjg robotow w niezhanym
srodowisku”. Grant nr NN501068838, Rola w projekcie. Wykonawca. Podmiot
finansujacy Komitet Badan Naukowych. Warto$¢ projektu 381 100 PLN.

4. Wykaz czlonkostwa w miedzynarodowych lub krajowych organizacjach

I towarzystwach naukowych wraz z informacja o pelnionych funkcjach.

Czlonek Polskiego Towarzystwa Mechaniki Teoretycznej i Stosowanej.

Cztonek Polskiego Komitetu Teorii Maszyn i Mechanizmoéw ,,PK TMM”.

5. Wykaz stazy w instytucjach naukowych lub artystycznych, w tym zagranicznych,

z podaniem miejsca, terminu, czasu trwania stazu i jego charakteru.

Staz/Szkolenie. Miejsce: Turyn Politecnico di Torino, Wtochy, 2022-09-04 do
2022-09-07. Staz w ramach realizacji projektu pt. ,,JANUS - e-Pedagogy and
Virtual Reality Based Robotic Blended Education” nr: 2020-1-PL01-KA226-HE-
095371. Tematyka prac dotyczyla opracowania modeli cyfrowych laboratoriow
Politechniki Rzeszowskiej oraz Politecnico di Torino.

Staz/Szkolenie. Miejsce: Trondheim Norwegia, siedziba IDN (International
Development Norway), 18.01.2022 do 22.01.2022, uczestnicy NTNU (Norwegian
University of Science and Technology) oraz SINTIEF (najwigksza niezalezna
organizacja badawcza w Europie). Tematyka prac dotyczyta opracowania
produktu w postaci wirtualnych szkolen z zakresu serwisowania stacji
zrobotyzowanych.

Staz/Szkolenie. Miejsce: Oslo, Norwegia, 2021-09-27 do 2021-10-02 uczestnicy
NTNU (Norwegian University of Science and Technology) oraz SINTIEF
(najwigksza niezalezna organizacja badawcza w Europie). Tematyka prac
dotyczyta poprawy wilasciwosci aplikacyjnych szkolen w konteks$cie norweskiego

odbiorcy docelowego, testy przeprowadzano w NTNU Learning Factory.
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e Staz/Szkolenie. Miejsce: Jednostka rozwojowa firmy ABB, Vittuone - Mediolan,
Wiochy. 12.11.2019 do 15.11.2019. Udziat w roli eksperta. Doradztwo
1 konsultacje parametréw oprogramowania z kontrolg sity, stacji zrobotyzowanej
realizujacej obrobke elementow podwozi lotniczych. Stacja przygotowywana
przez koncern ABB dla odbiorcy Goodrich Aerospace Sp z 0.0. (Collins
Aerospace) w Tajecinie, Polska.

e Staz/Szkolenie. Miejsce: Jednostka rozwojowa firmy ABB, Praga, Czechy. Prace
w ramach ,,Robotics European Welding & Cutting showroom”, 15.09.2014 do
19.09.2014. Tematyka realizowanych prac dotyczyta probleméw przy wdrazaniu
stacji zrobotyzowanych z dodatkiem kontroli sity.

e Staz/Szkolenie. Miejsce: Jednostka rozwojowa firmy ABB, Praga, Czechy, Prace
w ramach ,,Robotics European Laser Days”, 09.03.2016 do 11.03.2016. Tematyka
prac dotyczyla problemow przy wdrazaniu zrobotyzowanej stacji spawalniczej
PW 800 w Pratt&Whitney Rzeszow S.A.

e Udziat w projekcje ,,Staz Sukcesem Naukowca”, projekt wspotfinansowany ze
srodkéw Unii Europejskiej w ramach Europejskiego Funduszu Spotecznego.
realizowanym przez Poznanski Akademicki Inkubator Przedsigbiorczosci (PAIP)
w ramach Programu Operacyjnego Kapitat Ludzki, Priorytetu VIII Regionalne
kadry gospodarki, Dziatania 8.2 Transfer wiedzy, Poddziatania 8.2.1 miejsce
stazu:  Firma 3D Projekt, dziatl badawczo-rozwojowy, termin odbycia stazu od

02.04.2013 do 28.09.2013, petniona funkcja: specjalista-mechatronik.

12. Wykaz czlonkostwa w komitetach redakcyjnych i radach naukowych czasopism
wraz z informacja o peklionych funkcjach (np. redaktora naczelnego,

przewodniczacego rady naukowej, itp.).

13. Wykaz recenzowanych prac naukowych lub artystycznych, w szczegélnosci
publikowanych w czasopismach mi¢dzynarodowych.
e Recenzowanie monografii:. M.W. Szelerskiego pt. ,,Praktyczne podstawy
mechatroniki dla technikow”. Prace realizowane w ramach umowy zlecenie
2/2021 z wydawnictwem WiHK , KaBe” s.c.;
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Recenzowanie publikacji: Zafra-Urrea, R. M., Lopez-Damian, E., & Santana-
Diaz, A. (2023). Grasp Planning Based on Metrics for Collaborative Tasks
Using Optimization. Applied Sciences, 13(17), 9603;

Recenzowanie publikacji: Paradise, 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.

