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RECENZJA
w postepowaniu o nadanie stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk
inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna
dr. inz. Dariuszowi Szybickiemu

Podstawa opracowania

Podstawg opracowania recenzji jest pismo RM/53-09-05/23/2024 Przewodniczgcego
Rady Dyscypliny Inzynieria Mechaniczna Politechniki Rzeszowskiej, dr. hab. inz. Andrzeja
Burghardta, prof. PRz, z dnia 10.01.2024 r., informujace o powotaniu mnie na funkcje
recenzenta Komisji Habilitacyjnej w postepowaniu o nadanie dr. inz. Dariuszowi Szybickiemu
stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych, w dyscyplinie
inzynieria mechaniczna.

Tytut osiggniecia naukowego:

Osiggnieciami naukowymi Habilitanta, stanowigcymi znaczny wkfad w rozwdj dyscypliny
inzynieria mechaniczna, o ktérych mowa w art. 219 ust. 1. pkt 2 Ustawy z dnia 20 lipca 2018r.,
sa.

- monografia naukowa,
- cykl powigzanych tematycznie 10 artykutéw naukowych,
- 3 oryginalne osiggniecia projektowe, konstrukcyjne, technologiczne,

Podstawa wniosku:

Podstawg wniosku Kandydata jest dokumentacja, zawierajgca monografig oraz wykaz
osiggnie¢ naukowych, stanowigcych znaczny wkiad w rozwdj dyscypliny inzynieria
mechaniczna.



Informacje ogdlne dotyczace Habilitanta

Dariusz Szybicki uzyskat w 2009 r. tytut zawodowy magistra inzyniera na Wydziale
Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej, na kierunku studiow Mechanika
i Budowa Maszyn, na specjalnosci Mechatronika, wykonujac prace dyplomowsg pod opiekg
promotorskg prof. dr. hab. inz. J6zefa Giergiela, dr h.c. multi.

Stopien doktora w dziedzinie nauk technicznych w dyscyplinie mechanika Kandydat
uzyskat w roku 2014, na podstawie pracy doktorskiej pt. ,Mechatroniczne projektowanie
inspekcyjnego robota gasienicowego”, obronionej na Politechnice Rzeszowskiej im. Ignacego
tukasiewicza, na Wydziale Budowy Maszyn i Lotnictwa, wykonanej takze pod opieka
promotorskg prof. dr. hab. inz. Jézefa Giergiela, dr h.c. multi.

Kandydat, w latach 2011 — 2014 byt zatrudniony jako asystent w Katedrze Mechaniki
Stosowanej i Robotyki Wydziatu Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej
im. Ignacego tukasiewicza, a od 2014 pracuje jako adiunkt w Katedrze Mechaniki Stosowanej
i Robotyki, Wydziatu Budowy Maszyn i Lotnictwa tej Uczelni.

Ocena osiggniecia naukowego
Wykaz osiagnie¢ naukowych Habilitanta

Habilitant jest autorem:

e monografii naukowej: Szybicki D.. Zastosowanie idei cyfrowych blizniakow
w projektowaniu oraz programowaniu stacji zrobotyzowanych. Oficyna Wydawnicza
Politechniki Rzeszowskiej. Rzeszow 2023

oraz

o cyklu dziesieciu powigzanych tematycznie artykutéw naukowych.

Przedmiotem monografii, przedstawione] jako pierwsze osiggniecie naukowe, s3
zagadnienia zwigzane z projektowaniem | programowaniem stacji zrobotyzowanych,
wspomaganym wspétpracg z tzw. cyfrowymi blizniakami takich obiektow. Za istotne
osiggniecie naukowe uznaje opracowanie przez Habilitanta autorskiej metodyki budowy
cyfrowych blizniakow zrobotyzowanych stacji technologicznych oraz zaproponowanie
sposobu osiggania przy programowaniu off-line robotéow zaktadanej dokfadnosci
odwzorowania stanowiska i powstajgcych na niej wytwordw. Do wzajemnej komunikacji
pomiedzy realnym, zrobotyzowanym obiektem a jego cyfrowym blizniakiem Habilitant uzywa
protokotow TCP/IP, standardu OPC oraz tzw. synchronizacji. Cyfrowy blizniak zrobotyzowane;j
stacji technologicznej jest tu sterowany wirtualnym kontrolerem, emulujacym dziatanie
rzeczywistego kontrolera robota przemystowego, a doktadno$¢ dziatania stacji, w tym
precyzyjne generowanie programow, wyznaczanie uktadow wspotrzednych oraz definiowanie
stref bezpieczenstwa, jest zapewniana poprzez zastosowanie bardzo doktadnych systeméw
pomiarowych, w tym w szczegdlno$ci trakera laserowego, wraz z oprogramowaniem
LeicaConnector. Dzieki temu opisane w monografii autorska metodyka w odniesieniu do
projektowania zrobotyzowanych stacji technologicznych moze by¢ uznana za unikatowe
rozwigzanie, mozliwe do =zastosowan w warunkach przemystowych. Zgodnie
z opracowang metodyka Habilitant zbudowat i opisat w monografii cyfrowego blizniaka
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wybranej, rzeczywistej stacji zrobotyzowanej, i zilustrowat mozliwosci wynikajgce z uzycia
wirtualnych narzedzi. Istotnymi zaletami uzycia w praktyce opracowanej, autorskiej koncepcii
cyfrowego blizniaka zrobotyzowanej stacji technologicznej, sg takie aspekty, jak uproszczenie
procesu doboru robota do projektowanej stacji; utatwienie wyznaczania przestrzeni roboczych
manipulatora robota; umozliwienie wspomagania projektowania systeméw bezpieczenstwa
uktadéw zrobotyzowanych poprzez zastosowanie modeli CAD i $rodowisk programistycznych;
wygodne, szybkie i bezpieczne dokonywanie wirtualnego sprawdzania wszystkich aspektow
funkcjonowania stacji zrobotyzowanych; wzbogacenie mozliwosci i zalet programowania
off-line oraz programowania hybrydowego; umozliwienie wspomagania procesu projektowania
stacji zrobotyzowanych takimi narzedziami programistycznymi, jak pakiet Matlab/Simulink
oraz $rodowisko TIA Portal.

