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RECENZJA

osi4gnigcia naukowego

"Metody i algorytmy w syntezie orazsterowaniu robot6w mobilnych,,
oraz innego dorobku naukowego i zawodowego doktora inz.yniera Jaroslawa Szreka

Recenzja zostala wykonana na podstawie uchwaly nr 1536134/FiDND0712021-2024

Rady Dyscypliny Naukowej In?ynierra Mechaniczna Politechniki Wrociawskiej z dnia
24'10.2023 oraz pisma Wl0/RDND07l7l12023 z dnia 26J02an panra prof. dr hab. inZ.
zbrgniew a Grono staj skie go przewodni cz4c e go ww. Rady Dys cypriny.

Podstawg do sformulowania przedklad,anej recenz.ji stanowilp autoreferat
wnioskodawcy opisuj }cy dzialalnoSd naukowo-badaw cz4, dyd"aktyczn1 oraz organizacyjn4
wraz z monografi4 oraz aftyktilami naukowymi, kt6re dr inL. Jaroslaw Szrek przedstawii iako
osi4gnigcie naukowe.

Og6lna charakterystyka Habilitanta

Dr inL. Jaroslaw Szrek swoj4 karierg naukow4 zwiqzal z Politechnik4 Wrociawsk4. W
roku 2004 uzyskal dyplom magistra rn|yniera na kierunku automatyka i robotyka w
Politechnice Wroclawskiej, a jego praca magisterska zdobyla I miejsce lv konkursie SEp na
najlepsz4 praca magisterk4 na Wydziale Elektroniki. Stopieri doktora nauk technicznych w
dyscyplinie budowa i eksploatacja maszyn na Wydziale Mechanicznym politechniki

Wroclawskiej otrzymaL 6.0L2009 na podstawie rozprawy doktorskiej ,,Synteza ukladu
kinematycznego i sterowania czworonoznego robota kolowo krocz4cego '', realizowanej pod
kierunkiem prof. dr hab. inL. Antoniego Gronowicza. Praca doktorska zostala doceniona
wyr6Znieniem.

od 1 marca 2009 roku do chwili obecnej jest pracownikiem Politechrriki Wroclawskiej;
pocz4tkowo byl zattudniony jako asystent naukowo-dyd.aktyczny w Zaklatjzie Teorii Maszyn
i Uklad6w Mechatronicznych, a od 1 marca 200l0jest zatrudniony na stanowisku adiunkta w
Katedrze Podstaw Konstrukcji Maszyn i ukladow Mechatron iczn5,c,l1 na wydziale
Mechanicznym. W okresie od 2.11.2021 do 30.09.2022 pracowa| rowniezjako adiunkt w
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Akademii wojsk L4dowych nawydziale zarz4dzania spelniaj4c tym samym wymog nalo2ony
przez ustawg Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce d,otyczqcy aktywnoSci naukowei
realizowanej w wigcej niz jednej uczelni.

w trakcie swojej pracy dydaktycznej na wydziale Mechanicznym opracowal programy oraz
prowadziL wyklady, laboratoria oraz zaigcia projektowe z nLastEpuj4cych przedmiot6w:

Sterowanie podzespolami robot6w i manipulator6w, Wprowadzenie do robotyki i
automatyzacji, Projektowanie uklad6w mechatronicznych, Podstawy mechatroniki, Technika
mikroprocesorowa oraz Roboty transportowe. Byl promotorem jedenastu prac magisterskich
otaz cztetdziestu czterechprac inzynierskich. Ponadto pelnil funkcjg promotora pomocniczego
w trzechprzewodach doktorskich. Pelni rolg opiekuna Laboratorium Mechatroniki i Robotyki.
Za swoje osi4gnigcia po uzyskaniu stopnia doktora zostal doceniony pigcioma nagrodami
rektora or az j ednq nagrod4 dziekana.

