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1.  

 

 

 

2. Posiadane dyplomy, stopnie naukowe lub artystyczne 

 

 2009  doktor nauk technicznych, 

Mechaniczny, dyscyplina: Budowa i Eksploatacja Maszyn. Praca doktorska pt.: 

-

a 

 

 2004  , 

 

 

3. Informacja o dotychczasowym zatrudnieniu w jednostkach naukowych 

 

 od 1.03.2010 - ,  

   adiunkt,  

 2.11.2021  30.09-2022   

 

acyjnymi Projektami   adiunkt,  

 1.03.2009  1.03.2010 - 

 asystent. 
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4.   naukowych  w art. 219 ust. 1 pkt. 2 ustawy 

z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwi

478 z   

 

4.1.  naukowych 

cia naukowe e  

habilitacyjnego, 

prawo o  : 

 

Metody i algorytmy w syntezie oraz sterowaniu  

 

zawarte w monografii naukowej oraz dzie  opublikowanych 

w 

.  

 

4.2. a naukowe  

 

Monografia naukowa:  

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

 

 

Recenzenci monografii:  

 

 

: 

, Antoni Gronowicz: Synteza 

geometryczna mechanizmu realizujacego trajektorie prostoliniowa ocechowana -

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. 
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[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. 

[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] 

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] 

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

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

[A7] : A mobile robot-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] 

Ma -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] 

An 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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4.3.  

 

Wprowadzenie 

w  monotonnych i powtarzalnych pracach.  

robot mobilnych 

 

Tematyka moich wieloletnich prac badawczych przedstawionych w monografii 

[M1] oraz robot mobilnych ych 

 (np. poziomowanie platformy, pokonywanie 

sensoryczne wraz z algorytmami analizy i interpretacji danych)

zastosowanie   warunkach otoczenia.  

rowadzone przeze mnie  

innymi syntezy , 

zawieszenia

elektronicznych i oprogramowania 

 

Tr  

  g

 oraz ograniczonym 

lokalizacji satelitarnej 

w podziemnych korytarzach itp.). 

W literaturze m w pierwszym 

rozdziale monografii, przedstawiono wiele 

mechatronicznego. 

aby na jego podst przeznaczone do 

w trudnych warunkach otoczenia. 
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. 

Z tego powodu dostrze cowania kompleksowej metody 

projektowania  

do 

yskanie informacji o metodach, komponentach, 

robota mobilnego.  

 

 

Opis opracowanej metody  w trzecim rozdziale monografii [M1]. 

 jest 

z  zwrotnego, 

projektowych. 

 

w . 

I opis 

w zakresie metod syntezy  optymalizacji 

,   sterowania oraz 

 sterowania i analizy danych   zakresie 

obilnych.  

Z 

 

  opracowanie u jezdn ,  

i element przeniesienia ruchu, w  tym dedykowanych mechanizm

ych ; 

   

i algorytmy regulacji, 

; 

 oprogramowanie   pozyskania, 

przetwarzania i analizy danych sensorycznych oraz oprogramowanie interfejsu 
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zdobytego 

w pracy badawczej nad robotami mobilnymi i ich zastosowaniach. Zaproponowany 

p wszystkie 

istotne elementy, przedstawiono na rys. 1.  

 
Rys. 1.  

 

 Dwa 

wykonane dedykowane 

w trudnych warunkach terenowych z 

w   

 w , zmierzy

innymi  i mechanizmu 
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zawieszenia. W 

 mu np. pokonanie 

 

platformy lub efektora)

 

W zakresie  , poza doborem 

wyselekcjonowanie , opracowa autorskie metody 

z  klasycznych metod obliczeniowych

metaheurystyczne. W wyniku 

uzyskane indywidualne wymiary 

kinematycznej. Dob e poprzez 

 y 

[A1] oraz   

Algorytm Roju K Chameleon Swarm Algorithm) [A2] lub Grey Wolf 

Optimizer1. W prezentowanych metodach skutecznie problem 

nieliniowym  

 
Rys. 2. Widok modelu dynamiki  

                                                           
1 

-
-155. 
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Eulera  z MSC/Adams [A3] 

widoczny na rys. 2. 

i i  

zadanej trajektorii.  

a 

z wykorzystaniem stanowiska badawczego  robota [A4].  

   
Rys.   

 

Na opracowanym i wykonanym stanowisku badawczym  

(rys. 3) , zakres ruchu), 

 eksperymentalnie wykorzystanych przy doborze 

 mechanizmu przed 

robota.  

w 

dostarcza informacji o 

tensometryczny)
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w opracowanym algorytmie 2 

[M1]. 

y zoptymalizowany ej 

trajektorii ruchu ie3 

i eksperymentalnie,  wykorzystany do budowy 

stanowiska badawczego  prototypu robota mobilnego ego 

poziomowania oraz 

mechanizmu  (rys. 4).  

