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Recenzja dotyczgca wniosku doktor inzynier Joanny Ewy Ratajczak
w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego
w dziedzinie nauk inZynieryjno-technicznych,
w dyscyplinie automatyka, elektronika i elektrotechnika,

1. Informacje ogélne

Podstawg sporzadzenia recenzji na potrzeby komisji habilitacyjnej w postgpowaniu w sprawie
nadania stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych
w dyscyplinie automatyka, elektronika i elektrotechnika dr inz. Joannie Ratajczak, powotane)
przez Rade Doskonato$ci Naukowej (uchwata nr 461/19/RDND02/2021-2024), bylo pismo
Przewodniczgcego Rady Dyscypliny Naukowej Informatyka Techniczna i Telekomunikacja
Politechniki Wroctawskiej nr RDN AEE/129/2022 z dnia 18.07.2022 r. (zawiadomienie
nr 12/07/D02/2022).

Pani Joanna Ratajczak ukoniczyla w roku 2007 studia na Wydziale Elektroniki Politechniki
Wroclawskiej, kierunek Automatyka i Robotyka, uzyskujac tytul magistra inzyniera po obronie
pracy dyplomowej ,,Modele i algorytmy sterowania robotéw podwodnych” (promotor — prof.
dr hab. inz. Krzysztof Tchon). W roku 2012 obronifa w Instytucie Informatyki, Automatyki i
Robotyki Politechniki Wroctawskiej prace doktorska w dyscyplinie automatyka i robotyka
,,Aproksymacja algorytméw planowania ruchu robotow” (promotor — prof. dr hab. inz.
Krzysztof Tchonf). W tym samym roku rozpoczeta prace w Instytucie Informatyki, Automatyki
i Robotyki na Wydziale Elektroniki Politechniki Wroclawskiej na stanowisku asystenta. Od
roku 2015 do chwili obecnej pracuje na stanowisku adiunkta w Katedrze Cybernetyki i
Robotyki na Wydziale Elektroniki, Fotoniki i Mikrosysteméw Politechniki Wroclawskiej
(wczesniej na Wydziale Elektroniki).

W swoim wniosku o przeprowadzenie postgpowania habilitacyjnego w dziedzinie nauk
inzynieryjno-technicznych, w dyscyplinie automatyka, elektronika i elektrotechnika, z dnia
11.04.2022 r. dr inz. Joanna Ewa Ratajczak zglosila osiagni¢cie naukowe Jakobianowe
algorytmy planowania ruchu dla modeli holonomicznych i nieholonomicznych uktadéw
robotycznych bazujqce na paradygmacie endogenicznej przestrzeni konfiguracyjnej: analiza
teoretyczna, wiasnosci, symulacyjne badania poréwnawcze obejmujace cykl dziewigciu
publikacji powigzanych tematycznie. Do wniosku dolaczyla autoreferat w jezyku polskim
przedstawiajgcy opis osiggniecia naukowego oraz informacje o aktywnosci naukowej
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realizowanej w wiecej niz jednej uczelni lub instytucji naukowej, w szczegolnosci zagranicznej,
o osiggnieciach dydaktycznych, organizacyjnych oraz popularyzujgcych nauke, o otrzymanych
nagrodach i wyroznieniach, wykonanych recenzjach artykutdw, projektach badawczych,
wspolpracy z przemyslem, a takze odpis dyplomu nadania stopnia doktora nauk technicznych,
kopie publikacji naukowych wchodzacych w sklad osiggniecia z os$wiadczeniami
wspoélautoréw publikacji zbiorowych, okreslajacymi indywidualny wklad w ich powstanie.

Recenzja zostala opracowana zgodnie z wymaganiami okreslonymi w art. 219 ust. 1 ustawy
z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. z 2021 r., poz. 478,
z pézn. zm.), uszczegblowionymi wzorem ,,wykazu osiggnie¢ naukowych albo artystycznych,
stanowigcych znaczacy wklad w rozwdj okreslonej dyscypliny” opublikowanym na stronie
internetowej Rady Doskonatosci Naukowe;j.