14. Wykaz uczestnictwa w programach europejskich lub innych programach

miedzynarodowych.

2020-2022, Projekt pt. , Ksztalcenie dualne w kontek$cie wyzwan Przemystu 4.0.
Project: EOG/19/K3/W/0037. Rola w projekcie: Wykonawca. Podmiot finansujacy:

Fundusz Norweski finansowanie z Mechanizmu Finansowego EOG. Warto$¢ projektu

214 210 Euro.

15. Wykaz udzialu w zespolach badawczych, realizujacych projekty inne niz

okreslone w pkt. I1.9.

1.

2022-2025. Udziat w projekcie pt. ,,Politechniczna Sie¢ VIA CARPATIA im.
Prezydenta RP Lecha Kaczynskiego” (umowa nr MEIN/2022/DP1/2578). Rola
w projekcie: wykonawca projektu.

2018-2021. Udzial w projekcie pt. ,,Inzynieria mechaniczna dla przemyshu
lotniczego - realizacja studiow dualnych II stopnia na Wydziale Budowy
Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej” Projekt NCBiR w ramach
Dziatania 3.1 Programu Operacyjnego Wiedza Edukacja Rozwdj na lata 2014-
2020, Realizowany ramach umowy nr POWR.03.01.00-00-DU 64/18, charakter
udziatu: wykonawca projektu.

2014-2015, Udziat w projekcie pt. Ksztalcenie innowacyjnych kadr GOW w
Politechnice Rzeszowskiej”. Program Operacyjny Kapitat Ludzki finansowany
ze Srodkéw Europejskiego Funduszu Spotecznego. Charakter udziatu:
stypendium dla mtodych doktorow realizujacych dziatalno$¢ dydaktyczng oraz
naukowa w obszarach ksztatcenia kluczowych w kontekscie realizacji Strategii

Europa 2020.
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16. Wykaz uczestnictwa w zespolach oceniajacych wnioski o finansowanie badan,
wnioski o przyznanie nagrod naukowych, wnioski w innych konkursach

majacych charakter naukowy lub dydaktyczny.

1.  WSPOLPRA Z OTOCZENIEM SPOLECZNYM | GOSPODARCZYM
1. Wykaz dorobku technologicznego.
Wszystkie prace wymienione i szerzej scharakteryzowane w punkcie I1.5 zwigzane sg
z dorobkiem technologicznym i powstaty we wspotpracy z sektorem gospodarczym,
sa to:

1. Projekt i konstrukcja zrobotyzowanego stanowiska oraz opracowanie technologii
obrébki skrawaniem detali o ksztalcie zmiennym losowo.

2. Projekt i konstrukcja zrobotyzowanego stanowiska oraz opracowanie technologii
przygotowania form odlewniczych aparatow kierujacych osiowych turbin
lotniczych.

3. Projekt i konstrukcja zrobotyzowanego stanowiska oraz opracowanie technologii
pomiaréw parametrow geometrycznych segmentdw aparatow kierujacych
silnikdw odrzutowych.

4. Opracowanie technologii zrobotyzowanej, adaptacyjnej obrobki korpusow ze
stopu aluminium przektadni lotniczych, realizowanej narzedziami pasywnymi.

5. Opracowanie zrobotyzowanej technologii pomiaru wybranych parametrow
geometrii obudowy przektadni lotnicze;.

6. Opracowanie technologii gratowania elementéw przekladni narzedziami
podatnymi w tolerancji wykonania ponizej powtarzalnosci robota.

7. Opracowanie zrobotyzowanej technologii szlifowania i1 polerowania topatek
lotniczych realizowang w sposob iteracyjny.

8. Opracowanie technologii zrobotyzowanego zatepiania krawedzi elementdéw
o losowo zmiennym ksztalcie realizowanego z wykorzystaniem systemu
automatycznej adaptacji trajektorii narzedzia w czasie rzeczywistym.

9. Wykonanie projektu, konstrukcji, oprogramowania robota inspekcyjnego oraz
opracowanie technologii pomiarow elementow sieci wodociggowe;j.

Prace niewymienione w punkcie 11.5:

10. Opracowanie i wdrozenie techniki programowania stacji zrobotyzowanej
wykorzystujacej wirtualng rzeczywistos¢. Prace te oraz ich wdrozenie zostaty

szczegbtowo omowione rozdziale 6 monografii pt. ,,Zastosowanie idei
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cyfrowych blizniakow w projektowaniu oraz programowaniu stacji
zrobotyzowanych”

11. Opracowanie i wdrozenie techniki projektowania oraz programowania stacji
zrobotyzowanych wykorzystujacej traker laserowy. Prace te oraz ich wdrozenie
zostaly szczegbdlowo omowione w monografii pt. ,,Zastosowanie idei cyfrowych

blizniakow w projektowaniu oraz programowaniu stacji zrobotyzowanych”.