Dr tnZ. Jaroslaw Szrek prowadzi r6wnie2 aktywn4 dzialalnoSc organizacyjn1. Dzialal orazbyl
sekretarzem Rady Doktorant6w Politechniki Wroclawskiej przez dwie kadencje. Byl
czionkiem Komisji programowej ksztalcenra dlakierunku Mechatron ika orazczlonkiem Rady
Wydzialu Mechanicznego Politechniki Wroclawskiej. od 2013 roku jest czlonkiem
migdzynarodowei organizacji IFToMM, a od 2018 roku jest r6wniez czlonkiem oraz pelni rolg
sekretarza w Stowarzyszeniu PK TMM. W obu organizacjach jest redaktorem stron
internetowych. Na szczegoln4 uwagg zaslugujq dzialama w zakresie popularyzacji nauki. Dr
inZ. Jaroslaw Szrek byt inicjato remi zalolycielem (2013) czasopisnna Interdyscyplinary Journal
of Engineering Sciences, w kt6rym od 2018r jest przewodniczEcymRady naukowej. W latach
2009 - 2018 pelnit funkcjg przewodniczEcego komitetu organizacyjnego i naukowego
dziesigciu edycji Interdyscyplinarnej Konferencji Mlodych Naukowc6w, kt6rej byl
inicjatorem' Szczeg6lne uznanie budzi kreatywnoSi i aktywnoSi w zakresie popularyzacji
nauki' Poza wspomnianymi powyzej przedsiEwzigciami, dr inz. Szrek zainicjowal r6wniez
dzialalnosc Kola Naukowego Mechatroniki i Robotyki ,,Synergia,, (opiekun kola);
Stowarzyszenia na Rzecz Rozwoju Nauki i Kultury ,,progresja', (prezes) oruz zawody
robotyczne dla spolecznoSci akademickiej RoboDRIFT. Aktywnie uczestnic zy w wydarzeniach
popularyzuj 4cych naukg oraz lJ czelnig.

Ocena osi4gnigcia naukowego

Dt inz' Jaroslaw Szrek jako osi4gnigcie naukowe w rozumieniu ustawy przedstawii
monografig naukow4 pt ,,Inspekcyjne roboty mobilne. Synteza, algorytmy, aplikacje,,wydan4
przez oficyng Wydawnicz4 Politechniki Wroclawskiej w 2023 roku oraz cykl powi4zanych
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tematycznie publikacji. Recenzentami monografii habilitacyjnej byli prof. dr hab. inz. Antoni
Gronowicz oraz dthab' inL. GrzegorzTora, prof. Politechniki Krakowskiej. Na cykl publikacji
sklada sig dziesigd wsp6lautorskich prac naukowych gl6wnie anglojgzyc znych(poza jedn4); w
tym ftzy publikacje w Acta Mechanica et Automatrca - 2010,2012,2016 (The Journal of
Bialystok Technical University), dwie publikacje w Sensors - 2021, 2022 (MDpI), dwie
publikacje w Energies - 2022 (MDPI) oraz pojednej publikacji w Applied Sciences - 2020
(MDPI), Remote Sensing - 2021 (MDPI) i w materialach z konferencji Me TrApp - 2013
(Springer)' Sumaryczny Impact Factor tych publikacji wynosi 22,228, a hczba punkt6w
ministerialnychT}6' Liczbawsp6lautor6w waha sig od dw6ch do szesciu, przy czymw pigciu
z nich dr rnL. Jaroslaw Szrek jest glownym autorem.

Osi4gnigcie naukowe Kandydat definiuje jako opracowanie kompleksowej metody
projektowania, kt6ra jest jednoczeSnie og61na, sp6jna z istniej4cym podejSciem do
projektowania mechatronicznego, r szczegolowa, uwzglEdniaj4ca pol4czenie poszczeg6lnych

etap6w projektowania poprzez przeplyw informacji pomigdzy tymi etapami o metodach,

komponentach i algorytmach; na przykLadzie projektowania i budowy prototypu robota
mobilnego' Argumentemprzytoczonym przezHabilitanta za podjEciem takiego tematu jest to,
2e w literatnrze, w kt6rej przedstawiano proces projektowania mechatronicznego ,,poziom
szczeg1lowoici procesu (projektowania) nie jest wystarczajqcy, aby na jego podstawie
proiektowat roboty mobilne, w szczeg1lnoici przeznaczone do konkretnych zadan, majqce

dzialat w trudnych warunkach otoczenia. Problem projektowania staje sig jeszcze bardziej
skomplikowany, gdy roboty mobilne maiq dziatat autonomicznie przy inspekcji lub eksploracji
trudno dostgpnych obszar|w, w nier|wnym terenie z przeszkodami. "

Opis metody projektowej Habilitant zawarl w monografii, w kt6rej odniosl sig do ponad 170

pozycii literaturowych, z czego okolo 80% to prace zostatnich dziesigciu lat.

