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I.  NAUKOWYCH ALBO ARTYSTYCZNYCH, 

O   

 

a 

: 

 

 

 

zawarte 

w 

  

 

1.  Monografia naukowa 

 

[M1] Inspekcyjne roboty mobilne. Synteza, algorytmy, aplikacje. 

Autor: Szrek.  

 

Recenzenci monografii:  

, Grzegorz Tora, prof. uczelni. 

 

2. artyk naukowych: 

 

, Antoni Gronowicz: Synthesis of a 

mechanism for generating straight line indexing trajectory. Acta Mechanica et 

Automatica. 2010, vol. 4, nr 2, s. 124-129. ISSN: 1898-4088. 

[A2] : Metaheuristic 

approach to synthesis of suspension system of mobile robot for mining infrastructure 

inspection. Sensors. 2022, vol. 22, nr 22, art. 8839, s. 1-22. ISSN: 1424-8220. 

[A3] : Control of constrained dynamic 

system of leg of wheel-legged mobile robot. W: New advances in mechanisms, 

transmissions and applications: proceedings of the second conference MeTrApp 

2013 / eds. Victor Petuya, Charles Pinto, Erwin-Christian Lovasz. Dordrecht : 

Springer, cop. 2014. s. 199-206. ISBN: 978-94-007-7484-1. 
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[A4] Antoni Gronowicz, 

leg of a wheel-legged robot. Acta Mechanica et Automatica. 2012, vol. 6, nr 2, s. 48-

52. ISSN: 1898-4088. 

[A5] , Artur 

synthesis, modelling and analysis of the manipulator for wheel-legged robot. Acta 

Mechanica et Automatica. 2016, vol. 10, nr 2, s. 87-91. ISSN: 1898-4088 

[A6] lczyk, Anna E. Michalak, 

inspection robot localization techniques in a GNSS-denied environment. Sensors. 

2021, vol. 21, nr 1, art. 141, s. 1-23. ISSN: 1424-8220. 

[A7] rek -based 

system for automatic inspection of belt conveyors in mining industry. Energies. 2022, 

vol. 15, nr 1, art. 327, s. 1-16. ISSN: 1996-1073. 

[A8] 

inspection robot for belt conveyor maintenance in underground mine - infrared 

thermography for overheated idlers detection. Applied Sciences. 2020, vol. 10, nr 14, 

art. 4984, s. 1-17. ISSN: 2076-3417. 

[A9] , Jacek Wodecki, Anna E. Michalak, Mateusz 

-Kozak: Application of the infrared thermography and 

unmanned ground vehicle for rescue action support in underground mine - the 

AMICOS Project. Remote Sensing. 2021, vol. 13, nr 1, art. 69, s. 1-20. ISSN: 2072-

4292. 

[A10] 

automatic procedure for overheated idler detection in belt conveyors using fusion of 

infrared and RGB images acquired during UGV robot inspection. Energies. 2022, 

vol. 15, nr 2, art. 601, s. 1-20. ISSN: 1996- 1073. 
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II. WYKAZ  ARTYSTYCZNEJ 

 

1. Wykaz opublikowanych monografii naukowych  

Nie dotyczy. 

2. naukowych 

 

Tomasz Ursel, M Olinski, Sebastian J Szrek. Prototyp 

Warszawskiej, Warszawa 2022. s. 171-180. ISSN 0137-2343. 

 

3.  w redakcjach naukowych monografii i prac zbiorowych 

 

 :  

Modern trends in theory of machines 

and mechatronic systems. XXVI th International Conference on Theory of Machines 

 

 

  Redaktor 10 prac zbiorowych w latach 2009  2018, 

: 

(2018, 2017, 2016, 2015, 2014, 2013, 2012, 

2011, 2010, 2009). 

 

4. Wykaz ch (z zaznaczeniem 

pozycji niewymienionych w pkt I.2) 

 

[1] , Mateusz 

. Neuronowy generator wirtualnej zmiennej stanu w 

99, nr 5, s. 196-201. 



6 
 

[2] 

Szrek . 

-

z wykorzystaniem algorytmu Grey Wolf Optimiz

2023, vol. 99, nr 5, s. 149-155. 