 

 

funkcje.  

  
Rys. 4. Pr  

 

badania ekspery

metod interpretacji danych sensorycznych otoczenia 

,  ich 

wyznaczenie 4. Na 

otrzymywa informacje czy napotkane 

                                                           
2 An 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. 

3 
Modelowanie 

ling in Engineering. 2018, t. 36, nr 67, s. 58-66. ISSN: 1896-771X. 
4 Wheel-legged robot - 

construction and obstacle detection sensors. Conference on Mechanisms, Transmissions and Applications -
MeTrApp 2013, Bilbao, Hiszpania. 
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lub 

kroczenie [M1]. 

 zrealizowane 

 dodatkowe  jak manipulator. W wyniku 

robota mobilnego z 

mobilny. 

oraz mani samym . W ramach 

 (rys. 5)  

[A5].  

 
Rys. 5. Manipulator z systemem wizyjnym zamontowany na robocie mobilnym  

 

 

W systemie 

manipulatorem za wykrytym obiektem5. 

W obszarze mechaniki i wykona prototyp platformy 

z dobrymi manewrowymi 

w   [M1] e uzyska przez 

zastosowanie lokomocji opartego o  

 (rys. 6). 

 

                                                           
5 The manipulator with 

vision feedback control loop. 22nd International Scientific Conference. Kaunas: Kaunas University of 
Technology, Kowno, 2017. 
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z 

z    

 
Rys. 6   

 

 

  

  

w ym o  Mniejsze 

opory ruchu 

bardzo istotne  

badaniach 

 inspekcji, 

przeprowadzanych  w warunkach laboratoryjnych i trudnych warunkach terenowych 

[M1, A8, A9]. 

Kolejny  badawczej to opracowanie 

elektronicznych sensorycznych i sterowania, odpowiednich do 

kontrolowania robot o znacznej liczbie 

 DC i BLDC. 

 programowej warstwy planowania 

zadania, jego real
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ie zaprogramowane, zgodnie z opracowanym 

al ). Do komunikacji z innymi 

lne. Autorski protok komunikacji 

przygotowanie 

i   synchronicznego procesu sterowania dla danej grupy lub wszystkich 

 

W innym przypadku  ego podczas inspekcji  

 (Message Queue Telemetry Transport), wykorzystywany 

w  systemach IoT (Internet of Things

  

u sterowania robota 

i a oparta indywidualnie opracowany 

-42426  stworzy  

dedykowany sterownik . 

. 

na zastosowanie go w innych 

jako ad sterowania robota podwodnego7 
8.  

Istotnym elementem w 

jakie przewidziano 

stemy lokalizacji 

satelitarnej. Z tego powodu badania m, opracowania 

sensorycznych

 technice, radiowej 

UWB (Ultra Wideband), odometrii oraz systemach wizyjnych [M1, A6]. 

                                                           
6 -4242 - www.progresja-org.com/?pl_rbc-hardware,36 
7  

(2014 r.), http://www.progresja-org.com/?4,pl_uklad-sterowania-rov. 
8 

dedicated for manual wheelchairs. Acta Polytechnica Hungarica. 2018, vol. 15, nr 4, s. 45-57. ISSN: 1785-
8860. 
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na 

. Opracowane sensory, oprogramowanie 

i algorytmy odczytu danych sensorycznych 

laboratoryjnych, na otwartej przestrzeni oraz w podziemnych korytarzach [M1, A6, A7, 

A9]. Dane o e w opracowanych algorytmach sterowania 

  np. 

w [A8].  

na sensorach wizyjnych ach 2D i 3D. Dane 

do wytworzenia modelu przestrzeni lub 

mapy na podstawie   [M1]. 

 (rys. 7). 

Robot Operating System

po

lokalizacjach, w  

 

Rys. 7. Prototyp autonomicznego robota mobilnego 
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robota umieszczono 

 . unikacji, 

 

w nik 

robota  

laboratoryjnych [A7]. 

Badania eksp

adaniu [M1]. 

Eksperymenty wykonano dla odczas rych 

testowanego systemu

 (Simultaneous Localization and Mapping), 

 

 

Algorytmy i analiza danych sensorycznych 

Inspekcja infrastruktury  

 stanu 

 zanim awaria 

doprowadzi do nieplanowanego przestoju lub  

 

wysokim poziomem 

 . 

wykorzystaniem 

robota mobilnego 

 

kontrolowana przez personel konserwacyjny. Wymaga to wizualnej oceny wszystkich 

. 
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odpowie

wnioskowanie w celu wykrycia potencjalnego uszkodzenia. A

zweryfikowane podczas eksperymentalnych [M1, A7]. 