Zagadnienia zwiEzane z projektowaniem i wytwarzaniem inspekcyjnych robot6w mobilnych,
s4 interesuj Ece ze wzglgdow poznawczych (naukowych) i wazn e ze wzglEdu na potrzeby
ptaktyczne (zastosowari przemyslowych). Z tego powodu tematykE monografii podjgt4 pruez

Habilitanta uwa2am za aktualnq i potrzebn1.

Istotn4 cech4 prac zwi4zanych z caio3ciow4 syntezq robot6w mobilnych jest ich
interdyscyplinarnoSi, koniecznoS c l4czeniametod :

- mechaniki w zakresie kinematyki i dynamiki (w tym z zal<resubadari struktury mechanizm6w
w kt6rych zesp6l z PW jest od wielu lat wiod4cym oSrodkiem w kraju) oraz napgd6w;
- sterowania i uklad6w sensorycznych (automatyki);

- elektroniki i programowania.



Autor monografii w spos6b przystEpny (co warto podkreSlii) przedstawil mechatro ntczne
ujgcie procesu projektowania robot6w mobilnych: od, zaloaef do badari eksperymentalnych.

Przedstawil rcwme| zastosowanie projektowania wedlug proponowanego podejScia, w
syntezi e i badaniach wybranych trzech pl atform mobilnych.

Zawatte w monografii wyniki badari wskazuj4 na umiejgtne, autorskie zastosowania w
pro,iektowaniu robot6w zaawansowanych metod syntezy geometrycznej, pakiet6w
komputerowych do symulacji dynamiki, czy metod optymaltzacji. Przedstawiono tez postaci
zrealizowanvch materialnie wspomnianych trzech platform mobilnych,lqcznie z wynikami
pomiar6w wykonanych na tych urz4dzeniach.

W pracy poruszono wazne zagadmenia zwiEzane z dodatkowym wyposazeniem robot6w w
uklady sensoryczne sluZ4ce rozpoznaniu otoczenia i lokalizacji. Autor przedstawia wyniki prac
zwrqzanychzlokalizacj4 radiow4, laserow4 iprzy uzyciu kamer w rozdzialepi4tym monografii
zatyrilowanym ,,Opracowanie i badania wybranych komponent6w robot6w,,. Moim zdaniem
nazwatego rozdzialu moglaby byi precyzyjniej dobrana.

Interesuj4cy jest rczdzial poSwigcony badaniom eksperymentalnym algorytm6w inspekcji, na
przykladzie przenoSnika taSmowego. Badania przeprowadzono zar6wno w warunkach
laboratoryjnych (wykorzystuj4c specjalne stanowiska bad,awcze) jak i w warunkach
kopalnianych' Uzyskano wyniki potwierdzaj4ce poprawnoSi procesu projektowego wg
prop onowanej meto dy ki or az skuteczno s c dziaLania ur zqdzen prototyp owyc h.

Na szczeg6lne podkreSlenie zasluguje to, ze Autor nie tylko zajmowalsig wstgpnymi etapami
projektowania prezentowanych w pracy robot6w inspekcyjnych, ale bral r6wnie z udzialw ich
technicznej tealizacir, obejmuj4cej wielokrotne (iteracyjne) korygowanie zalozen
projektowych, poprzedzaj}cych finalne techniczne wykonanie urzEdzen. Warto tez zaznaczyc

waznoSd przeprowadzenia etapu badah eksperymentalnych weryfikuj4cych poprawnoSi

wczeSniej s zy ch zaLo Zen.

Podsumowuj}c uwalam. ze monografta opisuje w spos6b wlaSciwy istotny wkiad dr in1.
Jaroslawa Szreka w rozw6j nauk technrcznych w aspekcie projektowania mechatronicznego
robot6w inspekcyjnych, w tym pracuj4cych w trudnych warunkach eksploatacyjnych.
Podkreslam to, 2e projektowanie wg Autora monografii obejmuje etapy od pomyslu, do
sprawdzenia dzialania utz}dzen w warunkach rzeczywistego Srodowiska pracy, Jak juz
wspomniano wczeSniej, realizacja prac przedstawionych przez Autora wymagata
wszechstronnej i poglgbionej wiedzy z zakresu wsp6lczesnych metod mechaniki, budowy i
oprogramowania urzqdzeh pomiarowych (lidar6w, kamer, itp) oraz napgd6w. Monografia
prezentuje wysoki poziom naukowy.
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Monografia jest przegl4dem i podsumowaniem wielu wczesniejszych prac Autora, w tynr
opublikowanych w renomowanych czasopismach naukowych i materialach konferencji
naukowych' cykl dziesiEciu artykul6w, kt6re Kandydat przedstawia jako osi4gniecie naukowe
sp6jnie lqczy siq z tematykq projektowania robot6w mobilnych, a do wigkszosci z tych prac
znajduje sig odniesienie w monografii. Jedynie trzy pozycje nie znalazly sig na liscie referencji.
w artykule [A3], opublikowanym w materialach konferencyjnych wydawnictwa Springer,
sformulowano model dynamicznv przegubowej kofczyny robota mobilnego na kolach. Badano
uklad lokomocji robota z funkcj4 poziomowania platformy. Na podstawie modelu
dynamicznego ukladu zaproponowano sterownik nieliniowy, wykonano symulacje
numeryczn e wykazui qc asymptot y cznE stabilno si ukladu sterowania.