Jako drugie osiggniecie naukowe Habilitanta zadeklarowat cykl dziesigciu powigzanych
tematycznie artykutéw naukowych:

1. Szybicki D., Obal P., Kurc K., Gierlak, P.: Programming of Industrial Robots Using
a Laser Tracker. Sensors, 2022 (IF= 3,847)

Praca ta zawiera opis autorskiej techniki programowania robotéw, wygodnej w procesie
komunikacji w czasie rzeczywistym trakera laseroweg z kontrolerem robota przemystowego,
prowadzgcej do minimalizacji biedow modelowania detali i $rodowiska, bedgcego miejscem
pracy robota. Opracowana technika, dedykowana do robotéw ABB, moze znalezé
zastosowanie do programowania innych robotéw, przy zapewnieniu poprawnej komunikacji
robota z trakerem. Utworzona koncepcja programowania robota wymagata zbudowania
specjalnego  algorytmu procesu programowania, polegajgcego na wskazywaniu
retrorefraktorem punktéw, ktére ma osiggnaé centralny punkt narzedzia robota, a niezbedne
do realizagji algorytmu obliczenia mogtyby by¢ wykonywane w jezyku RAPID, bezposrednio
w kontrolerze robota. Gtéwnymi zaletami przedstawionej tu autorskiej techniki programowania
sg takie cechy, jak wydajno$¢ programowania, oszczednos¢ czasu programisty, utatwienie
wyznaczania szczegdlnych punktéw obrabianych detali, a przede wszystkim minimalizacja
ryzyka kolizji wynikajacej z btedu recznego operowania ruchami manipulatora, gtéwnie
poprzez minimalizacje czasu uzycia samego robota w procesie programowania. Opracowana
metoda jest przewidziana do programowania procesow obrébczych przedmiotow o duzej
masie, ktérymi operator moze wygodnie manewrowaé w wirtualnym srodowisku
programistycznym, generujgcym niezbedne, charakterystyczne punkty sciezek robota.

2. Szybicki D., Obal P., Penar P., Kurc K., Muszynska M., Burghardt, A.: Development
of a Dedicated Application for Robots to Communicate with a Laser Tracker.
Electronics, 2022 (IF=2,9)

Osiggnieciem opisanym w pracy jest autorska koncepcja zbudowania aplikacji, stuzgcej
do komunikowania sie z robotami przemystowymi, w czasie rzeczywistym, trakera laserowego,
stosowanego do sondowania, skanowania, zautomatyzowanej kontroli oraz do pomiaréw cech
geometrycznych elementéw w przestrzeni tréjwymiarowej, np. w celu przestrzennego
skanowania postaci takich obiektow. Utworzona aplikacja umozliwia nadzorowanie rodzaju
pomiaru trakera oraz sposobu jego wyzwalania.



3. Szybicki D., Burghardt A., Kurc K., Pietrus P.: Calibration and verification
of an original module measuring turbojet engine blades geometric parameters.
Archive of Mechanical Engineering, 2019 (IF= 0,229)

Habilitant uczestniczyt w opracowaniu algorytmu wyznaczania grubosci topatki silnika
turboodrzutowego na podstawie pomiaru odlegto$ci oraz kalibracja modutu pomiarowego,
utworzonego na kontrolerze robota IRC5 w jezyku Rapid firmy ABB do programowania
robotéw przemystowych. Opracowane i opisane w pracy rozwigzanie zrobotyzowanej obrobki
tlopatek wdrozono w firmie Ultratech.

4, Szybicki D., Kurc K., Gierlak P., Burghardt A., Muszynska M., Uliasz M.: 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. Proceedings Springer International
Publishing 2019

W pracy opisano procedure projektowania zrobotyzowanej stacji wytworczej oraz
prowadzenia szkolen i serwisowania robotéw i stanowisk zrobotyzowanych, z uzyciem metod
i narzedzi wirtualnej rzeczywistosci, skracajgca czas niezbedny do implementacii
oprogramowania w warunkach rzeczywistych.

5. Burghardt A., Szybicki D., Gierlak P., Kurc K., Pietrus P., Cygan R.: Programming
of industrial robots using virtual reality and digital twins. Applied Sciences, 2020
(IF=2,67)

Habilitant uczestniczyt w opracowaniu i opisaniu w tej pracy techniki, bazujgcej na uzyciu
okularéw wirtualnej rzeczywisto$ci, kontroleréw recznych oraz $rodowiska programowania
robotéw w trybie offline, przeznaczonej przede wszystkim do doktadnego odwzorowywania
przez robota przemystowego skomplikowanych, z punktu widzenia robotyzacji, ruchow
cztowieka w procesie wytwdrczym, gtownie z uwagi na koniecznos¢ manipulowania
przedmiotami o duzej masie. W pracy zostata zawarta idea opracowanej metodyki, algorytm
jej prowadzenia oraz wdrozony praktycznie przektad realizacji technicznej.

