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Recenzje opracowano na podstawie pisma z dn. 13.07.2023 prof. dr. hab. inz. Jerzego
Matachowskiego, Przewodniczacego Rady Dyscypliny Naukowej Inzynieria Mechaniczna WAT
w zwigzku z pismem Rady Doskonatosci Naukowej DRKN.Z2.400.72.2023 z dnia 29.06.2023.

Osiggniecie naukowe Habilitant zatytutowat ,Poprawa mobilnosci terenowej lekkich i srednich
robotow inzynieryjnych” wskazujgc do oceny monografie pt. ,,Problemy mobilnosci robotow
inzynieryjnych” wydanej w Wydawnictwie WAT w 2023 roku.

Ponadto Habilitant dofgczyt:

1. Whniosek z dnia 26.04.2023

2. Dane wnioskodawcy

3. Kopie dyplomu doktora nauk technicznych w dyscyplinie budowa i eksploatacja maszyn

4. Autoreferat

5. Wykaz osiggnie¢ naukowych stanowigcych wktad w rozwdj dyscypliny inzynieria
mechaniczna

6. Monografie

7. Nosnik z ww. dokumentami w wers;ji elektronicznej

1. Charakterystyka Kandydata

Dr inz. Marian topatka jest pracownikiem naukowym zatrudnionym na stanowisku
adiunkta badawczo-dydaktycznego w Instytucie Robotow i Konstrukcji Maszyn na Wydziale
Inzynierii Mechanicznej Wojskowej Akademii Technicznej. W 1986 roku ukonczyt jednolite
studia magisterskie na Wydziale Mechanicznym Wojskowej Akademii Technicznej uzyskujac
dyplom magistra inzyniera mechanika na kierunku budowa i eksploatacja maszyn. W roku
1994 uzyskat stopien doktora nauk technicznych w dyscyplinie budowa i eksploatacja maszyn
na podstawie rozprawy doktorskiej pt. ,Nadgzno$¢ hydraulicznych uktadéw napedowych
maszyn roboczych” wykonanej pod kierunkiem prof. dr. hab. inz. Tadeusza Przychodnia,

obronionej na Wydziale Mechanicznym Wojskowej Akademii Techniczne;j.

Kariere zawodowa Kandydat zwigzat z Wojskowg Akademig Techniczng rozpoczynajac

prace najpierw na stanowisku starszego inzyniera (1988-1991), asystenta naukowo-
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dydaktycznego (1991-1994), a nastepnie adiunkta naukowo dydaktycznego (1994-2022) i
adiunkta badawczo-dydaktycznego (od 2022) na Wydziale Inzynierii Mechanicznej WAT. W
latach 1999-2022 petnit funkcje kierownika Zaktadu Maszyn Inzynieryjnych i Robotéw, a od
roku 2022 petni funkcje kierownika Centrum Robotéw Mobilnych i Platform Bezzatogowych
WAT.

Na etapie realizacji pracy doktorskiej zainteresowania naukowe dr. inz. Mariana topatki
obejmowaty zagadnienia dynamiki i nadgznosci hydrostatycznych uktadow napedowych oraz
obcigzen uktadow napedow jazdy spycharek gasienicowych i szybkobieznych pojazdow
amfibijnych. Zajmowat sie ograniczeniem galopowania i wezykowania w kotowych maszynach
przegubowych, a nastepnie prowadzit badania i prace badawczo-rozwojowe w obszarze
robotow inzynieryjnych, platform bezzatogowych i manipulatoréw, projektowania systemow
detekcji i rozpoznawania zagrozen, zdalnego sterowania i teleoperacji oraz prace w zakresie

bezpieczenstwa i obronnosci panstwa.