stanowisko pomiarowe odzwierciedlaj4ce warunki eksploatacyjne takie jak obci'zenie oraz
zakres ruchu dla konczyny kolowego robota mobilnego przedstawiono w pracy [A4].
Przedstawiono pierwsze bad'ania wykonane w procesie projektowania robota na kolach. Na
podstawie przeprowadzonych bad,an ukladu sterowania i pomiar6w dokonano korekty oraz
dobrano parametry sterownik6w napgdu. Dokonano rownie2 weryfikacji oprogramowania
sterui 4cego procesem proj ektowania zwigkszai 4c j ego efektywnosi.
Artykut [A5] przedstawtakoncepcjg manipulatora mobilnego na kolach, bgd4cego pol4czeniem
platformy mobilnej ze specjalnie dobranym ukladem zawieszenja. z dwoch struktur
kinematycznych platformy manipulatora wybrano jedn4 do zbudowania prototypu. opisano
projekt itealizacjE ukladu sterowania o strukturze umozliwiaj4cej dodawanie nowych modul6w
pomiarowych i steruj4cych.

Pomijam analizq merytorycznej zawartosci pozostalych artykul6w, do kt6rych odniesienia jak
i rozwinigcie tematyki w nich zawaftych znalazly sig w przedstawionej monografii. wszystkie
publikacje przedstawione jako osi4gniecie naukowe s4 artykulami wsp6lautorskimi.
oswiadczenia wsp6lautor6w potwierdzaj4 udzial Habilitanta uwzglgdniaj4c zakres jego prac.
Nie uwzglgdniono jednak udzialu procentowego, co z pewnosci4 ulatwiloby oceng wkladu
wlasnego Habilitanta, szczegolnie w sytuacji gdy za koncepcjg, metodologig i opracowanie
metody odpowiada wigcej niz jeden wsp6lautor. oceniam udzial dra ww. pracach jako
znacz4cy' Uwaaam bowiem, 2e pracanaukowa, szczeg6lnie dotycz4catak szerokiego zakresu
zagadnien, kt6re skladaj4 sig na przedstawione osi4gnigcie ,wymagatraumiejgtnosci wsp6lpracy
i wsp6lnego rozwijania koncepcji i ich realizacji.

PodsumowujQc ocenq osi4gnigcia naukowego nalezy stwierdzii, 2e opisane badania s4 szerokie
i interdyscyplinarne, wymagajq znajomo$ci i bieglo$ci w poslugiwaniu sig wsp6lczesnymi
metodami mechaniki, budowy i oprogramowania urz4dzeh pomiarowych oraz napgd6w, a

./ill,



zaproponowane podejScie do procesu projektowania jest innowacyjne. przedstawione

osi4gniqcie stanowi znacz}cy wklad, zar6wno naukowy jak i praktyezny, w dyscyplinie
inZynieria mechaniczna.

Bior4c pod uwagg powylsze, stwierdzam , 2e praca badawcza Kandydata, kt6rej efektem jest

przedstawiona monografta oraz cykl publikacji spelnia wymogi osi4gniEcia naukowego, o
kt6rym mowa w ustawie Prawo o szkolnictwre wyaszym i nauce z dnia20lipea2o1g roku i
moze stanowii podstawg do ubiegania sig o stopnieri doktora habilitowaneso.