2. Ocena osiggniecia naukowego

Przedstawiony do oceny cykl powigzanych tematycznie publikacji naukowych obejmuje
lacznie dziewig¢ artykuléw opublikowanych po uzyskaniu stopnia doktora, indeksowanych w
bazie SCIE Web of Science z listy Journal Citation Reports (JCR), w tym osiem ze
wspotczynnikiem oddziatywania Impact Factor (IF) na rok opublikowania:

1. Ratajczak J.: Design of inverse kinematics algorithms: extended Jacobian approximation
of the dynamically consistent Jacobian inverse. Archives of Control Sciences, vol. 25 (1),
2015, s. 3550 (punktacja MNiSW/MNIE: 15).

2. Ratajczak J., Tchon K.: Dynamically consistent Jacobian inverse for mobile manipulators.
International Journal of Control, vol. 89 (6), 2016, s. 1159-1168 (IF=2.208, 25 pkt.
MNiSW/MNIE:).

3. Tchon K., Ratajczak J.: Dynamically Consistent Jacobian Inverse for Non-holonomic
Robotic Systems. Nonlinear Dynamics, vol. 85 (1), 2016, s. 107-122 (IF=3.464, 45 pkt.
MNiSW/MNIE).

4. Ratajczak J., Tchonn K.: On dynamically consistent Jacobian inverse for non-holonomic
robotic systems. Archives of Control Sciences, vol. 27 (4), 2017, s. 555-573 (IF=1.545,
15 pkt. MNiSW/MNIE).

5. Ratajczak J., Tchon K.: Dynamic non-holonomic motion planning by means of

dynamically consistent Jacobian inverse. IMA Journal of Mathematical Control and
Information, vol. 35 (2), 2018, s. 479-489 (IF=1.00, 25 pkt. MNiSW/MNIE).

6. Tchon K., Ratajczak J.: General Lagrange-type Jacobian inverse for nonholonomic robotic
systems. IEEE Transactions on Robotics, vol. 34 (1), 2018, s. 256263 (IF=6.483, 50 pkt.
MNiSW/MNIE).

7. Tchon K., Respondek W., Ratajczak J.: Normal forms and configuration singularities of a
space manipulator. Journal of Intelligent and Robotic Systems, vol. 93 (3-4), 2019, s. 621—
634 (IF=2.259, 100 pkt. MNiSW/MNIE).

8. Ratajczak J., Tchon K.: Normal forms and singularities of non-holonomic robotic systems:
A study of free-floating space robots. Systems & Control Letters, vol. 138, 2020, s. 1-9
(IF=2.804, 100 pkt. MNiSW/MNIE).



9. Ratajczak J., Tchon K.: Coordinate-Free Jacobian Motion Planning: A 3-D Space Robot.
IEEE Transactions on Systems, Man, and Cybernetics: Systems, 2021, s. 1-8 (IF=13.451,
200 pkt. MNiSW/MNIE).

Habilitantka jest samodzielnym autorem jednej pracy. Pozostale prace majg charakter
wspoélautorski 1 powstaly w praktycznie stalym zespole badaczy, w tym siedem z nich
we wspolpracy z profesorem Krzysztofem Tchoniem, tworca teorii endogenicznej przestrzeni
konfiguracyjnej. Wktad Habilitantki w ich przygotowanie, wedlug oswiadczen wspotautorow
byt dominujacy lub proporcjonalny i obejmowal zagadnienia z teorii planowania ruchu
i przestrzeni konfiguracyjnej manipulatoréw mobilnych, weryfikacje wywodow
matematycznych, analiz¢ poréwnawcza wynikow badan symulacyjnych oraz wspolredakcje
tekstow. Dotyczyl zatem elementoéw istotnych dla opracowania wartosciowej publikacji
a réwnocze$nie potwierdzil umiejetnos¢ pracy Habilitantki w zespole, co w dzisiejszych
naukach technicznych jest bardzo wazne ze wzgledu na ztozonos$¢ i czasochlonno$¢ rozwazan
teoretycznych i niezbgdnych badan weryfikacyjnych.

Cykl obejmuje pozycje o wyraznym spoiwie merytorycznym, dotyczacym w ogolnosci
problematyki planowania ruchu manipulator6w mobilnych (na przykladzie manipulatoréw
kosmicznych). Habilitantka zajmowata si¢ opracowaniem nowych algorytméw planowania
ruchu wykorzystujacych dynamicznie zgodna odwrotno$¢ jakobianu dla ukladow
holonomicznych i nieholonomicznych oraz teori¢ endogenicznej przestrzeni konfiguracyjnej,
w tym definiowanie postaci pre-normalnych i normalnych dla ukladu manipulatora
kosmicznego o dowolnej liczbie stopni swobody wraz z analizg osobliwosci ukladu.