[3] , Mateusz K. 

. 

99, nr 3, s. 53-58. 

[4] 

Blachowski, 

influence on the quality of dense 3d point cloud obtained with SLAM. Sensors. 2023, 

vol. 23, nr 2, art. 721, s. 1-19. ISSN: 1424-8220. 

[5

Szrek

based on image data analysis for diagnostic purposes. Measurement (London). 2022, 

vol. 202, art. 111869, s. 1-15. ISSN: 0263-2241; 1873-412X. 

[6

, Agnieszka Monika. Application of 

UAV in search and rescue actions in underground mine - a specific sound detection 

in noisy acoustic signal. Energies. 2021, vol. 14, nr 13, art. 3725, s. 1-21. ISSN: 1996-

1073. 

[7 z, , 

Sebastian Gola: A portable environmental data-monitoring system for air hazard 

evaluation in deep underground mines. Energies. 2020, vol. 13, nr 23, art. 6331, s. 1-

18. ISSN: 1996-1073. 

[8

Szrek, Magdalena Worsa-

Czajkowski*: Process monitoring in heavy duty drilling rigs - data acquisition system 

and cycle identification algorithms. Energies. 2020, vol. 13, nr 24, art. 6748, s. 1-21. 

ISSN: 1996-1073. 

[9] , Artur M. Muraszkowski: Synthesis of an automatic obstacle 

overcoming control module, dedicated for manual wheelchairs. Acta Polytechnica 

Hungarica. 2018, vol. 15, nr 4, s. 45-57. ISSN: 1785-8860. 
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[10 , Artur M. Muraszkowski: Badania 

the mobile robot walking up the stairs. 

Engineering. 2018, t. 36, nr 67, s. 58-66. ISSN: 1896-771X. 

[11  

 

Niebudek*, Bogdan Pietraszewski*, Marek 

. Interdisciplinary Journal of Engineering Sciences. 2018, vol. 6, nr 1, s. 54-

60. ISSN: 2300-5874. 

[12] Antoni Gronowicz, Szrek

-

wheel-legged robot limb. Systems: Journal of Transdisciplinary Systems Science. 

2012, vol. 16, nr 2, s. 143-152. ISSN: 1427-275X. 

[13]  J. Szrek

- / Sensors and obstacle localization in a wheel-legged robot. Prace 

Naukowe Politechniki Warszawskiej. Elektronika. 2012, z. 182, s. 285-294. ISSN: 

0137-2343. 

[14] Jar

prototypu -

Warszawskiej. Elektronika. 2012, z. 182, s. 275-284. ISSN: 0137-2343. 

[15] dea of wheel-legged robot and its control 

system design. Bulletin of the Polish Academy of Sciences. Technical Sciences. 

2010, vol. 58, nr 1, s. 43-50. ISSN: 0239-7528. 

[16

contro system of the transactional parallel manipulator. 

2010, nr 4, s. 9-15. ISSN: 1426-6644. 

[17 J

Archive of Mechanical Engineering. 2009, vol. 56, nr 3, s. 

251-261. ISSN: 0004-0738. 
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[18] Antoni Gronowicz, Jaros : Idea of a quadruped wheel-legged robot = 

- Archive of Mechanical 

Engineering. 2009, vol. 56, nr 3, s. 263-278. ISSN: 0004-0738. 

[19] du sterowania 

-

2008, z. 166, s. 215-222. ISSN: 0137-2343. 

[20] 

w mechanizmach Sterowanie. 2007, R. 9, nr 10, s. 40-46. 

ISSN: 1507-7764.  

 

5. Wykaz ych 

(z zaznaczeniem pozycji niewymienionych w pkt I.3) 

Nie dotyczy. 

6. Wykaz ych (z zaznaczeniem pozycji 

niewymienionych w pkt I.3) 

Nie dotyczy. 

7.  na ach naukowych 

 na zaproszenie 

 

 

  habilitanta przed uzyskaniem stopnia doktora (6) 

[m1]  Szrek, S Wudarczyk. Badania symulacyjne mechanizmu do 

a konferencja 

-  

[m2] 

W: 

-15] 

2007. 4] s. ISBN: 978-83-87982-52- 2. 