2. Ocena osiggniecia naukowego

Jako osiggniecie naukowe Habilitant przedstawit monografie ,Problemy mobilnosci
robotow inzynieryjnych” wydanej w Wydawnictwie WAT w 2023 roku. Recenzentami
wydawniczymi monografii byli prof. dr hab. inz. Jan Szlagowski z Politechniki Warszawskiej
oraz prof. dr hab. inz. Wiestaw Trabczynski z Politechniki Swietokrzyskiej. W zataczonym
autoreferacie uzyskane wyniki przedstawiane sg na podstawie artykutéw naukowych ktére nie
zostaty bezposrednio wykazane do oceny za$ monografia zostata umieszczona jako ostatnia
pozycja w spisie literatury. Jako osiggniecie naukowe oceniona jest liczaca 272 strony
monografia. Jest ona podsumowaniem wieloletnich badan Habilitanta w tym wynikow
uzyskanych w wielu projektach badawczych. Monografia sktada sie ze wstepu celu i zakresu
badan, czterech gtéwnych rozdziatéw, kazdy zakonczony wykazem literatury oraz
podsumowania uzyskanych wynikow. We wstepie Autor przedstawia problemy zwigzane z
uzytkowaniem inzynieryjnych robotéw mobilnych oraz wyzwania i problemy wymagajace
rozwigzania. Gtownym celem badawczym byto zapewnienie wysokiej efektywnosci uzycia
robotéw w systemie teleoperacji, dopasowania ich mozliwosci technicznych w zakresie
mobilnosci terenowej, zdolnosci do pracy niezbednymi narzedziami i osprzetami oraz
systemow sterowania i obrazowania otoczenia. Za najwazniejszg ceche Autor uznat zdolnosci
robota mobilnego do przekraczania rowéw przydroznych, skarp, schoddéw, lezgcych ktdd oraz
terendw o niskiej nosnosci. Drugg cechg byta zdolno$¢ co diugotrwatej realizacji zadan bez
uzupetniania zrodet energii. Z tego wzgledu doktadnym badaniom poddane byty opory
toczenia réznego rodzaju platform mobilnych o réznych masach. Zbadano opory toczenia

lekkich platform ggsienicowych z ggsienicami elastomerowymi o masie ok. 220 kg oraz 800 kg



w ktérych jak wykazano opory byty 3-5 razy wieksze niz w przypadku klasycznych gasienic
metalowych. Zbadano réwniez opory toczenia lekkich i srednich platform kotowych o masie
od 300 kg do 1500 kg wykazujac wiekszg przydatnosé lekkich i Srednich platform kotowych z
uwagi na nizszg od gasienic energochtonnos¢ ruchu. W celu oceny mozliwosci pokonywania
wytypowanych przeszkdd terenowych przez platformy kotowe i ggsienicowe, opracowano
pie¢ konfiguracji platform kotowych oraz szes¢ konfiguracji platform gasienicowych,
uwzgledniajac ograniczenia konstrukcyjne. Rdznity sie one rozwigzaniami uktadoéw jezdnych,
masgy, rozmiarami, potozeniem zrédet napedu, zasobnikami energii, uktadem napedowym,
jezdnym i konstrukcjg nosng. Modele numeryczne platform zostaty zbudowane w srodowisku
MSC Adams z wykorzystaniem dedykowanych, wieloelementowych modeli két i gasienic
zapewniajacych wysoka zgodnos$é odwzorowania rozwijanych sit przyczepnosci w funkcji
poslizgu. Modele numeryczne pozwolity na wybdr rozwigzan najkorzystniejszych ze wzgledu
na wartos¢ wspotczynnika przyczepnosci w celu pokonywania przeszkod, statecznosé
poprzeczng platform, zwrotnos¢ i manewrowos¢ platform. Wybrane rozwigzania zostaty
sprawdzone doswiadczalnie poprzez wykonanie pomiaréw na oryginalnym przygotowanym
przez Habilitanta torze testowym. Oprécz pomiaréw czasu przejazdu, odchylenia od zadanej
trajektorii, szerokosci pasa ruchu, promienia zawracania itp. przeprowadzono badania
ankietowe na populacji 30 operatorow o réznym doswiadczeniu. Habilitant zaproponowat
wiasng wielokryterialng metode oceniania zrdézinicowanych rozwigzan konstrukcyjnych

uwzgledniajacych zdolnosci i cechy nowych konstrukcji robotéw mobilnych.