Do zgloszonego jako osiggni¢cie bedgce gtoéwng przestanka ubiegania si¢ o stopien doktora
habilitowanego cyklu publikacji, sposréd wielu prac wiaczyla te, ktore wniosly oryginalny
wklad w rozwdj omawianej tematyki. I tak:

— W pracy [1] wyprowadzony zostal algorytm typu jakobianu rozszerzonego, ktory
w efektywny sposob aproksymuje algorytm jakobianu dynamicznie zgodnego dla
stacjonarnych manipulatoréw redundantnych. Jego skutecznos¢ potwierdzono na podstawie
badan symulacyjnych dla dwoch manipulatoréw stacjonarnych: planarnego manipulatora 3R
oraz Pumy 560, wykorzystujgc zdefiniowang przez Habilitantke miarg jakosci;

— W pracy [2] wyprowadzono dynamicznie zgodna odwrotno$¢ jakobianu dla manipulatora
mobilnego skladajacego si¢ z nieholonomicznej platformy i holonomicznego manipulatora
poktadowego. Odwrotnos$¢ zostala wyprowadzona przy pomocy metody geometrycznej,
metody analizy sil w ukladzie i metody optymalizacji. Zalozono sterowanie predkosciowe
i zastosowano analize sit w ukladzie endogenicznej przestrzeni konfiguracyjnej, stosujac
odpowiednig macierz bezwladno$ci manipulatora mobilnego liczong wzdhuz trajektorii ukladu.
Uzyskano w ten sposob pare rozdzielonych funkcji sterujacych dla platformy i manipulatora
pokladowego. Rozwazania teoretyczne zilustrowano badaniami symulacyjnymi.

— Praca [3] sklada si¢ z dwoch czgsci. Pierwsza zawiera rozszerzenie definicji trzech metod
wyprowadzenia dynamicznie zgodnej odwrotnosci jakobianu dla ukladéw holonomicznych:
metody geometrycznej zakladajacej komutowanie diagramu transformacji pomigdzy tzw.
przestrzeniami stycznymi i kostycznymi dla rozwazanej konfiguracji i odpowiadajgcej jej
punktowi przestrzeni zadaniowej, metody analizy sit w ukltadzie oraz metody optymalizacji.
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Praca przedstawia dynamicznie zgodna odwrotno$¢ jakobianu jako rozwigzanie pewnego
zadania optymalizacji z ograniczeniami. W drugiej cze$ci, dwie ze wspomnianych metod:
geometryczng i optymalizacji po raz pierwszy zaadoptowano dla uktadow nieholonomicznych.
Zalety stosowania nowej odwrotnosci jakobianu do rozwigzywania zadania planowania ruchu,
jakimi sa unikanie osobliwosci reprezentacji i gladsze trajektorie ruchu, zostaly poparte
badaniami symulacyjnymi.

— W pracy [4] wprowadzono rozwinigcie metody geometrycznej pokazujac, ze
dynamicznie zgodna odwrotnos¢ jakobianu wywodzi si¢ z pewnego rodzaju zaleznosci
pomiedzy wieloma przeksztalceniami charakteryzujagcymi zachowanie ukladu, w tym
jakobianu, jakobianu odwrotnego i ich przeksztalcen dualnych. Ponadto zalozono, ze funkcje
sterujace wyrazone sg poprzez skonczony szereg funkcji ortogonalnych sprowadzajac zadanie
planowania ruchu do problemu skonczenie wymiarowego. Praca zawiera wyniki badan dla
robota typu trojkatny smok, ktdre pokazuja, ze trajektorie bgdgce rozwigzaniami zadania
planowania ruchu uzyskane proponowanym algorytmem odznaczajg si¢ krétszymi $ciezkami
w przestrzeni zadaniowej. W pracy zawarto uwagi dotyczace osobliwosci metody.

