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Recenzja

W postepowaniu habilitacyjnym dra inz. Piotra Bartkowskiego

1. Podstawa prawna

Podstawg wykonania recenzji jest pismo nr RND.IM.524.4.2025.1 z dnia 11 lipca 2025 r.
dra hab. inz. Marka Wojtyry, Przewodniczacego Rady Naukowej Dyscypliny Inzynieria
Mechaniczna Politechniki Warszawskiej, wraz z otrzymana dokumentacjg postepowania
habilitacyjnego. Przestana dokumentacja zawierala: kopie dyplomu doktora nauk technicznych,
autoreferat w jezyku polskim, wykaz opublikowanych prac naukowych oraz informacje
o osiggnigciach dydaktycznych, organizacyjnych i wspélpracy naukowej, kopie prac
stanowigcych osiggnigcie naukowe oraz odwiadczenia wspolautoréw publikacii.

2. Sylwetka Kandydata

Dr inz. Piotr Bartkowski w 2015 roku zostal absolwentem studiéw magisterskich Wydziatu
Samochodow i Maszyn Roboczych Politechniki Warszawskie], otrzymujac tytul zawodowy
magistra inzyniera. Temat pracy dyplomowej brzmial: ..Badania i symulacje procesu
napelniania poduszki gazowej i jej wlasnosci materialowych™. Role promotora pehit prof. dr
hab. inz. Robert Zalewski.

W 2019 roku, takze na Wydziale Samochodéw i Maszyn Roboczych Politechniki
Warszawskiej, Kandydat obronil z wyrdznieniem prace doktorska zatytutowana: ..Badania
empiryczne imodelowanie dyssypatorow energii wykorzystujacych pakowane prézniowo
granulaty™ i uzyskal stopien doktora nauk technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna,
Promotorem w postepowaniu doktorskim byl prof. dr hab. inz. Robert Zalewski, a promotorem
pomocniczym dr inz. Bogumil Chilinski.

Od listopada 2015 roku jest Habilitant pracownikiem naukowo-dydaktycznym Wydziatu
Samochodéw i Maszyn Roboczych Politechniki Warszawskiej. zatrudnionym w Instytucie
Podstaw Budowy Maszyn poczatkowo na stanowisku asystenta. W 2019 roku otrzymuje



stanowisko adiunkta. Od 2024 roku jest kierownikiem utworzonego przez siebie
multidycyplinarnego Laboratorium Materialow Inteligentnych i Robotyki Mickkiej (SMaRT-
lab).

3. Ocena osiggniecia naukowego

Oceny osiggnigcia naukowego dra inz. Piotra Bartkowiaka dokonano na podstawie
dolgczonego do wniosku autoreferatu, ktéry zawieral oméwienie cyklu powigzanych
tematycznie  publikacji  zatytulowanego  ,Opracowanic innowacyjnych  struktur
rozcigglivych umozliwiajgcych adaptacyjng zmiang sztywnosci do zastosowai w robotyce
migkkiej i elektronice noszonej”. Na wspomniany cykl publikacji sklada si¢ 7 pozycji.
wszystkie to artykuly w czasopismach z listy JCR:

I. P. Bartkowski. F. Gawinski and L. Pawliszak, "E-Morph as a New Adaptive Actuator

for Soft Robotics," in IEEE Robotics and Automation Letters, vol. 7, no. 4, pp. 8831-
8836, Oct. 2022,

2. P. Bartkowski, L. Pawliszak, Siddhi G Chevale, P. Petka, Y.-L. Park, "Pogrammable
Shape-Shifting Soft Robotic Structure Using Liquid Metal Electromagnetic Actuators”
in Soft Robotics, vol. 11, no. 5, 2024,

3. P. Bartkowski, L. Pawliszak, Siddhi G Chevale, J. Ruiz Lu, J. Brigido, "Multiphysics

simulation and concept of an electromagnetically control volumetric pixel as a step
towards a shape morphing composite™ Acta Mechanica et Automatica, vol. 18, no. 4,
2024,

4. P. Bartkowski, L. Pawliszak, A. Lusawa, S, Sypniewska, M. Ciemiorek, and Y .-L. Park.
"Flexible Electrical Energy Storage Structure with Variable Stiffness for Soft Robotics
and Wearable electronics™ in Soft Robotics, 2024,

5. 1. Brigido, G. Burrow, B. Woods, P. Bartkowski and R. Zalewski, *“(Warsaw-Bristol
Collaboration): Flexural Models for Vacuum-Packed Particles as a Variable-Stiffness
Mechanism in Smart Structures”, Physical Review Applied. no. 17, 2022,

6. P.Bartkowski, G. Suwala. R. Zalewski, “Temperature and strain rate effects of jammed
granular systems: experiments and modelling”, Granular Matter, vol. 23, no. 79, pp.1-
12 2021,

7. P. Bartkowski, M. Ciemiorek, H. Bukowiecki, P. Bomba, R. Zalewski. ..Granular
jamming for soft robotics - experiments and modelling of eyclic loading”, Archives of
Civil and Mechanical Engineering, 2025.