Zaproponowany scenariusz dostosowany do automatycznej inspekcji bez 

: 

 o a inspekcji i punktu startowego, 

 przejazd testowy, wykonanie mapy obszaru, 

 o  

 przekazanie mapy wraz z zadaniem do robota, 

 w  

 (na bazie 

danych z lidaru 2D) na mapie kluczowe punkty (start/stop 

w 

iana 

i  zatrzymywana w tych samych punktach.  

GNSS (Global Navigation Satellite Systems). Z powo

interfejsem. Jednak w przypadku podziemnych kopalni ni

, dlatego w system lokalizacji 

adany i opisany w podrozdziale 5.2 monografii. 

mapy podczas 

inspekcji i na jej podstawie, przy udziale 

nie ych parametr technik mapowania 

 podrozdziale 5.1 monografii. 
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utrzymania ruchu informacji o uszkodzeniu i jego lokalizacji. Podczas przejazdu robot 

eby diagnostyki rejestruje dane 

opatrzone parametrami lokalizacji,  

w celu wykrycia ewentualnej usterki. 

Algorytmy analizy i interpretacji danych sensory

opracowane w ramach prac badawczych na potrzeby automatycznej diagnostyki 

, 

temperaturze, np. 

  

Sensorem skutecznie wykrywa zary jest kamera termowizyjna 

(IR), lokalizacji 

i nawigacji tworzy skuteczny autonomiczny systemem diagnostyczny 

 

kamery RGB oraz IR. Analiza danych obrazowych m

obsza  

Algorytm detekcji uszkodzenia : w 

pobierany jest obraz, a 

erowany jest komunikat 

o zdarzeniu. Ponadto 

pozyskanym obrazie i 

 

nCV. 

uzyskana z systemu lokalizacyjnego UWB oraz 

inform

z  wykrycia 

Pobieranie danych pomiarowych  

opracowanego robotycznego systemu 

diagnostyczno-pomiarowego przeprowadzono przy wykorzystaniu laboratoryjnego 
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sensoryczny i rejestracji danych o lokalizacji oraz algorytm wykrywania uszkodzenia 

z 

a  n eksperyment [A7]. , 

przedstawiono na rys. 8. 

 
Rys. 8. Wynik uszkodzonego a  

 

Na trasie  

zaproponowano  z kamery 

poszukiwanym [A8]. 

kolejny eksperyment rejestracji danych z wykorzystaniem robota mobilnego 

w  

Eksperyment z  

 wykorzystaniem 
9.  

ych 

z kamer RGB i IR [A10]. 

 (rys. 9a), nieistotnych 

z  punktu widzenia zadania inspekcji. 

                                                           
9 - Autonomous Monitoring and Control System for 
Mining Plants, finansowanym z funduszy europejskich EiT Raw Materials [A10] 
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przeszukania).  

 

 

 

 

 

 

 

 

(a) (b) 

 

 

 

 obszaru 

obrazu RGB. W wyniku zastosowania procedury 

 (rys. 9b). orytm wykrywania 

termowizyjnej. 

Na potrzeby 

w  

 sensoryczne oraz 

algorytmy nawigacji z otoczenia.  
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punkty nawigacyjne, aby z ich wykorzystaniem pod niego wjech lu uchwycenia 

i dalszego transportu [M1].  

unikalny numer.  

dodatkowych 

obok siebie i wjazd pod konkretny o danym numerze lub pozyskanie z przestrzeni 

dodatkowej info dwuwymiarowego 

markera.  

na danych z lidaru oraz systemie wizyjnym i dodatkowych znacznikach. 

Metoda oparta na systemach 

wizyjnych wymaga obszaru obserwowanego przez 

 z przodu [M1]. 

Roboty mobiln e podczas akcji 

ratowniczych. 

pozwala na skuteczne wykrywanie ludzi nawet w trudnych warunkach 

 

 

 
 

w robotycznym systemie poszukiwania ludzi  
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Opracowany algorytm 

RGB i 

, . Oprac

sensoryczny wraz z 

przetestowany eksperymentalnie na danych pozyskanych w podziemnych korytarzach 

kopalni z    

 

 

Podsumowanie 

mojej pracy badawczej  przedstawionej w monografii 

i innych publikacjach  

i  trudnych warunkach 

jmuje wszystkie 

obszary mechatroniki (mechanika, elektronika, oprogramowanie)

w monografii  zakresie opracowania metod 

 przetwarzania i analizy danych 

sensorycznych oraz 

. 

udokumentowane w postaci publikacji naukowych oraz opracowanych i wykonanych 

, wykorzystywanych w badaniach. 