— W pracy [5] skupiono si¢ na ukladach nieholonomicznych opisanych za pomoca réwnan
kinematyki i dynamiki. Zatozono, ze rozpatrywane uklady sa w pelni sterowane a ich rownania
ruchu dajg sie zapisa¢ w postaci afinicznego uktadu sterowania z funkcjg wyjscia. Rozszerzong
idee dynamicznie zgodnej odwrotnosci jakobianu i odpowiedni algorytm planowania ruchu
wyprowadzono w oparciu o metode analizy sit w ukladzie. Aby zilustrowaé efektywnosé¢
algorytmu planowania ruchu przeprowadzono badania symulacyjne dla dynamiki toczacej si¢
kuli oraz dla robota typu tr6jkatny smok.

— W pracy [6] wykorzystujac zasad¢ maksimum Pontriagina wyprowadzono uogdlniong
lagranzowskg odwrotno$¢ jakobianu oraz nowy algorytm planowania ruchu dla ukladéw
nicholonomicznych z bezdryfowym ukladem sterowania. Przyklady obliczeniowe
przeprowadzono dla szesciu réznych postaci uogélnionej lagranzowskiej odwrotnosci
jakobianu. Pokazaly one, ze proponowany algorytm planowania ruchu wyr6znia si¢ mniejszym
zuzyciem energii sterowania w poréwnaniu z powszechnie stosowanym algorytmem jakobianu
pseudoodwrotnego. Majgc na uwadze efektywnos$¢ obliczen wyprowadzono réwniez
parametryczng wersj¢ algorytmu planowania ruchu.

— W pracy [7] zamieszczono pierwsza definicj¢ postaci normalnych, rownowaznych
poprzez odpowiednie sprzezenie zwrotne ukladom pierwotnym, dla przypadku ptaskiego
manipulatora kosmicznego zamontowanego na swobodnej bazie (swobodnie szybujgcego).
Dla wszystkich rozwazanych przypadkow wyznaczono wszystkie dyfeomorfizmy
przeksztalcajace uklad oryginalny w wybrang posta¢ normalng. Rozpatrzono przypadki gdy
uklad oryginalny znajduje si¢ w osobliwosci oraz przypadki z zerowym, lub niezerowym
momentem pedu ukiadu.

— W pracy [8] rozszerzono definicje postaci pre-normalnych oraz normalnych na przypadki
szybujacego manipulatora kosmicznego o wielu stopniach swobody. Stosujgc zasadg rekurencji
i kolejne sprzezenia zwrotne doprowadzono do ustanowienia postaci normalnej ukladu
manipulatora kosmicznego o dowolnej liczbie stopni swobody dla niezerowego momentu pedu.
W dalszej czeéci pracy zdefiniowano sterowania osobliwe i odpowiednie osobliwosci
konfiguracyjne. Na ich podstawie wysnuto wniosek, ze z punktu widzenia zastosowania
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jakobianowych algorytméw planowania ruchu preferowane sg manipulatory o parzystej liczbie
stopni swobody.

— Praca [9] wprowadza definicje jakobianowego algorytmu planowania ruchu z niepara-
metryczng reprezentacjg orientacji dla trojwymiarowego manipulatora kosmicznego opartego
o endogeniczng przestrzen konfiguracyjna. Aby unikna¢ mozliwych osobliwosci reprezentacji
konfiguracyjnej robota wprowadzono odpowiednia grupg obrotéw okreslong przy pomocy
macierzy rotacji. Algorytm zostat zbadany symulacyjnie.

Przedstawione prace omawiajg poruszane tematy w sposob kompleksowy. Habilitantka, razem
ze wspoOlautorami sformulowala i udowodnila twierdzenia dotyczace rozpatrywanych
zagadnien, opracowala algorytmy poszukiwania rozwigzan oraz podala przyklady numeryczne
i symulacyjne. Uzyskane rezultaty w sposéb bezposredni przyczynily si¢ do rozwoju nowych
algorytméw planowania ruchu dla uktadéw holonomicznych i nieholonomicznych oraz do
rozszerzenia ich praktycznej stosowalnosci.

Warto dodaé, ze wszystkie prace cyklu podlegatly juz procesowi recenzowania i moim zdaniem,
biorgc pod uwage miejsce ich opublikowania i liczby cytowan, nie wymagaja ponownej
szczegotowej analizy. Ich rezultaty na etapie publikowania stanowily zauwazalny wkiad
w rozwoj algorytméw planowania ruchu manipulatoréw i z tego powodu zastuguja na

pozytywng oceng.