[m3]  Szrek. -

mobilnego. 20 Konferencja naukowo-dydaktyczna Teorii , 

Zi -  
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[m4]  Szrek. Wheel-legged suspension system of a wheelchair. 2nd Students' 

Scientific Conference of Biomedical Engineering. Bio-Eng-Young, Szklarska 

-23, 2006. 

[m5]  Szrek. - mechanika i sterowanie. VIII 

Seminar -

8 kwietnia 2005. 

[m6]  Szrek. 

-

8 kwietnia 2005. 

 

  habilitanta po uzyskaniu stopnia doktora - konferencje 

  (7) 

[d1] Krzysztof J . Szrek, S  Wudarczyk. Analysis of 

constraint equations of the parallel mechanisms with 3 DoF in singular 

configurations. 15th IFToMM World Congress on Mechanism and Machine 

Science  

[d2] Szrek, Artur Muraszkowski, P  Local navigation 

module for mobile robot based on the vision observation system. XXVI th 

International Conference on Theory of Machines and Mechatronic Systems. 

 

[d3] Szrek, Krzysztof J. Modelling and simulation 

researches of dynamiscs of translational parallel mechanism. 23rd international 

conference : book of full texts, May 15-18, 2017, Svratka, Czech Republic, ed. 

-681. ISBN: 

978-80-214-5497-2. 

[d4] Szrek, Krzysztof J. rtur Muraszkowski,  

Wudarczyk. The manipulator with vision feedback control loop. 22nd International 

Scientific Conference. Kaunas: Kaunas University of Technology, Kowno, 2017. 

[d5] Szrek, Artur Muraszkowski, P  . Modelowanie i 

-Szklarska 2014.  
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[d6] Antoni Gronowicz, P  i, Szrek, Janusz Jakubiak. 

Wheel-legged robot - construction and obstacle detection sensors. Conference on 

Mechanisms, Transmissions and Applications  MeTrApp 2013, Bilbao, Hiszpania. 

[d7] Antoni Gronowicz, . The force reaction 

control of the wheel-legged robot's limb prototype. Advances in mechanisms 

design: proceedings of TMM 2012. Dordrecht: Springer, cop. 2012. s. 303-308. 

Mechanisms and Machine Science, ISSN 2211-0984; vol. 8. 

 

  (24) 

[k1] . Prospects of 

in-belt IMU sensors application for fault detection in mining conveyors. W: XXII 

Conference of PhD Students and Young Scientists, 28 June - 01 July 2022, online, 

howski, Damian Kasza. [Bristol]: 

IOP Publishing, 2023. art. 012011 s. 1-10. (IOP Conference Series - Earth and 

Environmental Science, ISSN 1755-1315; vol. 1189). 

[k2

Szrek Rotation speed assessment for idlers in belt conveyors 

using image analysis. W: XXII Conference of PhD Students and Young Scientists, 

28 June - 

Blachowski, Damian Kasza. [Bristol] : IOP Publishing, 2023. art. 012006 s. 1-10. 

(IOP Conference Series - Earth and Environmental Science, ISSN 1755-1315; vol. 

1189). 

[k3] Pavlo Kro . Angular 

backlashes monitoring in heavy industrial machines. W: Advances in technical 

diagnostics II : proceedings of the 7th International Congress on Technical 

Diagnostic, ICDT2022, 14-16 September 2022, Radom, Poland / eds. Andrzej 

Puchalski [i in.]. Cham : Springer, cop. 2023. s. 212-228. (Applied Condition 

Monitoring; vol. 21). 

[k41] , Fabio Remondino*, Jacek Wodecki, 

multi-sensor wheeled robot for the 3D mapping 

of underground mining tunnels. W: Optical 3D Metrology (O3DM), 15 16 

                                                           
1  AMICOS (Autonomous 
Monitoring and Control System for Mining Plants). P
Materials (2020-2022 r.) 
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 International Society of Photogrammetry and Remote 

Sensing (ISPRS), 2022]. s. 135-142. 

[k5] 

walking. W: Advances in Mechanism Design III: proceedings of TMM. Cham: 

Springer, cop. 2022. s. 173-182.ISBN:978-3-030-83593-4;978-3-030-83594-1. 