2. Wspolpraca z sektorem gospodarczym.

Jestem wiceprezesem firmy 3D Robot sp. z 0. 0. zajmujgcej sie¢
projektowaniem  stacji  zrobotyzowanych oraz  programowaniem  robotow
przemystowych. W latach 2016 — 2020 bylem zatrudniony w tej firmie na stanowisku
konstruktor-programista w wymiarze % etatu. Spotka jest cztonkiem Stowarzyszenia
Grupy Przedsigbiorcow Przemystu Lotniczego ,,Dolina Lotnicza”. W ramach
cztonkostwa w Stowarzyszeniu oprdcz spotkan krajowych bior¢ udzial w spotkaniach
B2B z partnerami zagranicznymi w kraju oraz podczas wyjazdow zagranicznych (np.
ILA Berlin).

Wspolpraca z firma ABB w ramach:

e Realizacji kurséw dla studentow. Organizacji mozliwosci uzyskania
certyfikatu firmy ABB z programowania robotow przemystowych w ramach
przedmiotu ,Jezyki Programowania Robotéw”. Jestem osoba ktéra ma
certyfikat z zakresu szkolenia studentow i prowadzi ten przedmiot. Kurs jest
realizowany dzieki porozumieniu o wspolpracy zawartemu miedzy
Politechnika Rzeszowska a firma ABB Sp. z 0. 0. (szczegoly

https://w.prz.edu.pl/uczelnia/aktualnosci/certyfikaty-abb-z-programowania-

robotow-dla-studentow-kierunku-mechatronika-2402.html);

e Odbycie stazu/szkolenia. Miejsce: Jednostka rozwojowa firmy ABB, Vittuone
- Mediolan, Witochy. 12.11.2019 do 15.11.2019. Udzial w roli eksperta.
Doradztwo 1 konsultacje parametréw oprogramowania z kontrola sity, stacji
zrobotyzowanej realizujacej obrobke elementéw podwozi lotniczych. Stacja
przygotowywana przez koncern ABB dla odbiorcy Goodrich Aerospace Sp.
z 0.0. (Collins Aerospace) w Tajecinie, Polska;

e Odbycie stazu/szkolenia. Miejsce: Jednostka rozwojowa firmy ABB, Praga,

Czechy, Prace w ramach ,,Robotics European Welding & Cutting showroom”
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15.09.2014 do 19.09.2014. Tematyka realizowanych prac dotyczyta
problemow przy wdrazaniu stacji zrobotyzowanych z dodatkiem kontroli sity;
Odbycie stazu/szkolenia. Miejsce: Jednostka rozwojowa firmy ABB, Praga,
Czechy, Prace w ramach ,,Robotics European Laser Days”. 09.03.2016 do
11.03.2016. Tematyka prac dotyczyla probleméow przy wdrazaniu
zrobotyzowanej stacji spawalniczej PW 800 w Pratt&Whitney Rzeszoéw S.A;
Odbycie szkolenia. Miejsce: Aleksandrow L.odzki , Polska 12.2015 pt. ,,ABB
RobotStudio Master Class, RS Master Class — budowa, programowanie
I symulacja stanowisk zrobotyzowanych”;

Odbycie szkolenia. Aleksandrow Lodzki , Polska, 03.2015 pt. ,,Sita robotoéw
pod kontrola”, z zakresu FLEX FINISHING;

Realizacja zlecen od firmy ABB: dotyczacego opracowania wytycznych do
technologii obrobki topatek turbin energetycznych produkowanych przez GE
Power sp z 0.0., opracowania wytycznych do technologii zrobotyzowanej
obrobki odlewdw rozjazdéw kolejowych;

Realizacja szkolen z zakresu programowania robotow ABB dla firm z Doliny
Lotniczej, np. ,,Podstawowy kurs obstugi i programowania robotoéw ABB”,
nr umowy: RM-U-18232.

Wspolpraca z firma Pratt & Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna w ramach:

Pelnienia funkcji promotora pomocniczego w ramach programu Doktorat
Wdrozeniowy pracownika P&W Rzeszow Artura Ornata. Temat pracy:
"Synteza narz¢dzi dedykowanych implementowanych w zrobotyzowanych
aplikacjach do obrobki czesci silnikow lotniczych", praca obroniona dnia
20.06.2023.

2020-2022. Projektu pt. ,,Ksztatcenie dualne w kontekscie wyzwan Przemystu
4.0. Project: EOG/19/K3/W/0037,;

2019-2022. Projektu pt. ,,Automatyzacja obrobki cienkosciennych korpusow
przektadni lotniczych, wykonanych ze stopéw lekkich”, Grant POIR.01.01.01-
00-0016/19;

2013-2016. Projektu pt. ,,Opracowanie procesu zrobotyzowanego zate¢piania
krawedzi elementow o zmiennym ksztalcie stosowanych w  silnikach
lotniczych z wykorzystaniem systemu automatycznej adaptacji trajektorii

narzedzia”;
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Umowy o dzieto pt. ,,Opracowanie i zrealizowanie autorskiej procedury
okres$lania glebokosci cechowania systemu pomiarowego, testy systemu
pomiarowego GelSight Mobile System”. Nr umowy RM-U-23110;

Umowy o dzieto ,,Analiza jako$ci pomiarow na maszynie CNC metodg SPC”,
w ramach realizacji projektu pt. ,,Opracowanie metodyki analizy danych
pomiarowych wygenerowanych przez sondy pomiarowe centr obrobczych
CNC i wspotrzednosciowych maszyn pomiarowych CMM oraz korelacji tych
danych". Nr umowy: RM-U-19317;

Umowy o dzieto ,,Podstawowy kurs obstugi i programowania robotow ABB”,
nrumowy: RM-U-18232;

Umowy o dzielo ,,Polerowanie zeboéw kot zebatych - Ring dla przektadni
FDGS, sprawdzenie stabilno$ci procesu i zywotnosci narzgdzi”, nr umowy:
RM-U-18092;

Umowy o dzieto ,,Programowanie sterownikéw PLC - komunikacja systemow

nadrz¢dne”, nr umowy: RM-U-17431.