9. 

Do 

: 

 opracowanie kompleksowego 

 [M1];  

 opracowanie, integracja i badania eksperymentalne 

i  [M1, 

A7];  
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 opracowanie i badania eksperymentalne 

 satelitarnych, 

z  [M1, 

A6]; 

 c

w un

 

e robota 

 [M1, A1, A2, A3, A4, A5];  

 o

potrzeby sterowania i inspekcji infrastruktury technicznej. Weryfikacja 

 warunkach laboratoryjnych oraz w trudnych warunkach 

 w kopalni [A7, A8, A9, A10]; 

 w systemu pomiarowego, 

przeznaczonego do skanowania 

z  wykorzystaniem robota mobilnego10.  

 

5. Informacja o 

 

 

 

W ramach d 11-  

(11.2021 09.2022) zatrudnienie w 

w Katedrze  

w 

Taktycznych wykona y statek powietrzny (dron), z przeznaczeniem do 

ponadto intensywny 

 

                                                           
10 
multi-sensor wheeled robot for the 3D mapping of underground mining tunnels. W: Optical 3D Metrology 
(O3DM), 15
(ISPRS), 2022]. s. 135-142. 
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ego robota mobilnego 

. Badania eksperymentalne przeprowadzone 

w 

rozwoju.  

oraz wojskowych.  

Za swoje i Dziekana 

 AWL. 

Ponadto n  Wzornictwa Architektury 

 Akademii erta 

doktorskiej, prowadzonej przez prof. Piotra ego pt.  

 autorstwa mgr 

2022 r. Obecnie 

z   praca niona.  

w  finansowanym 

Materials (2020 2022 r.) AMICOS  (Autonomous Monitoring and Control System for 

Mining Plants) y 

 

 Fondazione Bruno Kessler: FBK, ), 

 Worldsensing, Barcelona, Hiszpania (2022 r.). 

 europejskim projekcie i 

opublikowaniem na temat bilnych do 

z partnerem zagranicznym 

 wykorzystaniem 

robota mobilnego11. rycznego 

                                                           
11 

multi-sensor wheeled robot for the 3D mapping of underground mining tunnels. W: Optical 3D Metrology 
(O3DM), 15 16 December 2022
(ISPRS), 2022]. s. 135-142. 
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sensorycznego12 

  podziemnych tunelach. Dane 

 , 

a uzyskane wyniki opublikowane w artykule naukowym.  

W ramach MM 

programu Erasmus + staff teaching mobility: 

 Laboratorio di Robotica e Meccatronica (Robotics and Mechatronics 

Laboratory) w Department of Industrial Engineering w University of Rome Tor 

Vergata, prowadzone przez Prof Marco Ceccarelli, Rzym 23  26.03.2020 r., 

 Kaunas University of Technology, Faculty of Mechanical Engineering and 

Design,  prowadzenie  w w 

IFToMM Summer School on Mechanism Design for Applications in 

Mechatronic Systems Kowno 4  9 lipiec 2022. 

 

6. Informacja o  dydaktycznych, organizacyjnych 

oraz   

 

6.1.   

 promotor 54 prac dyplomowych, w tym 43 , 9 magisterskich  na 

Wydziale Mechanicznym, 

 promotor jednej pracy , 

 promotor jednej pracy magisterskiej na 

II 

0/2021 na Wydziale Elektroniki, 

 o

: 

-  

 30h W, 

Wprowadzenie do robotyki i automatyzacji  15h W, 

 15h W, 

                                                           
12 

m 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. 
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 30h P, 

Podstawy mechatroniki - 15h L. 

 

-  

Technika mikroprocesorowa 20h/15h W, 

Technika mikroprocesorowa 15h L. 

 

-  

Roboty transportowe  5h W, 

Roboty transportowe  15h P. 

 

 promotorstwo pomocnicze w przewodach doktorskich 

- 

  

Promotor . 

Promotor pomocniczy: dr Patrycja Rudnicka. 

Promotor pomocniczy: Dr .  

 

 

-  Mateusz Malarczy  

swobody  

Promotor   

Promotor pomocniczy . 

Doktorant trzeci rok S Doktorskiej.  

 

- Metoda syntezy mobilnego robota do 

jnych .  

Promotor  

Promotor pomocniczy  

Doktorant czwarty rok S Doktorskiej.  
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6.2.  