Do najwazniejszych osiggnie¢ Habilitantki po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych,
w istotny sposéb rozwijajacych wiedz¢ na temat algorytméw planowania ruchu ukladow
holonomicznych jak i nieholonomicznych zaliczam:

— zastosowanie teorii endogenicznej przestrzeni konfiguracyjnej do opracowania
oryginalnych jakobianowych algorytméw planowania ruchu dla szerokiej gamy ukladow
robotycznych i postaci ich modelu matematycznego;

— rozwigzanie problemu duzej zlozonosci obliczeniowej nowych jakobianowych
algorytméw poprzez zdefiniowanie odpowiedniego przeksztalcenia przeprowadzajgcego
zlozony model uktadu robotycznego do postaci uproszczonych;

— pokazanie sposobéw uniknigcia osobliwosci zwigzanych z reprezentacjg orientacji robota
poprzez wprowadzenie reprezentacji orientacji robota w specjalnej grupie obrotéw, bez
odwolywania si¢ do wspoétrzednych.

Podsumowujgc ten punkt recenzji stwierdzam, ze osiagnigcia naukowe Habilitantki po
otrzymaniu stopnia doktora, zawieraly na dzief opublikowania interesujace i oryginale wyniki
oraz w istotny sposob rozwijaly wiedz¢ dotyczaca efektywnych metod rozwigzywania
probleméw planowania ruchu manipulatoréw mobilnych. Na podkreslenie zastuguje fakt,
iz rezultaty badan ujetych w cyklu opublikowane zostaly w renomowanych czasopismach
z bazy JCR i byly wielokrotnie cytowane.

3. Ocena dorobku naukowego

Prace dr inz. Joanny Ratajczak niewlaczone do osiagnigcia bgdacego podstawg ubiegania sig o
stopien doktora habilitowanego potraktowa¢ mozna jako uzupelnienie rozwazan tworzacych

5



cykl publikacji naukowych powigzanych tematycznie. Sa wsrod nich artykuty w czasopismach
indeksowanych z bazy JCR, rozdzialy w monografiach naukowych, referaty opublikowane
w materiatach konferencyjnych o zasiggu migdzynarodowym oraz inne publikacje.

Wigkszos¢ z nich dotyczyla szeroko pojetych probleméw projektowania algorytmow
planowania ruchu robotéw, badan nad analiza osobliwosci ukladow nieholonomicznych
za pomoca metody postaci normalnych, algorytméw sterowania pozycyjno—sitowego
i modelowania. Tym samym stanowig zauwazalny element rozwoju teorii algorytméw
planowania ruchu ukladéow robotycznych a takze ich wilasnosci i zastosowan, i razem
z wynikami zebranymi w publikacjach wlaczonych do jednolitego cyklu potwierdzaja duzy
wklad Habilitantki w rozwoj reprezentowanej dyscypliny naukowe;.

1.acznie Habilitantka jest autorem lub wspdlautorem 17 recenzowanych artykutéw, w tym 14
w czasopismach posiadajacych wspoétczynnik wpltywu (IF), z ktérych 12 opublikowata po
uzyskaniu stopnia doktora. Ponadto byla wspéiredaktorem 7 rozdzialdéw w monografii oraz
8 referatow opublikowanych w materiatach konferencyjnych.

Jej dorobek publikacyjny ukazywat si¢ w uznanych materiatach o §wiatowym obiegu (82,4 %
artykutéw indeksowanych w bazie JCR) i dlatego moim zdaniem zasluguje na bardzo
pozytywna oceng. Potwierdzeniem tego jest liczba cytowan prac Habilitantki wedlug Clarivate
Web of Knowledge Core Collection, ktéra na dzienn ztozenia wniosku wynosita 90 (65 bez
autocytowan). Dla bazy Scopus na dzien zlozenia wniosku liczba cytowan wynosita
odpowiednio 133 i 79, a dla bazy Google Scholar 172 i 103.

Liczba punktéw za publikacje wedtug listy MNiSW wynosi tacznie 862, z tego po uzyskaniu
stopnia doktora 802, a 570 w ostatnich 3 latach (po zmianie punktacji).

Dr inz. Joanna Ratajczak podata wspétczynniki wptywu IF zgodnie z rokiem opublikowania dla
wszystkich swoich indeksowanych publikacji naukowych. Z danych wynika, ze sumaryczny IF
wynosi 41,135 a po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych 39,512 (z tego 33,214 dla
publikacji tworzacych zgloszone osiagnigcie), co nawet biorgc pod uwage zbiorowy charakter
wiekszosci prac oceni¢ nalezy wyraznie pozytywnie.