Wspélpraca z firma Consolidated Precision Products Poland sp. z 0.0. w ramach:

2017-2021. Projektu pt. ,,Opracowanie technologii wytwarzania oraz
wdrozenie do produkcji aparatow kierujacych lotniczej turbiny niskiego
ci$nienia”. Projekt POIR.01.01.01-00-0763/17;

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

Wspolpraca z firma Cobot Planet sp. z.0.0. w ramach:

Tworzenia projektu pt. ,,Modulowy system obstugi maszyn w procesie obrobki
skrawaniem z wykorzystaniem robotéw kolaboracyjnych” oraz ,,Utworzenie
centrum badawczo - rozwojowego obstugi maszyn 1 proceséw z
wykorzystaniem robotoéw kolaboracyjnych”. Wniosek zlozony ramach
programu: Fundusze Europejskie dla Nowoczesnej Gospodarki, 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 ekspertow, wartos$¢ projektu 4 626 415 PLN;
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e Umowy o dzielo pt. ,,Opracowanie wniosku projektu w ramach S$ciezki
SMART w ramach programu Fundusze Europejskie dla Nowoczesnej
Gospodarki (FENG) na lata 2021-2027”. Nr umowy UMW/2023/1.

Wspolpraca z firmag ENERGY 2000 sp. z 0.0. w ramach:

e Umowy o dzieto pt. ,,Pomiar i analiza drgan wdézka roller-coastera z kotami
jezdnymi posiadajgcymi system thumienia drgan”. Nr umowy: RM-U-18021,

e Umowy o dzielo pt. ,Badania dynamiczne rolki z systemem
antywibracyjnym”. Nr umowy: RM-U-171241.

Wspolpraca z firma Axon Media Group s.c. w ramach:

e Umowy o dzieto na przygotowanie i wygloszenie merytorycznej prezentacji na
temat ,,Automatyzacja oraz robotyzacja operacji obrobkowych oraz kontrola
jako$ci w przemysle odlewniczym”. W ramach konferencji ,,Automatyzacja
i technika napedowa w zakladach produkcyjnych” - 13.06.2019 r. Rzeszow.
Umowa o dzieto UD19/2019;

e Umowy o dzieto na przygotowanie i wygloszenie merytorycznej prezentacji na
temat ,,Podejscie mechatroniczne w projektowania stacji zrobotyzowanych
w aplikacjach przemystowych”. Ogolnopolska Konferencja Techniczna.
Optymalizacja produkcji w branzy motoryzacyjnej i lotniczej - 26.10.2017 r.
Krakéw. Umowa o dzieto UD14/2017.

Wspolpraca z Odlewnia Kutno sp. z o. 0. w ramach:

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

Wspolpraca z firma Fibrain sp. z 0.0. z/s w Zaczerniu w ramach:

e Umowy zlecenia dotyczaca projektow urzadzen automatyki i opomiarowania
zwigzana z realizacjg projektu pt. ,,Opracowanie w weryfikacja w warunkach
rzeczywistych autorskich rozwigzan w zakresie wytwarzania kabli
swiattowodowych  realizujacych idee Przemystu 4.0 w zakladzie
wnioskodawcy”. Nr umowy 04/12/21/JAS.

Wspolpraca z firma Safran Aircraft Engines Poland w ramach:

e Umowy o dzieto ,,Opracowanie autorskiej metodyki realizacji procesu

zrobotyzowanego zatapiania zamkow topatki”. Nr umowy: RM-U-21089.
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Wspolpraca z firma Spétka EC Test Systems Sp. z.0.0. w ramach:

e Umowy o dzieto ,,Wykonanie opracowania i zasymulowania pracy gniazda
zrobotyzowanego realizujacego zatepianie krawedzi oraz projekt koncepcyjny
zrobotyzowanego gniazda pomiarowego alternatywnego dla obecnie
stosowanych metod”. Nr umowy: 9/2016.

Wspolpraca z Huta Stalowa Wola Spétka Akcyjna w ramach:

e Umowy o dzieto ,,Okreslenie wielkosci przyspieszen drgan w czasie w
wybranych punktach korpusu wiezy ZSSW zintegrowanej z KTO podczas
prob trakcyjnych na poligonie WITPiS. Okreslenie gestosci widmowej mocy,
przyspieszen drgan w pasmie czestotliwosci 0-500 Hz w wybranych
punktach”. Nr umowy: U-14288.