6. Burghardt A., Szybicki D., Kurc K., Muszynska M., Mucha J.: Experimental study
of Inconel 718 surface treatment by edge robotic deburring with force control.
Strength of Materials, 219 (IF=0,552)

Habilitant  jest wspdtautorem rozwigzania wspomagajgcego dobdr parametrow
w zrobotyzowanym procesie tzw. gratowania elementow dyfuzora silnika odrzutowego,
odnoszgcego sie zarowno do samej technologii zrobotyzowanej obrébki, jak réwniez do
projektowania elementéw zrobotyzowanej stacji obrobczej. Autorzy przeprowadzili
eksperyment pomiarowy, polegajgcy na wyznaczeniu szerokosci wykonywanej fazy, w funkcji
sit kontaktu, dochodzgc do wniosku, ze mozna zdefiniowaé wiele parametréw procesu
obrobczego, ktére przy zadanej nominalnej predkosci narzedzia zapewnig uzyskanie
zatepiania krawedzi, zgodne z dokumentacjg projektowa, przy zapewnieniu osiggnigcia
przyjetych kryteriow jakosci.

7. Burghardt A., Szybicki D., Gierlak P., Kurc K., Muszynska M., Ornat A., Uliasz M.:
TCP Parameters Monitoring of Robotic Stations. Electronics, 2022 (IF=2,9)

Zaproponowane w artykule monitorowanie punktu TCP robota ma za zadanie poprawe
jakosci wykonywanych przez stacje zrobotyzowang procesdéw wytworczych. Autorzy
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przedstawili dostepne narzedzia informatyczne, stuzgce do monitorowania parametrow stacji
zrobotyzowanych oraz omowili sposoéb ich wykorzystania, na przyktadach zrobotyzowanych,
przemystowych stacji obrobczych czy technologicznych, jak np. stacji naktadania warstw kleju,
spawanie czy tez stacji malowania elementow. Pozyskiwane w tych procesach dane mogg
by¢ zapisywaé w czasie rzeczywistym, przy stanowisku realizujgcym proces, jak rowniez
zdalnie, poprzez komunikacje w sieci przemystowej.

8. Muszynska M., Szybicki D., Gierlak P., Kurc K., Burghardt A., Uliasz M.: 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, 2019, Proceedings.
Springer International Publishing, 2019

W tej pracy Autorzy ponownie wrocili do opisu procedury prowadzenia szkolen
oraz serwisowania robotéw i konserwacji stanowisk zrobotyzowanych, z uzyciem metod
i narzedzi wirtualnej rzeczywistosci. \Waznym elementem jest opracowanie wirtualnych,
interaktywnych szkolen, eliminujgcych mozliwosci uszkodzenia eksploatowanego sprzetu.

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

Wktadem naukowym przedstawionym w pracy jest utworzenie metody analizy
w dziedzinie czasu i w dziedzinie czestotliwosci sygnatéw pomiarowych, reprezentujgcych
parametry procesu drgan mechanicznych oraz wartosci predkosci obrotowych narzedzia,
przydatnej w diagnozowaniu stanu narzedzia obstugiwanego przez manipulator
w zrobotyzowanych stacjach obrobczych.

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

Udziat Habilitanta w latach 2014-2016 w realizacji projektu Demonstrator Plus UOD-
DEM pt. ,Testowanie krytycznych elementdw silnika lotniczego o podwyzszonych parametrach
uzytkowych” byt podstawg do opisu w tej pracy osiggniecia, zwigzanego z zaprojektowaniem
zrobotyzowanego stanowiska, stuzacego do ultradzwiekowych pomiaréw cech
geometrycznych segmentéw aparatéw kierujacych silnikéw odrzutowych, z zastosowaniem
narzedzi CAD oraz $rodowisk programistycznych Autodesk Robot Structural Analysis i Robot
Studio. Nowatorskim elementem publikacji jest opis utworzonego zautomatyzowanego uktadu
reorientacji detalu wzgledem narzedzia, z uzyciem sygnatéw pochodzgcych z zastosowanego
tam ultradzwiekowego czujnika.

Jako trzecie osiggniecie naukowe Habilitanta zadeklarowat trzy oryginalne osiagnigcia
projektowe:

1) POIR.01.01.01-00-0804/17 w ramach konkursu NCBIR, pt. ,Opracowanie
i uruchomienie technologii wytwarzania wysokodoktadnych odlewdw zeliwnych dla sektora
automotive z wykorzystaniem metodyki INDUSTRY 4.0.” Rola Habilitanta w projekcie:
kierownik zespotu projektowania i programowania. Wkfad tworczy Habilitanta: wykonanie
projektu zrobotyzowanego stanowiska do obrébki skrawaniem detali o losowo zmiennym
ksztatcie; opracowanie zadan manipulatoréw zrobotyzowanej stacji technologicznej;
wykonanie symulacji pracy robotéw wraz z optymalizacjg kinematyki ruchéw; opracowanie
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wytycznych do zestawiania oraz zbudowania zrobotyzowanej stacji z uwzglednieniem norm
bezpieczenstwa maszyn; zaprojektowanie i wykonanie oprogramowania do prowadzenia
procesu z zastosowaniem dwoch kontroleréw IRC5, skanera laserowego 2D oraz
standardow komunikacji przemystowej; wspétudziat w opracowaniu technologii obcinania
losowych wyptywek odlewniczych z wykorzystaniem skanera 2D oraz uktadéw kontroli sity.