Wszystkie prezentowane artykuly sa wieloautorskie, jednak w 6 z nich Kandydat jest
pierwszym autorem, a zalgczone o$wiadezenia o udziale w ich tworzeniu wskazuja, ze jego
wklad jest dominujacy i wahajacy si¢ miedzy 55% a 80% (z wyjatkiem pozycji nr 5. gdzie
wktad Habilitanta szacowany jest na 25%).

Osiggnigeic  naukowe przedstawione do oceny, dotyczy zastosowania materialow
inteligentnych do zmiany ksztattu i sztywnosei oraz magazynowania energii ukladow robotyki
migkkiej. Rewolucja w zakresie stosowalnosci generatywnej sztucznej inteligencii, ktora
obserwujemy od kilku lat, pocigga za sobg réwnie raptowny postep w innych dziedzinach
1 dyscyplinach nauki i techniki. Szczegolnie jest to widoczne w ukladach zaawansowanych
technologicznie takich jak robotyka. Latwo$¢ tworzenia algoryiméw sterowania, wymusza



adekwatny postep w zakresie struktur mechanicznych robotow. Jednym ze sposobow sprostania
temu wyzwaniu jest stosowanie materialéw inteligentnych. ktére pod wplywem sterowania
wykazuja duze zdolnosei zmiany ksztaltu czy parametrow fizycznych. Szezegélnie istotne jest
to w robotyce migkkiej i elektronice noszonej, gdzie male wymiary i masa stanowia dodatkowe
ograniczenie. W tym kontekécie podjecie przez Habilitanta tematu zwigzanego z projektem
inteligentnego kompozytu, gdzie mozliwa jest zmiana ksztaltu (sita Lorenza, generowana w
przewodniku z cieklego metalu) i sztywnodci (podciénienie aplikowane w granulowanym
rdzeniu) uwazam za trafny wybor. Taki material wychodzi naprzeciw zainteresowaniom §wiata
nauki i wymaganiom przemyshu. Waznosé realizowanej tematyki badan dla érodowiska
naukowego podkresla dobra cytowalno$é prac, wehodzacych w sklad osiggniccia: sumaryczny
CS wynoszacy 61.7 oraz sumaryczny IF 28.9. Istotnos¢ wspomnianych zagadnien udowadnia
dodatkowo ponadprzecigtna wspolpraca miedzyinstytucjonalna.

Ponizej krotko scharakteryzowano tematyczny zakres cyklu publikacji przedstawionego do
oceny.

. W pracy 1H (zgodnie z numeracja z Autoreferatu) przedstawiono koncepcje
kompozytu umozliwiajacego zmiane ksztaltu sterowang elektromagnetycznie.
Kompozyt sklada si¢ z zewnetrznej silikonowej powloki z kanalami wypetionymi
cieklym metalem. w ktorej znajduje sig rdzen z granulatu. Autorzy nadali tej strukturze
nazwe e-morph i proponujg jej zastosowanie do budowy inteligentnych chwytakéw
w robotyce migkkiej. Zmiana ksztaltu odbywa sie¢ poprzez umieszezenie kompozytu
w polu magnetycznym przy jednoczesnym przepuszezaniu przez ciekly metal pradu
elektrycznego. Generowana sila Lorenza powoduje odksztalcanie sie podatnego
materialu. Jezeli zachodzi potrzeba usztywnienia osiggnictego ksztattu, wytwarzane jest
podcisnienie w granulowanym rdzeniu kompozytu. Proponowany material ma zatem
mozliwos¢ programowalnej zmiany ksztaltu i takiejz zmiany sztywnosei. W pracy, poza
koncepcja. pokazano badania numeryczne i do§wiadezalne przygotowanej probki.