[k62] 

of nanotechnology in air pollution measurements. W: XIIth International Scientific 

Conference Air Protection in Theory and Practice : Zakopane, 18-21 October 2022: 

Institute of Environmental Engineering Polish Academy of Sciences, cop. 2022. s. 

33-34. ISBN: 978-83-60877-23-4. 

[k7] 

research on mechatronic Nordic Walking poles. W: 15th International Conference 

Mechatronic Systems and ly 1-3, 2020, Bialystok, Poland, 

Piscataway, NJ : IEEE, cop. 2020. s. 1-6. ISBN: 978-1-7281-6956-9. 

[k8] 

Nordic Walking poles. W: 15th International Conference Mechatronic Systems and 

-3, 2020, Bialystok, Poland, Piscataway, NJ: IEEE, 

cop. 2020. s. 1-6. ISBN: 978-1-7281-6956-9. 

[k9] 

Integration of motion capture data acquisition with multibody dynamic simulation 

software for nordic walking gait analysys. W: Proceedings of the 14th International 

Scientific Conference: Computer Aided Engineering. Cham : Springer, cop. 2019. 

s. 510-517. ISBN: 978-3-030-04974-4. 

[k10] 

                                                           
2 An e-nose 
that sniffs unpleasant odours (SENSODOR)

-Curie Actions. (2021- 2024). 
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measurement module for mechatronic nordic walking poles. W: Proceedings of the 

14th International Scientific Conference: Computer Aided Engineering. Cham: 

Springer, cop. 2019. s. 790-794. ISBN: 978-3-030-04974-4. 

[k11] 

design of the drilling rig boom. W: Proceedings of the 14th International Scientific 

Conference: Computer Aided Engineering Cham: Springer, cop. 2019. s. 836-843. 

ISBN: 978-3-030-04974-4. 

[k12] 

the dynamic loads of the human stomatognathic system during biting off. W: 

Engineering Mechanics 2018 : 24th international conference : extended abstracts, 

May 14-17, 2018, Svratka, Czech Republic Prague : Institute of Theoretical and 

Applied Mechanics of the Czech Academy of Sciences, cop. 2018. s. 825-828. 

ISBN: 978-80-86246-88-8. 

[k13]  

Tadeusz Niebudek*: Koncepcja mobilnego systemu akwizycji danych podczas 

chodu nordic walking. W:  naukach medycznych i 

biologicznych  22-

Polskiej Akademii Nauk we -100. ISBN: 978-83-

942714-8-0. 

[k14] Artur 

 

Tadeusz Niebudek*, 

data acquisition system for Nordic walking gait analysys. W: Modern trends in 

theory of machines and mechatronic systems: [XXVI th International Conference 

on Theory of Machines and Mechatronic Systems], 13-

-80. ISBN: 

978-83-7493-024-6. 

[k15] 

Gronowicz: -legged 

 -

-Dydaktyczna Teorii 

, 13-
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 : Oficyna 

8. s. 90-90. ISBN: 978-83-7493-024-

6. 

[k16] 

analysis of 3DoF translational parallel mechanism. W: Mechanika 2017 : 

proceedings of the 22nd International Scientific Conference. Kaunas: Kaunas 

University of Technology, 2017. s. 21-26. 

[k17] 

aspects of the drilling ring boom design. W: Mechanika 2017: proceedings of the 

22nd International Scientific Conference. Kaunas: Kaunas University of 

Technology, 2017. s. 27-31. 

[k18] 

analysis and visualization of human gait parameters. W: Engineering Mechanics 

2017 : 23rd international conference, May 15-18, 2017, Svratka, Czech Republic. 

Brno: Brno University of Technology, cop. 2017. s. 678-681. ISBN: 978-80-214-

5497-2. 

[k19] 

overcoming module dedicated for manual wheelchair. W: Modern trends in theory 

of machines and mechatronic 

Naukowo-  Mechatronicznych, 18-21 

-Rytro: Polski Komitet Teorii Maszyn i 

Zawodowej, cop. 2016. s. 1-10. ISBN: 978-83-936009-3-9. 