2) POIR.01.01.01-00-0763/17 w ramach konkursu NCBIR, pt. ,Opracowanie
technologii wytwarzania oraz wdrozenie do produkcji aparatdéw kierujgcych lotniczej turbiny
niskiego cisnienia”. Rola Habilitanta w projekcie: kierownik zespotu projektowania
i programowania. Wkiad twodrczy Habilitanta: wykonanie projektu zrobotyzowanego
stanowiska do przygotowania form odlewniczych; opracowanie zadan elementéw stacji
zrobotyzowanej; utworzenie symulacji pracy robota wraz z optymalizacjg kinematyki jego
ruchow; opracowanie wytycznych zbudowania stacji zrobotyzowanej z uwzglednieniem
norm bezpieczenstwa maszyn; wspodtautorstwo utworzonej konstrukcji - stacji
zrobotyzowanej oraz jej dokumentacji 2D i 3D; zaprojektowanie i wspétautorstwo
utworzenia oprogramowania do prowadzenia procesu wytwoérczego, wspoétautorstwo
technologii zrobotyzowanego mycia, czyszczenia, suszenia i sprawdzania szczelnosci form
odlewniczych.

3) DEMONSTRATOR PLUS UOD-DEM-1-557/001 w ramach konkursu NCBIR,
pt. , Testowanie krytycznych elementow silnika lotniczego o podwyzszonych parametrach
uzytkowych”. Rola Habilitanta w projekcie: kierownik zespotu projektowania
i programowania. Wktad twdrczy Habilitanta: wykonanie projektu zrobotyzowanego
stanowiska do pomiardéw parametrow geometrycznych segmentéw aparatéw kierujgcych
silnikdw odrzutowych; opracowanie zadan elementéw stacji zrobotyzowanej; utworzenie
symulacji pracy robota wraz z optymalizacjg kinematyki jego ruchéw; opracowanie
wytycznych do zbudowania stacji zrobotyzowanej z uwzglednieniem norm bezpieczenstwa
maszyn; wspoétautorstwo utworzenia konstrukgcji stacji zrobotyzowanej; zaprojektowanie
i opracowanie oprogramowanie do realizacji procesu wytwérczego z uzyciem kontrolera
IRC5, komputera przemystowego z dedykowang kartg pomiarowg oraz standardéw
komunikacji przemystowej; wspdtudziat w opracowaniu technologii pomiaru grubosci $cian
elementéw aparatu kierujgcego.

Zauwazalna jest tu duza aktywnos¢ tworcza Habilitanta, a wktad w realizacje zadan
projektowych miesci sie w obszarze Jego zainteresowan naukowo — badawczych. Wazny jest
takze praktyczny efekt badan Kandydata w ramach realizacji zadan projektowych w postaci
wspotautorstwa Habilitanta w zgtoszeniu patentu pt. ,Machining chuck for a measuring and
machining station, especially for metal casts”.

Uczestnictwo w krajowych Iub miedzynarodowych konferencjach
naukowych

Habilitant, po uzyskaniu stopnia doktora, uczestniczyt czynnie w 21 krajowych
konferencjach naukowych, takich jak:

16 Krajowa Konferencja Robotyki, Trzebieszowice, 2022; XVIIl Konferencja Automatyzaciji
i Eksploatacji Systemoéw Sterowania i tgcznosci ASMOR 2022; The Conference on
Robotization and Automation of The Foundry Industry, Zakopane, 2021; 59 Sympozjon



Modelowanie w Mechanice, Ustron, 2020; XV Konferencja Dynamical Systems — Theory and
Applications, toédz, 2019; 58 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 2019,
57 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 2018; XXVI Miedzynarodowa Konferencja
Naukowa Teorii Maszyn i Uktadow Mechatronicznych, Wroctaw, 2018; XXII International
Seminar of Metrology MSM'2018, Artamoéw, 2018; XIV Konferencja Dynamical Systems —
Theory and Applications, £odz, 2017; Il Podkarpacka Konferencja Mtodych Naukowcow,
Rzeszow, 2017; Nowe Kierunki Rozwoju Mechaniki, Supraél, 2017; XXV Miedzynarodowa
Konferencja Naukowo — Dydaktyczna Teorii Maszyn i Uktadow Mechatronicznych, Nowy Sgcz,
2016; 12th International Conference Mechatronic Systems and Materials, Biatystok, 2016;
Il Podkarpacka Konferencja Miodych Naukowcéw, Rzeszow, 2016, 53 Sympozjon
Modelowanie w Mechanice, Ustron, 2015; KraSyNT Krakowskie Sympozjum Naukowo—
Techniczne, Krakéw/Wieliczka, 2015; Xlll Konferencja Dynamical Systems — Theory and
Applications, £odz, 2015; XV Konferencja Automatyzacji i Eksploatacji Systemoéw Sterowania
i tgcznosci ASMOR 2015, Wiadystawowo, 2015; | Podkarpacka Konferencja Mtodych
Naukowcow, Rzeszow, 2015.

oraz w trzech konferencjach miedzynarodowych, takich jak:

5% |nternational Conference on Advances in Signal Processing and Artificial Intelligence
(ASPAI' 2023), Hiszpania, Costa Adeje, 2023; Przemyst 4.0 Event OverviewHANNOVER
MESSE & CeMAT, Niemcy, Hanower, 2019; 20" Working Conference on Virtual Enterprises
Witochy, Turyn, 2019.