Indeks Hirscha opublikowanych publikacji wedlug bazy WoS wynosit w chwili skladania
wniosku 6 a wedlug bazy Scopus 8, co uznac¢ nalezy za wartosci dobre.

4. Ocena aktywnoSci badawczej

Uczestnictwo dr inz. Joanny Ratajczak w pracach zespotéw badawczych realizujacych projekty
finansowane w drodze konkurs6w krajowych lub zagranicznych ma charakter systematyczny.
Z zalaczonej dokumentacji wynika, ze obejmuje ono 4 projekty:

— Roboty i interaktywni towarzysze zycia, 7. Program Ramowy (2008), wykonawca;

— Aproksymacja algorytméw planowania ruchu robotéw, Grant promotorski
N N514 088138 (2010/2012), kierownik projektu;

— Rozwoj jakobianowych algorytméw planowania ruchu robotéw, Grant NCN Opus 5,
2013/09/B/ST7/02368, (2014-2016), wykonawca;



— Mobilno$¢ nieholonomicznych robotow kosmicznych w obecnosci przestrzennie
rozleglych przeszkod posiadajacych moment pgdu, Grant NCN Opus 7, 2015/17/B/ST7/03995,
(2016-2020), wykonawca.

Dr inz. Joanna Ratajczak nie byla czlonkiem migdzynarodowych ani krajowych organizacji
i towarzystw naukowych ani nie brata udzialu w pracach zespoléw oceniajgcych wnioski
o finansowanie badan, wnioski 0 przyznanie nagréd naukowych, czy wnioski w innych
konkursach majacych charakter naukowy lub dydaktyczny. Uczestniczyla natomiast
w programach europejskich:

— Roboty i interaktywni towarzysze zycia — LIREC, 7. Program Ramowy, praca nad
»umystem” robota, kreowanie okreslonych zachowan i emocji;

— Analiza efektywnosci przyblizenia dynamicznie zgodnej odwrotnosci jakobianu za
pomocg jakobianu rozszerzonego ze wzgledu na postaé funkcji rozszerzajgcej, Dotacja na
rozwo] miodych naukowcéw — Mloda Kadra. Program Operacyjny Kapitat Ludzki (POKL),
kierownik projektu.

W Programie Operacyjnym Kapital Ludzki (POKL), o$ priorytetowa 4.1.1. zostata laureatka
konkursu o stypendium naukowo-badawcze dla mtodego doktora, zajmujac 1. miejsce na liscie
rankingowe;j.

Z przygotowanego autoreferatu wynika, ze dr inz. Joanna Ratajczak nie posiada w swym
dorobku praw wlasnosci przemystowej ani patentow krajowych lub miedzynarodowych.
Nie wdrozyla rowniez zadnej technologii i nie brata udzialu w zespolach eksperckich ani
konkursowych. Brata jednak aktywny udzial w negocjacjach z przedstawicielami przemystu,
opracowywaniu studium wykonalnosci projektéw, analiz koncepcyjnych, czy kosztorysowaniu
prac badawczo-rozwojowych, np.:

— KGHM ZANAM S.A. (robotyzacja samojezdnych wiertnic gérniczych);
— firma Cloud Best, Sp. z o. o. (sterowanie przechylem waskich pojazdéw drogowych);
— Intec Automation, Sp. z 0. o. (robotyzacja stanowiska paletyzacji kamieni).

Przygotowata rowniez kilkanascie raportow Politechniki Wroctawskiej w ramach serii
Sprawozdania oraz Preprint, m.in.:

— Analiza koncepcyjna mozliwosci zastosowania metod automatyzacji i robotyzacji dla
systemu wspomagania operatora wiertnicy w kopalniach rudy miedzi, Ser. PRE 28 (2015);

— Metodologia wyprowadzania modelu dynamiki manipulatoré6w kosmicznych. Teoria
i obstuga aplikacji Mathematica, Ser. SPR 26 (2017);

— Cyfrowe przetwarzanie obrazow i sygnatlow — biblioteka blokéw Simulink i ¢wiczenia
laboratoryjne, Ser. SPR 39 (2018).