3. Wykaz uzyskanych praw wlasnosci przemystowej, w tym uzyskanych patentow
krajowych lub miedzynarodowych.

1. Uzyskany patent krajowy pt. ,,Oprawka prowadzgca narzedzie obrotowe”.
Nr: Pat. 225210. Autorzy: Skoczylas L., Wydrzynski D., Burghardt A.,
Szybicki D., Kurc K. (2014).

Zgloszenie do Europejskiego Urzedu Patentowego:

2. Zgloszenie do Europejskiego Urzedu Patentowego za posrednictwem
Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,,Machining chuck for a measuring and
machining station, especially for metal casts”. Zgloszeniu temu Europejski
Urzad Patentowy nadal numer: 21461639.3. Autorzy: Ciechanowicz K.,
Szybicki D., Kurc K., Burghardt A., Gierlak P., Muszynska M., Jach D.,
Kwiatkowski M., Nowosielski M. (2021).

Zgloszenia do Urzedu Patentowego RP patentow, opublikowane w BUP:

3.  Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,,.Stanowisko do kontroli
jakosci form odlewniczych”. Nr: P.438232. Autorzy: Burghardt A., Szybicki D.,
Kurc K., Tutak J., Gierlak P. (2021).

4.  Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,,Urzadzenie do
sprawdzania szczelno$ci form odlewniczych”. Nr: P.438236. Autorzy:
Burghardt A., Szybicki D., Kurc K., Gierlak P., Tutak J., Ciechanowicz K.,
Cygan R., (2021).
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Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,,Chwytak do form
odlewniczych”. Nr: P.438233. Autorzy: Burghardt A., Szybicki D., Kurc K.,
Muszynska M., Ciechanowicz K., Tutak J., Cygan R., (2021).

Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,,Suszarnia do form
odlewniczych”. Nr: P.438231. Autorzy: Burghardt A., Szybicki D., Kurc K.,
Gierlak P., Ciechanowicz K., Tutak J., Obal P., Cygan R., (2021).

Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,Urzadzenie
magazynujace dla form odlewniczych”. Nr: P.438237. Autorzy: Burghardt A.,
Szybicki D., Kurc K., Ciechanowicz K. Gierlak P., Tutak J., Obal P., Cygan R.,
Muszynska M. (2021).

Zgloszenia do Urzedu Patentowego RP patentow:

8.

10.

11.

12.

Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,,Stanowisko do obrobki
topatek lotniczych”, nr: 443972.

Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,,Urzadzenie zapewniajace
site docisku narzedzia”, nr: 443971.

Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,Urzadzenie
magazynujace dla topatek lotnicze”, nr: 443970.

Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. ,,Chwytak zwlaszcza
topatek lotniczych”., nr: 443966.

Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP patentu pt. pt. ,,System kompensacji
(wstepnego ustalania) potozenia odlewu W zrobotyzowanej stacji pomiarowo-
obrébezej”, nr: 443973.

Zgtoszenie do Urzedu Patentowego RP wzoru uzytkowego, opublikowane w BUP:

13.

Zgloszenie do Urzedu Patentowego RP wzoru uzytkowego pt. ,,Uchwyt na
formy odlewnicze”. Nr: W.130125. Autorzy: Burghardt A., Szybicki D., Kurc
K., Tutak J., Muszynska M. (2021).

4. Wykaz wdrozonych technologii.

Wdrozenie w przedsigbiorstwie Odlewnia Kutno sp. z 0. o. technologii
obrobki skrawaniem detali o ksztalcie zmiennym losowo. Wdrozenie
scharakteryzowano w punkcie 1.3.1 oraz w rozdziale 9 monografii pt.
»,Zastosowanie idei cyfrowych blizniakow w projektowaniu oraz
programowaniu stacji zrobotyzowanych”.

Wdrozenie w przedsigbiorstwie Consolidated Precision Products Poland

Sp. z 0.0. technologii przygotowania form odlewniczych aparatow kierujacych
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osiowych turbin lotniczych. Wdrozenie scharakteryzowano w punkcie 1.3.2
oraz w rozdziale 9 monografii pt. ,,Zastosowanie idei cyfrowych blizniakow w
projektowaniu oraz programowaniu stacji zrobotyzowanych”.

e Wdrozenie w przedsigbiorstwie Pratt & Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna
technologii  zrobotyzowanej, adaptacyjnej obrobki korpusow ze stopu
aluminium przektadni lotniczych, realizowanej narzedziami pasywnymi.
W roku 2020 zakupiono zrobotyzowane stanowisko dedykowane do obrobki
korpusow przektadni ADT i wdrozono opracowang technologie obrobki
zatgpiania ostrych krawedzi detali wchodzacych w sktad dwoch typow
silnikow: PW 1100G-JM 1 PW 1500G. Miejsce wdrozenia technologii to
Wydzial 42 przedsigbiorstwa.

e Wdrozenie w przedsigbiorstwie Pratt & Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna
technologii pomiaru wybranych parametréw geometrii obudowy przektadni
lotniczej. W roku 2023 zmodyfikowano zrobotyzowane stanowisko
dedykowane pomiaru wybranych parametrow geometrii obudowy przektadni
lotniczej. Miejsce wdrozenia technologii to Wydziat 42 przedsigbiorstwa.