Przed uzyskaniem stopnia doktora, Kandydat uczestniczyt w dwoch konferencjach
miedzynarodowych:

Robotics Welding & Cutting Opening Ceremony European Showroom Exclusive robotics
session, Czechy, Praga, 2014; Ukraifisko-Polskie Naukowe Dialogi, Ukraina, Jaremcze, 2013.

oraz w dziewieciu konferencjach krajowych:

KraSyNT Krakowskie Sympozjum Naukowo-Techniczne, Krakow/Wieliczka, 2014, .
53 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 2014; | Podkarpacka Konferencja Naukowa
Doktorantéw, Rzeszéw, 2013; 52 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 2013,
V Sympozjum Naukowe Postep w Technikach Wytwarzania i Konstrukcji Maszyn, Kazimierz
Dolny n. Wistg — Lublin, 2013; XIV Konferencja Automatyzacji i Eksploatacji Systemow
Sterowania i tacznosci ASMOR 2013, Jastrzebia Géra, 2013; International Conference

‘Mechatronics: Ideas for Industrial Applications, Warszawa, 2012; 51 Sympozjon Modelowanie

w Mechanice, Ustron, 2012; 50 Sympozjon Modelowanie w Mechanice, Ustron, 2011.

Wykaz uczestnictwa w pracach zespotéw badawczych, realizujacych
projekty finansowane w drodze konkurséw krajowych lub zagranicznych

Poza trzema wiodgcymi projektami, wykazanymi przez Habilitanta jako trzecie
osiggniecie naukowe, dr inz. Dariusz Szybicki deklaruje swoj udziat w latach 2019 - 2022
w kolejnych szesciu zadaniach projektowych:

W  ramach projektu POIR.01.01.01-00-0016/19  ,Automatyzacja  obrobki
cienko$ciennych korpusow przektadni lotniczych, wykonanych ze stopéw lekkich” Habilitant
uczestniczyt w realizacji dwoch zadan: ,Opracowanie technologii zrobotyzowanej,
adaptacyjnej obrébki korpuséw ze stopu aluminium przektadni lotniczych, realizowanej
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narzedziami pasywnymi”, a takze ,Opracowanie zrobotyzowanej technologii pomiaru
wybranych parametréw geometrii obudowy przekiadni lotniczej". W zakresie tematyki projektu
powstata praca doktorska, ktérej promotorem pomocniczym byt Habilitant, a opracowana
w ramach projektu technologia zostata wdrozona w firmie Pratt & Whitney w Rzeszowie.

W ramach umowy zlecenia z firma Pratt & Whitney Rzeszéw Habilitant uczestniczyt
w wykonaniu zadania opracowania technologii projektowania elementéw stagji
zrobotyzowanej przeznaczonej do zrobotyzowanego procesu fazowania elementow
przektadni typu FDGS. (Fan Drive Geared System), stanowigcej element unikatowe
konstrukgji silnikéw lotniczych, stosowanych m.in. w samolotach Airbus. Takze i ta technologia
zostata wdrozona na dwdéch zrobotyzowanych stacjach obrobczych w firmie Pratt & Whitney

w Rzeszowie.

W ramach projektu: POIR.01.02.00-00-0016/15-01, pt. ,Zaawansowane technologie
wytwarzania topatek turbin metodami obrébki skrawaniem, zautomatyzowanym polerowaniem
oraz drukowaniem 3D” Habilitanta uczestniczyt w opracowaniu zrobotyzowanej, realizowanej
w sposob iteracyjny, technologii szlifowania i polerowania fopatek silnikow lotniczych.
Utworzone rozwigzanie zrobotyzowanej obrobki fopatek zostato wdrozone w firmie Ultratech.

W ramach projektu: INNOTECH-K2/IN2/66/182991/NCBR/13 pt. ,Opracowanie
procesu zrobotyzowanego zatepiania krawedzi elementéw o zmiennym ksztaicie stosowanych
w silnikach lotniczych z wykorzystaniem systemu automatycznej adaptacji trajektorii
narzedzia’” Habilitant uczestniczyt w opracowaniu technologii zrobotyzowanego procesu
zatepiania krawedzi elementow o losowo zmiennym ksztaicie, realizowanego
z wykorzystaniem systemu automatycznej adaptacji trajektorii narzedzia w czasie
rzeczywistym. Zaprojektowana technologia zostata wdrozona na zrobotyzowanej stacji
obrobczej w firmie Pratt & Whitney w Rzeszowie.

W ramach projektu N N501 054440 pt. ,Zastosowanie sztucznej inteligencji
w mechatronicznym projektowaniu ggsienicowych robotéw inspekcyjnych” Habilitant brat
udziat w wykonaniu i zaprojektowaniu robota inspekcyjnego wraz z jego oprogramowaniem,
przeznaczonego do pomiaréw elementoéw sieci wodociggowej.

Uczestnictwo Habilitanta w tak wielu praktycznych zadaniach projektowych,
konczacych sie zwykle wdrozeniami w warunkach przemystowych, decyduje o Jego duze;
wiedzy i wielkim doswiadczeniu w zakresie probleméw, objetych obszarem osiggniec
naukowych zgtaszanych do oceny w procedurze habilitacyjnej.