Podsumowujgc powyzsze stwierdzam, ze aktywno$¢ Habilitantki w zakresie prac naukowo-
badawczych, w tym w projektach, dla ktérych finansowanie pozyskano na zasadach
konkursowych jest wystarczajaca.



5. Wspoélpraca migdzynarodowa

Dr inz. Joanna Ratajczak jeszcze przed uzyskaniem stopnia doktora odbyta krotkoterminowy
staz w zagranicznej instytucji naukowej uczestniczac w Szkole zimowej 2009 HYCON-EECI
Graduate School on Control zorganizowanej przez European Embedded Control Institute
w Gif-sur-Yvette, Francja (od 26-30.01.2009).

Po uzyskaniu stopnia doktora brala udzial, jako gtéwny wykonawca w projekcie Narodowego
Centrum Nauki Mobilnosc¢ nieholonomicznych robotow kosmicznych w obecnosci przestrzennie
rozleglych przeszkod posiadajgcych moment pedu realizowanym w konsorcjum Centrum
Badan Kosmicznych PAN i Politechniki Wroclawskiej pod kierownictwem prof. J. Sgsiadka
z Carleton University w Ottawie, Kanada.

Ponadto w ostatnich latach nawigzala wspélprace naukowa z Laboratoire de Mathématiques
(LMI) Institut National des Sciences Appliqués (INSA) w Rouen we Francji. Wspélpraca jak
dotad zaowocowata wspdlng publikacja, wlaczona do jednolitego cyklu pod nr 7. W ramach
nawiazanej wspolpracy przedstawiciel instytucji francuskiej — prof. W. Respondek wyglosit
seri¢ wykladow Geometric Nonlinear Control Theory and Applications: controllability and
linearization na Politechnice Wroclawskie;j.

Habilitantka po uzyskaniu stopnia doktora praktycznie nie przebywala na stazach
w zagranicznych jednostkach naukowo-badawczych (wedlug zalgczonej dokumentacji), ale
wzigla czynny udzial w kilku miedzynarodowych konferencjach naukowych, gléwnie
organizowanych w kraju, na ktérych wyglosila 6 referatow. Dwukrotnie jej wystapienia zostaly
wysoko ocenione — na /6th International Conference on Methods and Models in Automation
and Robotics w roku 2011 zdobyla nagrode za najlepszy referat wygloszony przez Mlodego
Autora a w roku 2019 Best Paper Award on The 6th International Conference of Control,
Dynamic Systems, and Robotics (CDSR’19).

Dr inz. Joanna Ratajczak recenzowala kilkanascie prac zgloszonych do znaczacych czasopism
naukowych z dziedziny robotyki, m.in.: IEEE Transactions on Systems, Man and Cybernetics:
Systems, IEEE Robotics and Automation Letters, Journal of Intelligent & Robotic Systems,
Robotica, Robotic and Autonomous Systems, Research Journal of Biotechnology oraz
kilkanascie referatow zgloszonych na migdzynarodowe konferencje naukowe, np.:
International Workshop on Robot Motion and Control (RoMoCo), IEEE Conference on
Decision and Control (CDC), American Control Conference (ACC).

Mimo iz Habilitantka nie jest czlonkiem komitetow redakcyjnych i rad naukowych czasopism,
wszystkie powyzsze przyklady osiaggni¢¢ swiadczg o dostrzezeniu kompetencji naukowych
Habilitantki i Jej obecnosci w $wiatowej wymianie naukowej. Uwazam, ze wspolpraca
miedzynarodowa Habilitantki w zakresie prac naukowo-badawczych jest zadowalajaca.

6. Dorobek dydaktyczny i popularyzatorski

Dr inz. Joanna Ratajczak wykazata typowe dla nauczyciela akademickiego o podobnym stazu
pracy osiagnigcia w zakresie dorobku dydaktycznego. Prowadzita lub prowadzi rézne formy
zajeé, w tym wyklady, z takich przedmiotéw jak: Cyfrowe Przetwarzanie Obrazow i Sygnatow,
Podstawy Robotyki, Robotyka, Metody Matematyczne Automatyki i Robotyki oraz jego
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anglojezyczna wersja Mathematical Methods of Automation and Robotics. Do wigkszosci
z nich opracowala programy nauczania i przygotowala materialy szkoleniowe, prezentacje,
instrukcje i dedykowane biblioteki dla srodowiska Matlab/Simulink.