e Wdrozenie w przedsigbiorstwie Pratt & Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna
technologii gratowania elementéw przektadni narzedziami podatnymi w
tolerancji wykonania ponizej powtarzalnosci robota. Opracowana technologia
od roku 2019 wykorzystywana jest na dwoch zrobotyzowanych stanowiskach
znajdujacych si¢ na Wydziale 55, przedsigbiorstwa. Zrobotyzowany proces
zatgpiania zostatly wdrozony dla przektadni do dwoch typow silnikow: PW
1100G-JM i PW 1500G.

e Wdrozenie w przedsi¢biorstwie Ultratech  sp. z 0.0. zrobotyzowanej
technologii szlifowania 1 polerowania topatek lotniczych realizowana w sposéb
iteracyjny. Opracowana technologia w roku 2020 zostala wdrozona w
przedsigbiorstwie do procesu produkcyjnego szlifowania topatek kompresora
silnika odrzutowego. Zrobotyzowana stacji szlifowania oraz pomiaréw topatek
silnikow odrzutowego znajduje si¢ w siedzibie firmy Ultratech w S¢dziszowie
Matopolskim.

e Wdrozenie w przedsigbiorstwie Pratt & Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna
technologii zrobotyzowanego zatapiania krawedzi elementdow o losowo

zmiennym ksztalcie realizowanego z wykorzystaniem systemu automatyczne;j

40



Dariusz Szybicki — Wykaz osiagni¢¢ naukowych

adaptacji  trajektorii narzedzia w czasie rzeczywistym. Opracowana
technologia zostata wdrozona do produkcji w maju 2016 roku i pracuje do dzi$

(linia PWA, Wydziat 53 Pratt&Whitney Rzeszow).

5. Wykaz wykonanych ekspertyz lub innych opracowan wykonanych na

zamowienie instytucji publicznych lub przedsi¢biorcow.

1.

Szybicki D. (2023). Umowa o dzieto ,,Opracowanie wniosku projektu w ramach
sciezki SMART w ramach programu Fundusze Europejskie dla Nowoczesnej
Gospodarki (FENG) na lata 2021-2027. Nr UMW/2023/1, zawarta w dniu
26.05.2023 z Cobot Planet sp. z.0.0.

Szybicki D. (2023). Umowa o dzieto ,, Testy systemu pomiarowego GelSight
Mobile System”. Nr umowy: RM-U-23110, podmiot zlecajacy: Pratt & Whitney
Rzeszow Spotka Akeyjna.

Szybicki D. (2023). Umowa o dzieto , Testy polerowania na topatkach
stalowych faza I”. Nr umowy: RM-U-23022, podmiot zlecajacy: Pratt &
Whitney Rzeszéw Spotka Akcyjna.

Szybicki D., Burghardt A., Kurc K., (2022). Umowa o dzieto ,,Doskonalenia
umiejetnosci programowania robotdéw ABB z systemem IRCS5”. Nr umowy:
RM-U-22244, podmiot zlecajacy: Pratt & Whitney Rzeszoéw Spotka Akcyjna.
Szybicki D. (2022). Umowa o dzieto nr 5.72.110.902 dotyczaca analizy
wynikéw badan z: Akademig Goérniczo-Hutniczga im. Stanislawa Staszica z
siedzibg w Krakowie, al. Mickiewicza 30,30-059 Krakow, Wydziat Inzynierii
Metali i Informatyki Przemystowej pt. ,,Umowa w ramach podwykonawstwa
czesci badan, projekt POIR.01.01.01-00-1335/20”, w ramach realizacji umowy
nr 2/2021 z dnia 20.09.2021r.

Szybicki D. (2021). Umowa o dzieto ,,Analiza jako$ci pomiar6w na maszynie
CNC metodg SPC”, w ramach realizacji projektu pt. ,,Opracowanie metodykKi
analizy danych pomiarowych wygenerowanych przez sondy pomiarowe centr
obrobeczych CNC 1 wspoélrzgdnosciowych maszyn pomiarowych CMM oraz
korelacji tych danych". Nr umowy: RM-U-19317, podmiot zlecajacy: Pratt &
Whitney Rzeszoéw Spotka Akcyjna.

Szybicki D. (2021). Umowa zlecenia dotyczaca projektow urzadzen automatyki
1 opomiarowania zwigzana z realizacja projektu pt. ,,Opracowanie w weryfikacja

w warunkach rzeczywistych autorskich rozwigzan w zakresie wytwarzania kabli
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10.

11.

12.

13.

14.

swiattowodowych  realizujagcych ide¢ Przemystu 4.0 w  zakladzie
wnioskodawcy”. Nr 04/12/21/JAS, Fibrain sp. z 0.0. z/s w Zaczerniu, na okres
1.12.2021 do 31.10.2023,

Szybicki D., Burghardt A., Kurc K. (2021). Umowa o dzieto ,,Opracowanie
autorskiej metodyki realizacji procesu zrobotyzowanego zatapiania zamkow
topatki”. Nr umowy: RM-U-21089, podmiot zlecajacy: Safran Aircraft Engines
Poland.