Podsumowanie wkiadu Habilitanta do rozwoju dyscypliny
inzynieria mechaniczna

Gioéwne osiggniecia naukowe Habilitanta lokujg sig w obszarze tworzenia i wdrazania
do praktycznych aplikacji autorskich metod projektowania i programowania offline
zrobotyzowanych stacji technologicznych, z zastosowaniem idei cyfrowych blizniakéw oraz
absolutnego trakera laserowego. Dzieki opracowanej metodyce, stosowanym narzgdziom off-
line i precyzji dziatania trakera laserowego, Habilitant rozwingt hybrydowe metody
programowania robotéw przemystowych, uproécit wyznaczanie czasow cykli pracy robota oraz
analize mozliwych kolizji w zrobotyzowanym gniezdzie produkcyjnym, umozliwit tworzenie



oprogramowania i symulacji funkcjonowania projektowanego gniazda zrobotyzowanego
z zastosowaniem sterownikdéw PLC i srodowiska programistycznego Matlab, a takze umozliwit
wprowadzenia do szkolen programistow i technikéw utrzymania ruchu stacji zrobotyzowanych
metod i narzedzi wirtualnej i rozszerzonej rzeczywistosci, a przede wszystkim cyfrowych
blizniakow takich zintegrowanych komputerowo, zrobotyzowanych stanowisk produkcyjnych.

Za bardzo istotne uwazam dziatania Habilitanta, zmierzajace do praktycznych
zastosowan efektdw swoich badan, do ktérych to dziatan naleza: opracowania projektowo-
konstrukcyjne, technologiczne i aplikacyjne zrobotyzowanych stanowisk obrobki skrawaniem
elementéw o losowo zmiennym ksztatcie; utworzenie, z zastosowaniem sieci neuronowych,
form odlewniczych czeéci turbin lotniczych oraz dokonanie pomiaréw ich geometrycznych
cech konstrukcyjnych; opracowanie i wprowadzenie do zrobotyzowanych stacji wytworczych
zaawansowanego klasyfikatora stanu narzedzi oraz algorytméw pomiaru geometrycznych
cech konstrukcyjnych fopatek silnikéw odrzutowych; opracowanie dwoch autorskich technik
programowania robotéw przemystowych oraz zastosowanie ich w praktyce przemystowej.

Aktywno$é naukowo-badawcza Habilitanta w jednostkach poza
macierzysta Uczelnig

Habilitant ma w swoim dorobku potwierdzenie aktywnosci naukowej, prowadzonej
przez Niego w jednostkach poza macierzystg Uczelnig:

1) Udziat w latach 2020 - 2022 w realizacji projektu pn. ,Ksztatcenie dualne w kontekscie
wyzwan Przemystu 4.0, finansowanego z Funduszy Norweskich, Mechanizmu
Finansowego EOG Komponent Il PROGRAM EDUKACJA nr dokumentu:
EOG/19/K3/W/0037. Lider projektu - Wszechnica Uniwersytetu Jagiellonskiego, partnerzy
- International Development Norway oraz Pratt&Whitney Rzeszéw Spdtka Akcyjna. Efektem
prac Habilitanta w tym konsorcjum jest opracowanie i upowszechnienie oferty szkolen VR,
potwierdzonych wdrozeniami krajowymi i zagranicznymi. Udziat Habilitanta w pracach tego
konsorcjum wymagat uczestnictwa w 2022 r. w stazu w Trondheim Norwegia, siedziba IDN
(International Development Norway), gdzie tematyka prac w ramach stazu dotyczyta
opracowania produktu w postaci wirtualnych szkolen z zakresu serwisowania stacji
zrobotyzowanych, a takze w 2021 r. w stazu w Oslo, Norwegia, gdzie, tematyka prac
dotyczyta poprawy wiasciwosci aplikacyjnych szkolen,

2) Udziat w 2022 r. w projekcie JANUS - e-Pedagogy and Virtual Reality Based Robotic
Blended Education nr: 2020-1-PL01-KA226-HE-095371, we wspotpracy z Politechnikg
Rzeszowskig oraz Politecnico di Torino. Udziat Habilitanta w pracach tego konsorcjum
wymagat uczestnictwa w 2022 r. w stazu w Turynie, Politecnico di Torino, Wiochy.

3) Wspotpraca z Akademig Gérniczo-Hutniczg im. Stanistawa Staszica w Krakowie, w ramach
projektu pt. ,Zastosowanie sztucznej inteligencji w mechatronicznym projektowaniu
gasienicowych robotdw inspekcyjnych”, grant nr: N N501 054440, gdzie Habilitant prowadzit
prace badawcze w ramach umoéw cywilno-prawnych, a takze brat udziat w projekcie
prowadzonym na AGH pt. ,Mechatroniczne projektowanie robotéw do diagnostyki
i konserwagciji zbiornikéw z cieczg”. Efektem naukowym tej aktywnosci Habilitanta jest
monografia: Cedro L., Dominik I., Giergiel M., Kaszuba F., Kurc K., Lalik K., Pgkala S.,
Szybicki D., Zwierzchowski J.: Wybrane problemy wspétczesnej robotyki - Zrobotyzowane
czyszczenie zbiornikéw z ciecza. AGH, 2014, a takze monografia: Burghardt A., Cieslik J.,
Flaga S., Kurc K., Minorowicz B., Nawrocki M., Pluta J., Stefanski F., Szybicki D.,
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Zajac M.: Wybrane problemy wspétczesnej robotyki - Metody adaptacii trajektorii robotow
przemystowych. AGH, 2015.