[k20] 

analysis of kinematics model of mobile robot with articulated limbs without wheel 

-

 Modern trends in theory of machines and 

-

Dydaktyczna -21 

-Rytro / 

S. Kowalski. [Gliwice] : Polski Komitet Teorii Maszyn i 

odowej, cop. 2016. s. 

58-58. ISBN: 978-83-936009-3-9. 
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[k21] 

forces in skid-steering mobile platform Rex. W: MMAR 2015 : 20th International 

Conference on Methods and Models in Automation & Robotics: 24-27 August, 

 IEEE, cop. 2015. s. 756-760. ISBN: 

978-1-4799-8700-9; 978-1-4799-8701-6. 

[k22] -

legged robot ground contact forces measurement, while climbing the stairs = 

- W: 

Modern trends in theory of machines and mechatronic systems: XXIV 

- -

 : Oficyna Wydawnicza 

Politechn -78. ISBN: 978-83-7493-850-1. 

[k23] 

- -legged robot suspension 

system. W: Problemy rozwoju maszyn roboczych : XXVI konferencja naukowa : 

-

 Hutniczego, 2013. s. 1-9. 

ISBN: 978-83-932590-4-5. 

[k24] 

inwalidzkiego do 

Krajowa konferencja naukowa, [12- : 

 978-83-87982-52-2. 

 

8.  w komitetach organizacyjnych i naukowych konferencji krajowych 

 

 

 III Konferencja dla 

 9 - naukowym. 

 XXVI 

Mechatronicznych - 
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 II Konferencja dla dych 

 - . 

 XXIV 

14  

organizacyjnym. 

 -

konferencji, prowadzenie sesji konferencyjnych w latach 2009  2018.  

 

 

9. Wykaz uczestnictwa 

 na 

, 

 

 

w toku realizacji: 

 Electrical Computerised Hammering Operator (ECHO). Projekt 
3 (

w  latach 2022  2023). Wykonawca. 

 Przeprowadzenie prac nad stworzeniem prototypu automatycznego robota 

-

. Projekt 

krajowy  

GT Technologies sp. z o. o. sp. k., (2022  2023). Kierownik ds.  rozwoju.  

 Zrobotyzowana . Projekt krajowy finansowany 

w ramach umowy inwestycyjnej m.in. z ERC Sp. z o. o., 2023. Wykonawca.

 Monitoring networks and autonomous platforms for odor impact assessment using 

electronic noses - An e-nose that sniffs unpleasant odours (SENSODOR). Projekt 

 EXCELLENT SCIENCE 

-Curie Actions4, (2021  2024). Wykonawca. 

 

                                                           
3 https://dmc.pwr.edu.pl/index.php/electrical-computerised-hammering-operator-echo/ 
4 https://doi.org/10.3030/101033564 
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Projekty zrealizowane: 

 Autonomous Monitoring and Control System for Mining Plants (AMICOS)  Projekt 

 ramach EiT Raw Materials5, (2020 

 2022). Wykonawca. 

 

rehabilitacji wybranych grup chorych. 

Narodowego Centrum Nauki, nr 2016/23/B/NZ7/03310, (2016  2022). 

Wykonawca. 

 Zrobotyzowany system intelig 6. Projekt 

krajowy finansowany w ramach Programu Operacy  

.04.01.04-00-0113/18, (2020  2022). ykonawca. 

 MultiCountry mobile robots  scientific exchange and workshop (MCMBOT)  

Instrumentation, Brno University of Technology, CZ oraz National Center of 

Robotics, Bratislava, SK. Projekt finansowany z funduszy Wyszehradzkich 

nr 21730320,  (2018  2019). Kierownik projektu .  

 -eksploracyjnych  Projekt krajowy 

finansowany z  , 

Stosowanych  PBS1/A3/8/2012, (2013  2015). Wykonawca. 

 Opracowanie konstrukcji, budowa i badania dynamiczne autonomicznego robota 

-

Rozwoju, nr N N502 271037, (2010  2012). Wykonawca. 

 

10.   

i towar  

  

Mechanism and Machine Science) sekcji TC Linkages and Mechanical Control. 