Szybicki D. (2019). Umowa o dzieto ,,Programowa integracja kontroleroéw
robotow, kontrolera glowicy pomiarowej 2D, wykonanie finalnego
oprogramowania”, Nr umowy: RM-U-17384, podmiot zlecajacy Odlewnia
Kutno sp. z 0.0..

Szybicki D. (2019). Umowa o dzieto z firmg Axon Media Group s.c. na
przygotowanie 1 wygloszenie merytorycznej prezentacji na temat
,,Automatyzacja oraz robotyzacja operacji obrobkowych oraz kontrola jakosci w
przemysle odlewniczym”. W ramach konferencji ,,Automatyzacja i technika
napgdowa w zaktadach produkcyjnych” - 13.06.2019 r. Rzeszéw, Umowa o
dzieto UD19/2019.

Szybicki D., Gierlak P., Hendzel Z., Burghardt A., Kurc K., Szuster M.,
Wydrzynski D., Hawro L. (2018). Umowa o dzieto ,,Pomiar i analiza drgan
wozka roller-coastera z kotami jezdnymi posiadajacymi system tlumienia
drgan”. Nr umowy: RM-U-18021, podmiot zlecajacy: Zleceniodawca: ENERGY
2000 sp. z 0.0,

Burghardt A., Kurc K., Szybicki D. (2018). Umowa o dzieto ,,Podstawowy kurs
obstugi i programowania robotow ABB”, Nr umowy: RM-U-18232, podmiot
zlecajacy: Pratt & Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna.

Burghardt A., Kurc K., Szybicki D. (2018). Umowa o dzieto ,,Polerowanie
zebow kot zegbatych - Ring dla przektadni FDGS, sprawdzenie stabilnosci
procesu i zywotno$ci narzedzi”, Nr umowy: RM-U-18092, podmiot zlecajacy:
Pratt & Whitney Rzeszoéw Spotka Akcyjna.

Szybicki D., Gierlak P., Burghardt A., Kurc K., Szuster M., Wydrzynski D.
(2017). Umowa o dzietlo ,Badania dynamiczne rolki z systemem
antywibracyjnym”. Nr umowy: RM-U-17124, podmiot zlecajacy: ENERGY
2000 sp. z 0.0.
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15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

Szybicki D., Gierlak P., Hendzel Z., Burghardt A., Kurc K., Szybicki D., Szuster
M., Muszynska M. (2017). Umowa o dzieto ,,Weryfikacja oceny merytorycznej
projektu o dofinansowane POIR.03.02.01-12-0014/16.”, podmiot zlecajacy:
ENERGY 2000 sp. z o.0.

Szybicki D., Burghardt A., Kurc K., (2017). Umowa o dzieto ,,Programowanie
sterownikow PLC - komunikacja systeméw nadrzedne”, Nr umowy: RM-U-
17431, podmiot zlecajacy: Pratt & Whitney Rzeszow Spotka Akcyjna.

Szybicki D. (2017). Umowa o dzielo z firmg Axon Media Group s.C. na
Przygotowanie 1 wygloszenie merytorycznej prezentacji na temat ,,Podejscie
mechatroniczne w projektowania stacji zrobotyzowanych w aplikacjach
przemystowych”. Ogodlnopolska Konferencja Techniczna. Optymalizacja
produkcji w branzy motoryzacyjnej i lotniczej - 26.10.2017 r. Krakéw. Umowa
o dzieto UD14/2017.

Szybicki D. (2017). Umowa o zlecenie ,Montaz elementow stanowiska
testowego wlasciwosci dynamicznych rolek rolerkostera”. Umowa zlecenie
z dnia 17.04.2017 r. z firmg produkcyjno-handlowg AMB nr: 1/SzD/2017.
Szybicki D., Burghardt A., Kurc K., Muszynska M. (2016). Umowa o dzieto
,,Opinia dotyczaca funkcjonalnos$ci systemu ROWA V max”, podmiot zlecajacy:
Sad Okregowy w Krakowie, Wydziat IX Gospodarczy, ul. Przy Rondzie 7, 31-
547 Krakow. NT-651-41-U-16036/16 RM-U-16036.

Szybicki D. (2016). Umowa o dzieto ,,Wykonanie opracowania i zasymulowania
pracy gniazda zrobotyzowanego realizujacego zatepianie krawedzi oraz projekt
koncepcyjny zrobotyzowanego gniazda pomiarowego alternatywnego dla
obecnie stosowanych metod”. Umowa o dzieto z dnia 15.10.2016 r. z Spotka EC
Test Systems Sp. z.0.0. Numer umowy: 9/2016.

Szybicki D. (2015). Umowa o dzieto pt. ,Wykonanie symulacji procesu
1 oprogramowanie badawczego stanowiska realizujacego zrobotyzowane
zgrzewanie tarciowe trudnospajalnych materiatow konstrukeji lotniczych w
aspekcie sterowania parametrami procesu wraz z opracowaniem wynikoéw
badan” prace w ramach projektu ,,Nowoczesne technologie materialowe
stosowane w przemysle lotniczym”, Projekt kluczowy: POIG.01.01.02-00-
015/08-00. Projekt realizowany jest w ramach Programu Operacyjnego
Innowacyjna Gospodarka. Wartos$¢ projektu 115 880 000 PLN.
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22.