Udziat Habilitanta w komitetach organizacyjnych i naukowych konferencji
krajowych lub miedzynarodowych

Habilitant czterokrotnie uczestniczyt w pracach komitetow naukowych I, ILIII i IV
Podkarpackiej Konferencji Mtodych Naukowcow, Rzeszow 2013, 2016, 2017, 2018.

Wykaz czionkostwa w miedzynarodowych lub krajowych organizacjach
i towarzystwach naukowych

Habilitant jest Cztonkiem Polskiego Towarzystwa Mechaniki Teoretycznej
i Stosowanej, a takze Cztonkiem Polskiego Komitetu Teorii Maszyn i Mechanizmow.

Recenzowanie prac naukowych, w szczegélnosci publikowanych
w czasopismach miedzynarodowych

Habilitant trzykrotnie recenzowat prace naukowe, a w tym: monografie Szelerski M.W.
pt. ,Praktyczne podstawy mechatroniki dla technikéw”; publikacjg Zafra-Urrea R. M., Lopez-
Damian, E., & Santana-Diaz, A. Grasp: Planning Based on Metrics for Collaborative Tasks
Using Optimization. Applied Sciences, 2023; publikacje 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. Frontier in Virtual Reality.

Wspotpraca z otoczeniem spotecznym i gospodarczym

Wspoipraca Habilitanta z sektorem gospodarczym zastuguje na szczegdlne
wyréznienie. Habilitant, poza aktywnoscig akademicka, jest wiceprezesem firmy 3D Robot,
zajmujacej sie projektowaniem stacji zrobotyzowanych oraz programowaniem robotéw
przemystowych, bedgcej cztonkiem Stowarzyszenia Grupy Przedsigbiorcow Przemystu
Lotniczego ,Dolina Lotnicza”.

Dzieki wspotpracy z firmg ABB Politechnika Rzeszowska oferuje studentom atrakcyjne
staze zagraniczne, prowadzi doradztwo i konsultacje parametréw oprogramowania stacji
zrobotyzowanej, realizujgcej obrobke elementéw podwozi lotniczych oraz stacji spawalniczej,
uczestniczyla w opracowaniu wytycznych do technologii obrébki tfopatek turbin
energetycznych, produkowanych przez firme GE Power oraz wytycznych do technologii
zrobotyzowanej obrébki odlewow rozjazddw kolejowych, a ponadto prowadzi szkolenia dla
pracownikéw firm z Doliny Lotniczej z zakresu programowania robotow ABB.

W ramach wspétpracy z firmg Pratt & Whitney Rzeszéw Habilitant petnit funkcje
promotora pomocniczego doktoratu wdrozeniowego pracownika tej firmy, uczestniczyt
w procesie ksztatcenia dualnego, a takze w wielu projektach badawczych.

Wiele dodatkowych projektéw Habilitant realizowat z takimi firmami z otoczenia
spoteczno-gospodarczego, jak: Consolidated Precision Products Poland, Cobot Planet,
Odlewnia Kutno, Fibrain, Safran Aircraft Engines Poland, EC Test Systems, czy tez Huta
Stalowa Wola.
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Wykaz udziatu w zespotach eksperckich lub konkursowych

Habilitant petnit funkcje eksperckie w procesie oceny merytorycznej oraz wydawania
opinii dotyczgcych projektéw Programu Regionalnego Fundusze Europejskie dla Podkarpacia
2021-2027, w ramach konkursu w dziedzinie Lotnictwo i Kosmonautyka, a takze w ramach
konkursu w dziedzinie Motoryzacja.

Dane naukometryczne Habilitanta

Dane naukometryczne Habilitanta, takie jak Indeks Hirscha réwny 9; Impact Factor
IF rowny 38,9; liczba cytowan wg Web of Science réwna 202 (134 bez autocytowan), $wiadczg
o rozpoznawalnosci dorobku Habilitanta w nauce.

Ocena osiagnie¢ dydaktycznych, organizacyjnych oraz
popularyzujacych nauke

Do osiggnie¢ dydaktycznych Habilitanta zaliczam: organizowanie kursow
dla studentow, wienczonych uzyskaniem certyfikatu firmy ABB z zakresu programowania
robotéw przemystowych; roztaczanie opieki nad studentami oraz udziat w zawodach
organizowanych przez firme ABB pod nazwg Robot Studio Challenge; opieke nad Studenckim
Kotem Naukowym ,,Mechatronik”, uzyskujgc za te aktywnos¢ nagrody rektorskie; dwukrotne
petnienie funkcji promotora pomocniczego w postepowaniach doktorskich; wypromowanie
blisko 90 absolwentéw, jako prowadzacy ponad 40 projektdw inzynierskich i promotor 45 prac
dyplomowych magisterskich; zrecenzowanie blisko 50 prac dyplomowych oraz udziat w blisko
150 posiedzeniach komisji dyplomowych.