 

przed uzyskaniem stopnia doktora 

 i Naukowego Mechatroniki , 

obecnie opiekun naukowy ko  

 d  dwie kadencje, 

 

 

po uzyskaniu stopnia doktora 

 o  (International Federation for the Promotion of 

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

W  

Kownie 

(2022 , 

 d

, 

8 r., 

 

 r

Komitecie Budowy Maszyn Polskiej Akademii Nauk, 

 i

Control and Instrumentation, Brno University of Technology, CZ oraz National 

Center of Robotics, Bratislava, SK. Projekt finansowany z funduszy 

Wyszehradzkich (2018/2019 r.), 

 

Oficyna 

Wydaw  

 i -oper 

nferencji 

w latach 2009  2018, 

 opiekun Laboratorium Mechatroniki i Robotyki, 
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 c  

w kadencji 2021 2024, 

 c Programowej dla kierunku Mechatronika, 

w kadencji 2021 2024. 

 

6.3.  

 i

 

 inicjator 

akademickiej  RoboDRIFT 

Mecha  

 u

Mechanicznego itp.  

 

7. Inne informacje  

 

7.1. -badawczych 

i h.  

 dedykowanego 

do prac badawczych 

(przedni, tylny, uniwersalny)  

inwalidzki  opatentowane13, 14, 15. Prace naukowe 

 ych 

                                                           
13 -

opubl. 30.
 

14  

 
15 
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 16, 
17 u ego na 

automatyczne pokonywanie 18. 

 
Rys. 11.  

 

 

ntegrowany z sensorami (rys. 11)  

. 

Operator  automatycznego pokonywania 

.  

Kolejne 

m Nordic Walking [11, k9, k13, k14]. 

 . Dodatkowo opracowany 

o 

 przy wykorzystaniu aplikacji 

mobilnej19. W ramach prac z  

                                                           
16 

Archive of Mechanical Engineering. 
2009, vol. 56, nr 3, s. 251-261. ISSN: 0004-0738 

17 
[12-

-83-87982-52-2. 
18 

dedicated for manual wheelchairs. Acta Polytechnica Hungarica. 2018, vol. 15, nr 4, s. 45-57. ISSN: 1785-
8860. 

19 
it monitoring 

system with Nordic Walking poles. W: 15th International Conference Mechatronic Systems and Materials, 
-3, 2020, Bialystok, Poland, Piscataway, NJ: IEEE, cop. 2020. s. 1-6. ISBN: 978-1-7281-6956-9. 
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[k10],  komunikacji oraz metody wnioskowania na podstawie danych 

sensorycznych pozyskanych podczas marszu z kijami Nordic Walking [k7, k8].  

by ich 

jezdnym typu skid steering (sterowanie burtowe) [k21]. Pozyskane dane o 

dczas manewrowania 

sterownia robotem  

w zakresie budowy i  

w ) obecnie w celu opracowania 

 pomiarowych. Drony podczas misji 

przetworniki obrazowe (kamery RBG, termowizyjne IR, 

multispektralne RGB-NIR  

 dla drona

y 20  znaczone do wykrywania 

. 

odpowiadam za opracowanie 

 21 umieszczonych 

w specjalnej komorze pomiarowej. Obecnie badaniom eksperymentalnym 

poddawany j laboratoryjnej w 

optymalizowany . 

 

 

 

                                                           
20 u*, Katia Fajerwerg*, Myrtil Kahn*, Philippe Menini*, Marcin J.Pawnuk, Yaroslav 

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. 

21 Monitoring networks and autonomous platforms for odor impact assessment using electronic noses - An e-
nose that sniffs unpleasant odours (SENSODOR). 

-Curie Actions , (2021  2024). Wykonawca. 
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7.2. Nagrody i stypendia zdobyte przez uzyskaniem stopnia doktora 

 u

 

 laureat I miejsca 

Elektroniki w roku akademickim 2003/2004, czerwiec 2004. 

 

7.3. Nagrody i stypendia zdobyte po uzyskaniu stopnia doktora 

  w roku 2013, 2014, 2015, 2018, 

2021,  

 Nagroda , 2022,  

 laureat 11 miejsca w konkursie Primus  2, Rady Dyscypliny Naukowej 

dla najlepiej  

 l

I M

 naukowy w  odniesieniu do roku poprzedniego, 12.2020 r., 

 otrzymanie dyplomu 

i  , marzec 2012, 

 zdobyc

za wynalazek 

i  , listopad 2011, 

 w Konstrukcji i Eksploatacji Maszyn rozprawy 

-   styczna 2009. 

 

 

     
               (podpis wnioskodawcy) 
 