 

- redakcja krajowej strony internetowej dot. IFToMM, 

- prowadzenie  Kownie, 2022, 

                                                           
5 https://dmc.pwr.edu.pl/index.php/amicos/ 
6 https://pwr.edu.pl/uczelnia/aktualnosci/intro-inteligentny-robot-transportujacy-powstaje-na-wydziale-

mechanicznym-11630.html 
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-   2024 r. 

 d  

: 

- 

miejsce w 2018 r.,  

- redakcja strony internetowej Stowarzyszenia, 

- prowadzenie dokumen Stowarzyszenia,  

- 

P 14 oraz , 

 redaktor strony internetowej Sekcji T Komitecie 

Budowy Maszyn Polskiej Akademii Nauk. 

 

11.  w instytucjach naukowych lub artystycznych, w tym zagranicznych,  

 

 

 s Akademii 

i (2.11.2021  30.09-

2022 r.  

- p

Opracowanie i wykonanie drona  (BSP -  na potrzeby 

inspekcji i pozyskiwania danych obrazowych RGB oraz IR,  

- p

 ramach w 

Taktycznych, 

 wizyta w Fondazione Bruno Kessle 2020 

opracowanie publikacji naukowej ej  na 

potrzeby mapowania z wykorzystaniem robota mobilnego. 
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12.  w komitetach redakcyjnych i radach naukowych czasopism 

wraz z 

 

 

 

Sciences, Wyd. Oficyna Wydawnicza P  

- w latach 2013  2018, 

- od 2018 r. Rady Naukowej. 

 

13. Wykaz recenzowanych prac 

 

 

Opracowanie  

 Archives of Civil and Mechanical Engineering, 2023  (2), 

 Mechanics and Industry, 2023  (1), 

 IEEE Transactions on Industrial Electronics, 2022  (1), 

 Machines, 2022  (1) , 

 Bulletin of the Polish Academy of Sciences, Technical Sciences (2021/2022)  (3), 

 Sensors, 2021  (1), 

 Applied Sciences, 2020  (1),   

 IFToMM World Congress on Mechanism and Machine Science 2019  (3), 

  (1), 

 Krajowa Konferencja Robotyki, 2018, 2022  (6) , 

 13th International Scientific Conference: Computer Aided Engineering  (1), 

 14th World Congress in Mechanism and Machine Science, Taiwan, 2015  (1), 

 Journal of Automation, Mobile Robotics & Intelligent Systems, 2015  (1). 
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14. Wykaz uczestnictwa w programach europejskich lub innych programach 

 

 

Uczestnik programu Erasmus + : 

 wizyta w Department of Industrial Engineering w University of Rome Tor Vergata, 

LARM: Laboratorio di Robotica e Meccatronica (Robotics and Mechatronics 

Laboratory). Laborotorium prowadzi Prof Marco Ceccarelli, Rzym 23 26.03.2020.  

 wizyta Kaunas University of Technology, Faculty of Mechanical Engineering and 

Summer School on Mechanism Design for Applications in Mechatronic Systems 

Kowno 4 9 lipiec 2022. 

 

15.   

w pkt. II.9 

 

  . Projekt realizowany 

w ramach progra 2014, 

  

  Projekt realizowany w ramach programu 

2014, 

 

w dedykowanych obudowach   Projekt realizowany w ramach programu 

Dolno  

 

16. Wykaz uczestnictwa 

s

charakter naukowy lub dydaktyczny 

 

 Recenzent w ramach programu Diamentowy Grant, prowadzonego przez 

Departament Nauki Ministerstwa Nauk .  
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III. I GOSPODARCZYM 

 

1. Wykaz dorobku technologicznego 

 transportowego z wykorzystaniem lidara 2D 

i systemu wizyjnego. 

w mobilnym roboci -Tech Sp. z o.o. 2020/2022. 

 

2.  z sektorem gospodarczym 

 

 zainicjowanie porozumienia w -

 inspekcji 

z wykorzystaniem robota mobilnego, 2021. 

 

Walimskich w celu podziemnych 

korytarzy z wykorzystaniem robota mobilnego, 2022. 

 

- -

arczej "MOZART", 2015/2016. 