Oceniajac wktad wynikédw badan zawartych w monografii w dyscypline inzynieria mechaniczna
nalezy stwierdzi¢, ze warto$¢ dodana wynika z zastosowania nowego podejscia do koncepcji
projektowania oraz oceny rozwigzan konstrukcyjnych robotow mobilnych w stosunku do
obecnie panujacych standardow. Habilitant przetestowat numerycznie i czesciowo
doswiadczalnie szerokg game robotéw mobilnych oraz zaproponowat kryteria oceny ich
efektywnosci w réznych warunkach uzytkowania. Dokonat oceny wptywu sterowania, systemu
kamer oraz doswiadczenia operatoréw i percepcji cztowieka na efektywnos¢ realizacji zadan.
Zaproponowane metody projektowania i oceny jakosci konstrukcji stanowig wkfad Habilitanta
w rozwdj dyscypliny w zakresie projektowania i budowy maszyn. Mocnym punktem
przedstawionego osiggniecia jest to, ze rozwigzania konstrukcyjne z powodzeniem zostaty

sprawdzone w praktyce.

Oceniajgc zaprezentowang monografie oraz biorgc pod uwage uzyskane wyniki
i opracowane procedury uwazam, ze przedstawione do oceny osiggniecie naukowe wnosi
istotny wktad w rozwdj dyscypliny i spetnia kryteria niezbedne do uzyskania stopnia
naukowego doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inZynieryjno-technicznych w

dyscyplinie inzynieria mechaniczna.



3. Ocena istotnej aktywnosci naukowej oraz dorobku dydaktycznego,

popularyzatorskiego i wspotpracy miedzynarodowej

Oprocz gtéwnego osiggniecia naukowego Habilitant byta wspotautorem 19 rozdziatow w
monografiach w wiekszosci w jezyku polskim zatem o odziatywaniu lokalnym, byt redaktorem
2 monografii rowniez w jezyku polskim. Byt tez wspdfautorem w 16 artykutach
opublikowanych w czasopismach miedzynarodowym w tym w latach 2020-2022 w
czasopismach MDPI — 3 w Energies oraz 2 w Applied Sciences. Ponadto wykazat 80 publikacji
w czasopismach krajowych w tym 4 prace indywidualne. Dorobek publikacyjny jest raczej o
niskim wskazniku oddziatywania, brakuje publikacji w uznanych miedzynarodowych
czasopismach o wskazniku Q1. Przektada sie to na dosy¢ niskie oddziatywanie wynikéw
naukowych Habilitanta. Sumaryczny impact factor publikacji wynosi: IF=15,432, a dane
bibliometryczne: wedtug bazy WoS - indeks Hirscha wynosi H=7, liczba cytowan LC=95 bez
samocytowan 85, wedtug bazy Scopus indeks Hirscha wynosi H=8, liczba cytowan LC=163, bez
samocytowan nie podano. Jednak postugujac sie numerem ORCID Habilitanta i analizujgc
cytowania w bazie WoS nalezy zauwazy¢, ze w wiekszosci cytowania pochodzg od polskich
autoréw, w wielu przypadkach wykazujgcych afiliacie WAT. Te cze$¢ wniosku uwazam za
stabszg. Wyttumaczenie tego faktu przypisuje koniecznosci utajnienia czesci wynikéw oraz

tym, ze prowadzone badania sg raczej konstrukcyjno-eksploatacyjne niz czysto naukowe.

Po uzyskaniu stopnia doktora Habilitant wygtosit 52 referaty na konferencjach
miedzynarodowych oraz 66 referatow na konferencjach krajowych. Powotywany byt na

recenzenta artykutéw w czasopismach z bazy JCR.

Byt cztonkiem komitetéw organizacyjnych 12 konferencji naukowych organizowanych w WAT.
Od 1999 roku jest cztonkiem International Society for Terrain—Vehicle Systems. Byt gtéwnym
edytorem wydania specjalnego pt. “Energetic Challenges and Perspectives in Advanced
Technologies of Hydraulic Systems” w czasopisSmie Energies - MDPI.