Ocena istotnej akfywnoSci naukowej

Przedstawiony w autoreferacie dorobek naukowy Habilitanta umozliwia stwierdzenie,
2e od pocz4tku pracy naukowej zajmuje sig on badaniami dotyczEcymi syntezy, analizy i
sterowania robotami mobilnymi, o96lnie pojgtymi ukladami mechatroni cznymi. W okresie do
uzyskania stopnia doktora nauk technicznych opublikow aL cztery artykuly z tej tematyki, oraz
wyglosil szesi referatow konferencyjnych. WigkszoSi prac opublikowanych po doktoracie
r6wni eZ j e s t zwiqzana bezpo Sre dn io z t4 tematyk4.

Dr rnz' Jaroslaw Szrek, po uzyskaniu stopnia doktora, uczestniczyl w realizacji czterech
zakonczonych projekt6w krajowych: jako wykonawca w dw6ch projektach finansowanych
przez NCBiR i jednym projekcie finansowanym przez NCN, a jako gt6wny wykonawca
wsp6irealizowal projekt w ramach Programu operacyjnego Inteligentny Rozw6j. Na uwagg
zaslugujq dwa projekty migdzynarodowe, w kt6rych bral udzial jako wyko nawca oraz
Kierownik. obecnie bierze vdziat w realizacji dwoch projekt6w migdzynarodowych oraz
dwoch projekt6w krajowych, z kt6rych na uwagQ zasluguje projekt finansowan y przezNcBiR
dotyczqcy tematyki SciSle zwiqzanej z badaniami przedstawionymi w ramach osi4gniEcia
naukowego. Tematem projektu, w kt6rym kandydat jest kierownikiem ds. badari i rozwoju jest
stworzenie prototypu automatycznego robota samojezdnego zabezpieczaj4cego pol4czenia rur
przesyiowych. Kierowanie projektami potwierdza umiejgtnoSci dr inz. Jaroslawa Szreka do
ki erowani a i zar z4dzania ze sp olami b adawczymi.

Jak wspomniano wczeSniej Habilitant byl r6wnie z zafiudniony przez 1 I miesigcy w Akademii
Wojsk L4dowych. W tym czasie zajmowal siEbezzalogowymi statkami powietrznymi pracuj4c
w Laboratoium Zatzadzania Dronami w Dzialaniach Taktyc znych. Ukof,czyl kurs pilotazu
statku powietrznego otrzymuj4c uprawnienia pozwalajEce na uzytkowanie dronow. ponadto

wsp6lpracowal przy budowie terenowego robota mobilnego, kt6rego sterowanie pozwalalo na
p o dq?anre po okreS I onej Sc i ezce b ez udzialu czlowi eka.
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Przedmiotem zainteresowania Habilitanta s4 ogolnie rozumiane zagadnienia mechatro niczne.

kt6re wystgpuj4 nie tylko w robotach mobilnych, ale tak<Ze w inn1,gfi wzqdzeniach. Na uwagQ

zasluguje udzial w pracach badawczych, ktore doprowadzity do realizacjiukladu wspomagania

pokonywania przeszk6d (progow) przez w6zek inwalidzki, W wyniku prac badaw czych

powstaly nie tylko artykuly, ale uzyskano r6wniez trzy paterfty. Ponadto ,,Mechatroniczny
uklad wspomagaj4cy pokonywanie prog6w i krawgznikow przez w6zek inwalidzki,, z,ostal

doceniony dyplomem przyznanym przez Ministerstwo Nauki i Szkolnictwa Wyzsz eso oraz

zLotymmedalem uzyskanym na Targach Innowacji w Brukseli w 20ll roku.

Innym przyklademutzqdzentego typu opracowanychprzezHabilitanta s4 mechatroniczne kije
Nordic Walking wyposazone w czujniki i uklad pomiarowy monitoruj4cy jakoSi

wykonywanych ruch6w. Efekty prac naukowych zwt4zanych z tym tematem zostaly

przedstawi one w czter e ch referatach konferencyj nych.

Kandydat aktywnie wspolpracuje na arenie migdzynarodowej, c',zego dowodem s4 zar6wno

wspomniane proj ekty j ak i wsp6lautorskie publikacj e z naukowcam i z zagranicznychoSrodk6w

naukowych. Na uwagg zasluguje nie tylko dzialalnol( naukowa, ale r6wniez organizacyjna

(redakcja krajowej strony internetowej dla IFToMM) oraz dydaktyczna,l(andydat prowadzil

wyklady w ramach letniej szkoly IFToMM Summer School on Mechanism Desisn for
Applications in Mechatronic Systems w Kownie w ripcu 2022 roku.