Za osiggniecia organizacyjne Habilitanta uznaje: petnienie przez trzy kadencje funkgji
przewodniczacego Samorzadu Doktorantéw Politechniki Rzeszowskiej oraz Samorzadu
Doktorantéow Wydziatu Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej;, udziat
w pracach Senatu Politechniki Rzeszowskiej; udziat w posiedzeniach Rady Wydziatu Budowy
Maszyn i Lotnictwa; udziat w pracach Senackiej Komisji ds. Ksztatcenia oraz w pracach Komisji
Stypendialnej.  Habilitant byt ponadto: cztonkiem zarzadu i sekretarzem Porozumienia
Doktorantéw Uczelni Technicznych; cztonkiem Komisji ds. Uczelni Technicznych Krajowej
Reprezentacji Doktorantdw; sekretarzem Komisji Rekrutacyjnej na Studia Doktoranckie
Politechniki Rzeszowskiej. Za wspétprace w utworzeniu Laboratorium Robotyki dla Przemystu
Lotniczego, Habilitant otrzymat Nagrode Rektora Politechniki Rzeszowskiej. Wazng
aktywnoscig Habilitanta byt udziat w pracach zespotu ds. opracowania strategii rozwoju
Wydziatu Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej.

Jako aktywno$¢ w obszarze promowania nauki uznaje: czynny udziat Habilitanta
w Festiwalu Nauki w 2017 z prezentacjg ,Roboty — od fantastyki do codziennosci. Wybrane
zagadnienia z historii robotyki i zastosowan robotow”; wystgpienie w ramach wspotpracy
z firma Fundacja Wspierania Edukacji przy Stowarzyszeniu Dolina Lotnicza, promowanie
oryginalnych rozwigzan powstajgcych w laboratorium Robotyki dla Przemystu Lotniczego;
wystgpienie w 2022r. w programie telewizyjnym Aktualnosci TVP Rzeszéw oraz
w ogdlnopolskim wydaniu programu Teleekspress TVP. Habilitant czgsto publikuje rowniez
materialy na stronie domowej macierzystej Uczelni, a takze w czasopismach branzowych,
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w Gazecie Politechniki Rzeszowskiej, w dzienniku Nowiny. Istotny w tym zakresie byt udziat
Habilitanta w projekcie ,Inzynieria mechaniczna dla przemystu lotniczego - realizacja studiow
dualnych |l stopnia na Wydziale Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskigj”,
poprzez prowadzenie dodatkowych =zaje¢ dla studentow oraz udziat w projekcie
,Politechniczna Sieé¢ VIA CARPATIA", poprzez realizacje dziatania: ,Z technikum na
politechniki”, w formie przeprowadzenia dodatkowych zaje¢ dla uczniow szkét Srednich,
dotyczgcych promocji rozwigzan zrobotyzowanych.

Wymienione osiggniecia swiadczg o duzym zaangazowaniu Habilitanta w dziatalnos¢
macierzystego Wydziatu i Uczelni, a takze o Jego umiejetnosci skutecznego dzielenia swojej
aktywnosci zarowno na badania naukowe, na wspotprace z przemystem, na prowadzenie
procesu dydaktycznego, na spoteczne promowanie nauki, jak i na niezbedne prace dla dobra
wspdlnoty akademickie;j.

Podsumowanie recenzji

Jak wynika z dostarczonych przez Habilitanta we wniosku habilitacyjnym dokumentéw,
Kandydat jest bardzo aktywnym, kreatywnym, cenionym pracownikiem naukowo -
dydaktycznym na Wydziale Budowy Maszyn i Lotnictwa Politechniki Rzeszowskiej,
spetniajgcym sie w badaniach naukowych, pracach badawczych, procesie dydaktycznym,
popularyzacji nauki, a takze w aktywnosci organizacyjnej. Parametry bibliometryczne dorobku
Habilitanta, wg WoS, takie jak: Indeks Hirscha réwny 9, sumaryczny Impact Factor publikacji
naukowych rowny 38,9 oraz liczba cytowan prac Habilitanta rowna 202 (134 bez autocytowan),
pozwalajg na pozytywng ocene catoksztattu dorobku Kandydata do nadania stopnia doktora
habilitowanego nauk inzynieryjno-technicznych, w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.

Biorgc pod uwage wysokg ocene dorobku naukowego Habilitanta, stanowigcego
zadeklarowane osiggniecia naukowe, wysoka ocene istotnej aktywnosci naukowej i badawczej
dr. inz. Dariusza Szybickiego, udokumentowanej poprzez opublikowanie czterech monografii,
autorstwo pieciu rozdziatbw w monografiach, wspoétautorstwo blisko 80 artykutow, 11
wnioskow patentowych oraz siedmiu wdrozen i jednego uzyskanego patentu, wysokg ocene
aktywnosci dydaktycznej, organizacyjnej i promocyjnej w obszarze nauki, a takze Jego
doswiadczenie w prowadzeniu miedzynarodowej wspétpracy naukowe] i badawczej
stwierdzam, ze Kandydat jest dojrzatym pracownikiem naukowym, posiadajgcym niezbedne
i wysokie kompetencje, konieczne w procesie prowadzenia samodzielnej dziatalnosci
naukowej i badawczej.

Uwazam, ze dr inz. Dariusz Szybicki spetnia warunki okre$lone w artykule 219 Ustawy
prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce z dnia 20 lipca 2018 r. (Dz.U. z 2018 poz. 1668 z pozn.
zm.) i ma gruntowne podstawy, aby ubiega¢ sie o nadania stopnia naukowego doktora
habilitowanego w dyscyplinie inzynieria mechaniczna, nalezgcej do dziedziny nauk
inzynieryjno-technicznych.

Popieram wniosek o nadanie dr. inz. Dariuszowi Szybickiemu stopnia naukowego
doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych, w dyscyplinie inzynieria
mechaniczna. (
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