23.

24.

25.

Szybicki D. (2014). Umowa o dzieto pt. ,,Wykonanie modelowania i symulacji
procesu robotyzacji procesu nitowania struktur nosnych platowcow” prace w
ramach projektu ,,Nowoczesne technologie materialowe stosowane w przemysle
lotniczym”,  Projekt  kluczowy: POIG.01.01.02-00-015/08-00.  Projekt
realizowany jest w ramach Programu Operacyjnego Innowacyjna Gospodarka.
Warto$¢ projektu 115 880 000 PLN.

Szybicki D., Gierlak P., Burghardt A., Kurc K., Szuster M. (2014/2015). Umowa
o dzieto ,,Okreslenie wielkoSci przy$pieszen drgan w czasie w wybranych
punktach korpusu wiezy ZSSW zintegrowanej z KTO podczas prob trakcyjnych
na poligonie WITPiS. Okreslenie ggstosci widmowej mocy, przyspieszen drgan
w pasmie czgstotliwosci 0-500 Hz w wybranych punktach”. Nr umowy:
U-14288, podmiot zlecajacy: Huta Stalowa Wola Spotka Akcyjna.

Szybicki D. (2012). Umowa o dzieto , z dnia 02.01.2012 r. pomi¢dzy Akademig
Gorniczo-Hutniczg im, Stanistawa Staszica w Krakowie - Wydziatem Inzynierii
Mechanicznej i Robotyki, Katedra Robotyki i Dynamiki Maszyn, dotyczaca
»Doboru rozwigzan ukladow napgdowych w wykorzystaniem narzedzi
szybkiego prototypowania”, praca realizowana w ramach umowy 17.17.130.041.
Szybicki D, (2011), Umowa o dzieto , z dnia 01.04.2011 r. pomiedzy Akademia
Gorniczo-Hutniczg im, Stanistawa Staszica w Krakowie - Wydziatem Inzynierii
Mechanicznej 1 Robotyki, Katedra Robotyki 1 Dynamiki Maszyn, dotyczaca ,,
Wyznaczenie zdolno$ci manewrowych robota w procesie inspekcji.
Opracowanie koncepcji inspekcji plaszczyzn poziomych 1 pionowych”, praca

realizowana w ramach umowy 17.17.130.041

6. Wykaz udzialu w zespolach eksperckich lub konkursowych.

Wyloniony w ramach konkursu ekspert w dziedzinie: Lotnictwo i
kosmonautyka do oceny merytorycznej oraz wydawania opinii dotyczacych
projektow Programu Regionalnego Fundusze Europejskie dla Podkarpacia 2021-
2027,

Wyloniony w ramach konkursu ekspert w dziedzinie: Motoryzacja do oceny
merytoryczne] oraz wydawania opinii dotyczacych projektow Programu

Regionalnego Fundusze Europejskie dla Podkarpacia 2021-2027.
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7. Wykaz  projektow  artystycznych  realizowanych ze  Srodowiskami

pozaartystycznymi.
IV. DANE NAUKOMETRYCZNE
1. Impact Factor (w dziedzinach 1 dyscyplinach, w ktorych parametr ten jest

powszechnie uzywany jako wskaznik naukometryczny).

Impact Factor IF 38,9

2. Liczba cytowan publikacji wnioskodawcy, z oddzielnym uwzglednieniem

autocytowan.

Liczba cytowan publikacji (* bez autocytowan)

Web of Science 202 (*134)
Scopus 268 (*167)
Liczba indeksowanych prac w bazie
Web of Science 27
Liczba indeksowanych prac w bazie
Scopus 34

3. Indeks Hirscha.

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

©

Informacje zawarte w pkt. 1V powinny wskazywaé rowniez na baze danych, na podstawie
ktorej zostaly podane.

Przy wyborze tej bazy nalezy zwracaé uwage na specyfike dziedziny i dyscypliny naukowej,
w ktorej kandydat ubiega si¢ o nadanie stopnia doktora habilitowanego.

Rada Doskonatosci Naukowej informuje, ze podawanie danych naukometrycznych —w opinii
Rady Doskonatosci Naukowej — jest wskazane i zalecane, wynika to takZe ze stosowanej
powszechnie praktyki przez samych kandydatow ubiegajqgcych sie o awans naukowy. Nalezy
Jjednak podkresli¢, ze podane we wnioskach o wszczecie postepowania awansowego dane
naukometryczne nie mogq stanowic¢ kryterium oceny dorobku naukowego Kandydata dla

podmiotow doktoryzujgcych, habilitujgcych oraz samej Rady Doskonatosci Naukowej,
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organéw prowadzgcych postgpowania w sprawie nadania stopnia lub tytutu. Zadaniem tych
organdw jest przede wszystkim ocena ekspercka dorobku naukowego Kandydata
ubiegajgcego si¢ o awans naukowy, zas decyzja o nadaniu stopnia lub tytutu nie powinna by¢

uzalezniona od podania tych danych.

(podpis wnioskodawcy)

Podpisane elektronicznie
przez Dariusz Marcin
Szybicki (Certyfikat
kwalifikowany) w dniu

2023-09-15.
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