Istotn4 czglciE pracy naukowc6w - inzynier6w jest wsp6lpraca z otoczeniem gospodarczym.

Do aktywnoSci w tym obszarze mohna zaliczyc wsp6lprac9 ze spolk4 JARO z Jaroszowa

(prowadz4c? do opracowania urz1dzenia do przeprowadzenie inspekcji przenoSnika

taSmowego z v,rykorzystaniem robota mobilnego), wsp6lpraag ze Sztolniami Walimskimi
(wykonanie eksperyment6w modulu skanowania podziemnych koryt arzy z wykorzystaniem

robota mobilnego) oraz wsp6lprac9 z Lean-Tech Sp. z o.o przy opracowaniu i wdrozeniu

metody lokalizacji w mobilnym robocie. Kandydat bral r6wni eL udzial w wykonywaniu

ekspertyz i opracowaf dla KGHM Polska Mied2 S.A. oraz firmy zbranZy lotniczej z siedzlb4

we Wroclawiu.

Dorobek publikacyjny Kandydata w okresie po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych

dotyczyl zagadnien mechatronicznych w r62nego rodzaju mechanizmach i urz4dzeniach; nie

tylko zwrqzanych z glownym obszarem zainteresowan autora,jakim s4 roboty inspekcyjne.

Publikacje i referaty obejmuj4 56 pozycji wraz z monografi4 , przy czym l7 wsp6lautorskich

artykul6w jestztzw. Listy Filadelfijskiej, a w tym 13 w czasopismach z listy JCR. ponadto 23

referaty opublikowano w materialach konferencyjnych. Pozytywnie oceniam fakt wygloszenia

7 referat6w na konferencjach migdzynarodowych i krajowych o zasiEgr.r rnigdzynarodowym.
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Redakcje monografii i material6w konferencyjnych obejmuj4 15 pozycjr.Na szczeg6ln4 uwagE

zaslugujq patenty w iloSci 5 oruz jedno zgloszeme patentowe, co potwierdza dqzeme do

powrEzanrawynik6w badaf naukowych zpraktyk4. Sumaryczny Impact Factor liczony zgodnie

z rokiem publikacji wynosi 43,166.lndeks Hirsha wedlug bazy Web of Science wy'osi l0 (g

bez autocytowari). Takie osi4gnigcia publikacyjne w dziedzime nauk in2ynieryjno-

techni c znyc h w dy s cyp I i ni e in|y nier ra me chaniczna mo 2na uznac za znac z4c e .

Na uwagg zasluguje r6wnie2 aktywnoSc dr inZ. Jaroslawa Szreka w recenzowaniu publikacji

do migdzynarodowych czasopism i material6w konferencyjnych, Habilitant l4cznie wykonal
23 recenfe. Tego rodzaju aktywnosd jest czasochlonna r nalezyj4 docenii.

Habilitant osi4gn4l wysoki poziom merytoryczny, kt6ry umo2liwia samodzieln qrealizacjEprac

badawczych otaz aplikacyjnych. Dorobek naukowy i aplikacyjny jest tematycznie sp6jny i w
pelni miesci siq w obszarze dyscypliny naukowej Inzynieria Mechaniczna.

Konkluzja kofcowa

Na podstawie przeprowadzonej oceny stwierdzam, ze

- osi4gnigcie naukowe ,,Metody i algorytmy w synte zie oraz sterowaniu robot6w

mobilnych", na kt6re sklada sig monografia ,,lnspekcyjne roboty mobilne. Synteza, algorytmy,

aplikacje" oraz cykl dziesigciu publikacji powrqzanych tematyczme spelnia wymogi

osi4gnigcia naukowego, o kt6rym mowa w ustawie Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce z

dnra 20 hpca 20IB roku (z polniejszymi zmianami) i wnosi znaczEcy wklad w rozw6l

dyscypliny in2ynieria mechaniczna;

- calkowity dorobek naukowy w postaci publikacji, patent6w, tdzialu w realizacji
projekt6w badawczychzar6wno krajowych jak i migdzynarodowych jest na wysokim poziomie

naukowym i spelnia wszystkie wymagania wspomnianej ustawy.

Bior4c powylsze pod uwagg wnioskujg o nadanie doktorowi inzynierowi Jaroslawowi

Szrekowi stopnia naukowego doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-

technicznych w dyscyplinie InZynieria Mech aniczna

4- *[,,1L,