Wspottworzyta takze plany i programy studiéw dla kierunku Automatyka i Robotyka na
Wydziale Elektroniki, Fotoniki i Mikrosystemow Politechniki Wroctawskiej oraz jest autorem
sylabuséw dla nastepujgcych nowych kursow:

—  Cyfrowe Przetwarzanie Obrazow;
— Teoretyczne Aspekty Ukltadow Dynamicznych;
—  Uklady Dynamiczne z Zastosowaniami.

Habilitantka byta promotorem 23 prac dyplomowych inzynierskich i 10 magisterskich, w tym
3 w jezyku angielskim, z zakresu modelowania, planowania ruchu, sterowania oraz tworzenia
srodowisk symulacyjno-wizualizacyjnych robotéw holonomicznych i nieholonomicznych.
Czesé prac dotyczyla aplikacji systemow wizyjnych do sterowania manipulatorem czy
praktycznej realizacja konstrukcji robotow, m.in. manipulatoréw mobilnych.

O wysokim poziomie kierowanych prac $§wiadczy fakt, iz jedna z prac zajeta 1 miejsce
w konkursie na najlepszg prace dyplomowg organizowanym przez Stowarzyszenie Elektrykow
Polskich, Oddzial Wroclaw. Ponadto, wéréd dyplomantéw habilitantki znaleZli si¢ réwniez
laureaci konkursu TOP10 Wydziatu Elektroniki Politechniki Wroclawskiej.

Dr inz. Joanna Ratajczak angazowala si¢ réwniez czynnie w dzialalno$¢ organizacyjng
w obszarze dydaktyki i nauki. M.in. w roku 2014 brata udziat w organizacji XVIII Krajowej
Konferencji Robotyki, ktora odbywata si¢ we Wroctawiu. W latach 2016-2019 byta cztonkiem
Rady Wydziatu Elektroniki macierzystej uczelni a od 2020 roku jest zastgpca kierownika
Katedry Cybernetyki i Robotyki.

Za dzialalnoéé na rzecz uczelni dr inz. Joanna Ratajczak otrzymala 4 Nagrody Rektora
Politechniki Wroctawskiej w uznaniu wyr6zniajacego wkiadu wspomagajgcego dziatalnos¢
Uczelni — w latach 2013, 2016, 2019 i 2021. Otrzymata réwniez nagrody:

— programu PRIMUS Politechniki Wroctawskiej w roku 2021;

— programu SECUNDUS Politechniki Wroctawskiej w roku 2020.

Ten zakres aktywnosci Habilitantki oceniam jako wlasciwy.

7. Whniosek koncowy

Dr inz. Joanna Ratajczak w okresie po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych
w umiejetny sposéb laczyta aktywno$é naukows w waznym obszarze teorii i praktyki
algorytméw planowania ruchu dla holonomicznych i nicholonomicznych uktadow
robotycznych z aktywnoscia w dzialalno$ci dydaktycznej i z pracg organizacyjng na rzecz
uczelni.

Podsumowujac oceny czgstkowe sformutowane w poprzednich punktach recenzji stwierdzam,
ze przedstawione do oceny wartosciowe osiggnigcie naukowo-badawcze, a takze pozostaty
dorobek naukowy, dydaktyczny i popularyzatorski dr inz. Joanny Ratajczak spelniaja wymogi
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okreslone w Ustawie z dnia 20 lipca 2018 roku Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U.
z2021 r., poz. 478 z p6zn. zm.) stawiane w postgpowaniach habilitacyjnych a przede wszystkim
stanowig znaczny wklad w rozwdj reprezentowanej dyscypliny naukowej automatyka,
elektronika i elektrotechnika, dziedzina nauk inzynieryjno-technicznych (Rozporzadzenie
Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 20 wrzesnia 2018 r. w sprawie dziedzin nauki
i dyscyplin naukowych oraz dyscyplin artystycznych — Dz. U. z 2018 r., poz. 1818 z p6zn. zm.)

Uwzgledniajgc powyzsze oraz biorgc pod uwage aktualne przepisy prawne jestem za nadaniem
dr inz. Joannie Ewie Ratajczak stopnia doktora habilitowanego w dyscyplinie automatyka,
elektronika i elektrotechnika dziedziny nauk inzynieryjno-technicznych.
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