 - 

w 

-

w  , 2011/2012. 

 

3. Wykaz uzyskanych praw 

 

 

Uzyskane Patenty (5): 

 A. . Gronowicz, M. Prucnal-Wiesztort, P J. Szrek. 

sta  



21 
 

 K. . . Patent. Polska, nr PL 211950, opubl. 
. 

 K. .  Patent. Polska, nr PL 212037, opubl. 
. 

 A. . Gronowicz, J. Szrek. Patent. Polska, nr PL 210669, opubl. 

. 
 A. . Gronowicz, J. Szrek. Patent. Polska, nr PL 210670, opubl. 

w 
. 

 
 J. Szrek. 

z  27.03.2017. 
 

4.  

 

 leniowych 

 . Opracowanie metody pomiarowej, wykonanie stanowiska 

i badania zrealizowane dla Portu Lotniczego  A., 2019. Wykonawcy 

J. Szrek, J. Jakubiak.  

 a podwodnego  7. Projekt zrealizowany 

w  ramach programu 

. Wykonawcy: J. Szrek, A. Muraszkowski. 

 Opracowanie i wykonanie manipulatora o 5 DOF zintegrowanego ze 

sterownikiem oraz chwytakiem 8 wraz z oprogramowaniem wykonane 

dla jednego z   , 

2014. Wykonawcy: J. Szrek, A. Muraszkowski. 

 U

samochodowego . oraz oprogramowanie 

producenta foteli 

Mechatroniki i . 

 

Android wykonane dla producenta 

, 

i  . 

                                                           
7 http://www.progresja-org.com/?4,pl_uklad-sterowania-rov 
8 http://www.progresja-org.com/?6,pl_rbm-3t2r 
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5. W  

instytucji publicznych  

 

 

. 

Badania i opracowanie wykonane dla KGHM , 2021/2022. 

 

podstawie widma 

. Badania 

i  opracowanie wykonane dla KGHM .A., 2021/2022.  

Wykonawcy: R. Zimroz, J. Szrek 2021/2022.  

 Dynamic tests of braking torque of electric motors. Experimental research . 

, 2020. 

 Badanie odbojnika gumowego . Badania i opracowanie wykonane dla firmy 

z , 2020. 

 Dynamic tests of braking torque of electric motors. Experimental research . 

Opracowanie metody pomiarowej, stanowiska i badania wykonane dla firmy 

z bran , 2019. 

 Analysis of the mechanism transforming rotational into translational motion. 

Calculations and experimental research . Opracowanie wykonane dla firmy 

z , 2019. 

 

6. Wykaz   

 

 komitecie organizacyjnym konkursu na najlepszy referat podczas Sesji 

Teorii Maszyn i w ramach 16 Krajowej Konferencji 

Robotyki, 2022.  

 

7.  

pozaartystycznymi 

- Nie dotyczy. 
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8.  - popularyzacja nauki 

 

 

zy innymi 

popularyzowanie nauki; 

 

z   ; 

 

RoboDRIFT  

; 

 

IV. DANE NAUKOMETRYCZNE 

 

2.08.2023 r. 

 

Dorobek naukowy w okresie po uzyskaniu stopnia Doktora 
Publikacje naukowe  80 

monografie 1 
redakcja monografii i prac zbiorowych 10 

 1 
 5 

 27 
referaty konferencyjne  23 
komunikaty konferencyjne  7 

 1 
patenty 5 

Prace niepublikowane  , 
 

8 

 88 
W tym: 

y w czasopismach z Listy Filadelfijskiej 
 

Publikacje rejestrowane w WoS 

 
17 
13 
27 
5 

 

1. Impact Factor 

 

 

Sumaryczny IF: 43.166 
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2. Liczba  

 

Nazwa bazy  Liczba  
Web of Science (WoS) 216 (180*) 

Google Scholar 383 
        

 

3. Indeks Hirscha 

 

Nazwa bazy  Indeks Hirscha 
Web of Science (WoS) 10 

Google Scholar 11 
 

Informacje zawarte w pkt. I danych, 

. 

 

 

Rada  Naukowej  w opinii 

 

danych. 

    

                                          

               (podpis wnioskodawcy) 