Habilitant jest kierownikiem grantu MON ktéry jest w trakcie realizacji (2023-2026) oraz
kierownikiem jednego ukonczonego grantu MON (2022). Byt tez kierownikiem pracy
badawczo rozwojowej PBR (2013-2018) oraz wykonawcy lub kierownikiem w kilkunastu
projektach badawczych finansowanych przez NCBiR, KBN oraz WAT. Wiekszo$¢ sg to prace
badawczo wdrozeniowe. Wykazat udziat w programach europejskich - w 3 projektach w
trakcie realizacji finansowanych z European Defence Fund, oraz brat udziat w 3 projektach
zakonczonych finansowanych przez Europejska Agencje Obrony (EDA), jak réwniez w
programie The European Land Robot Trial ELROB i Military ELROB. Ponadto byt kierownikiem
lub wykonawcg w 8 innych projektach badawczych. Te cze$é wniosku oceniam jako bardzo

dobra.



Wykazat tez aktywnos¢ miedzynarodowg i wspdtprace z osrodkami zagranicznymi odbywajac
krotkoterminowe wizyty zagraniczne w ramach programu Erasmus+ tj. staz szkoleniowy
(03.06 — 083.06.2018) w University of Oulu, Finlandia oraz University of Ljublijana, Stowenia,
(20.03.-24.03.2016) oraz staz o charakterze rozwojowo- innowacyjnym University of Maribor,
Maribor Stowenia (01-14.09.2013). Te czes¢ wniosku oceniam jako stabszg. Brakuje odbytego
dtugoterminowego stazu naukowego lub wizyt w osrodkach zagranicznych, pomimo

wykazanych projektéw miedzynarodowych.

Za swojg aktywnos¢ naukowa byt wyrdzniony nagrodg zespotowg Ministra Nauki i Szkolnictwa
Wyzszego za projekt bezzatogowej platformy lgdowej, nagrodami JM Rektora i nagroda
Dziekana oraz wielokrotnie medalami i dyplomami za innowacyjne rozwigzania

technologiczne i prace badawczo-rozwojowe.

Kandydat wykazat duzg aktywnos$¢ we wspétpracy z sektorem gospodarczym, wykonat 20
zamawianych ekspertyz, jest wspotautorem 8 patentéow oraz jednej wdrozonej technologii.
Byt cztonkiem komisji oceniajgcej w konkursie ministra obrony narodowej na realizacje

projektoéw do zastosowan zwigzanych z obronnoscig i bezpieczenstwem panstwa.

Habilitant wykazat rowniez dorobek dydaktyczny: byt promotorem 49 prac inzynierskich i 62
magisterskich, prowadzi zajecia dydaktyczne ze studentami z przedmiotéw z zakresu inzynierii
mechanicznej gtownie projektowania, sterowania, budowy i eksploatacji maszyn.
Przygotowywat materiaty dla studentéw i brat aktywny udziat w opracowywaniu programow
studidw oraz w popularyzacji inzynierii mechanicznej. Byt promotorem pomocniczym w 3

obronionych doktoratach oraz jest promotorem pomocniczym w 3 kolejnych.

Dorobek Kandydata w zakresie istotnej aktywnosci naukowej oraz aktywnosé
miedzynarodowg oceniam jako dostateczny, natomiast udziat w projektach badawczych,
osiagnieciach projektowych i wdrozeniowych, dorobek dydaktyczny i organizacyjny oceniam
jako bardzo dobry.

4. Podsumowanie oceny i wniosek koncowy
Podsumowujgc powyzsze elementy oceny, uwazam, ze osiggniecie naukowe dr. inz.
Mariana topatki zatytutowane ,,Poprawa mobilnosci terenowej lekkich i srednich robotow
inzynieryjnych” przedstawiony w postaci monografii oraz Jego dorobek w zakresie istotnej
aktywnosci naukowej spetnia wymogi ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie
wyzszym i nauce i jest wystarczajagcy do nadania dr.inz. Marianowi topatce stopnia
naukowego doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w
dyscyplinie inzynieria mechaniczna.
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