2. Artykul 2H kontynuuje koncepcje sterowanego inteligentnego kompozytu.
Autorzy proponuja utworzenie z przedmiotowego materialu komérek przestrzennych
(vokseli), ktoére lgczone szeregowo zwiekszaja zdolnodei programowania ksztaltu
struktury. Kazda z komérek ma posta¢ prostopadloeianu o podstawie kwadratu, gdzie
kanaly na plynny metal uloZzone sa w formie szeiciokatéw foremnych. Niezalezne
zasilanie kazdej z komorek zwicksza zdolnodci zmiany ksztaltu calej struktury.
Granulowany rdzen umozliwia zachowanie otrzymanego ksztattu nawet po wylaczeniu
pradu plynacego przez ciekly przewodnik. Dodatkowym atutem pracy jest opracowanie
sposobu modelowania kompozytu z zastosowaniem symulacji wielodziedzinowych.
Autorzy pracy badali strukture ztozona z czterech vokseli najpierw przy uzyciu modelu
wielodziedzinowego, a  nastepnie  charakteryzowali  rzeczywisty  obiekt
z wykozystaniem migdzy innymi technik wizyjnych i tréjwymiarowego skanowania
pola magnetycznego. Wykazano, ze zaproponowana struktura zdolna jest przyjmowaé
rozne ksztatty z amplituda wicksza niz 10 mm oraz. Ze proces ten jest odwracalny
i powtarzalny..

3. W artykule H3. podobnie jak w H1 i H2 testowano kompozyt inteligentny
0 programowalnym ksztalcie i sztywnosci. Tym razem zmieniono postaé¢ voksela na
szesciokatng, co umozliwia budowanie bardziej zlozonych ksztaltéw przyszlych
struktur  robotycznych. Analogicznie jak w pracy H2. badano numerycznie



i dodwiadcezalnie zachowanie si¢ materialu w roznych warunkach, zaproponowanymi
metodami modelowania wielodziedzinowego i pomiarami bezdotykowymi..

4. Artykul 14 dotyczy eclastycznej struktury do magazynowania energii
elektrycznej, ktora moze stanowi¢ zasilanie w robotyce mickkiej lub elekironice
noszonej. Pomysl Autordow polega na polgezeniu niewielkich ogniw elektrycznych
zalanych w silikonie przewodnikiem z cieklego metalu. Taki material moze byé
skalowany w zaleznosci od potrzeb z jednoczesnym zachowaniem duzej elastycznosci.
Przewidziano tez mozliwosé sterowania sztywnoscig struktury poprzez dodanie
warstwy z granulatem, ktory zakleszcza sie pod wplywem podcisnienia. Po
przedstawieniu koncepeji elastycznej baterii, poddano jg szerokim testom najpierw na
poziomie symulacji numerycznych wielodziedzinowych. Dalej z wykorzystaniem
prototypu badano jego wlasnogci mechaniczne i elektryczne, wykonano miedzy innymi
spektroskopi¢  impedancji  elektrochemicznej oraz  cykle ogniw  baterii
galwanostatycznych. Do scharakteryzowania elektrod wykorzystano skaningowa
mikroskopie elektronows i spektroskopie rentgenowska..

5. Praca H5 skupia si¢ na modelowaniu kompozytow z prozniowo pakowanym
granulowanym rdzeniem. Opisuje dwa modele prognozujgce odpowiedz mechaniczng
belek wykonanych z takiego materialu pod obcigzeniem zginajacym. Autorzy
przeprowadzili czteropunktowe testy zginania z wizyjnym pomiarem odksztalcen
osiowych i poprzecznych w zginanej belce. Wyniki testéw wykazaly nieliniowa
charakterystyke mechaniczng, w tym zmiang grubosci belki wraz z odksztalceniem. Na
podstawie otrzymanych wynikow, opracowany zostal model analityczny kompozytu
z wykorzystaniem nieliniowego modelu naprezen materialu opartego na obwiedni
scinania  Mohra-Coulomba. Ponadto, zaimplementowano metode elementow
skonczonych 7z wykorzystaniem rozszerzonego modelu Johnsona-Cooka w celu
symulowania odpowiedzi belki pod obcigzeniem przy réznych poziomach podeignienia.
Opracowane modele zweryfikowano z wynikami eksperymentalnymi, wskazujgc na
dobra zgodnos¢, a wige ich przydatnodé do przewidywania zmian sztywnosci belek
z pakowanym prézniowo granulowanym rdzeniem.

6. Pozycja H6 to kontynuacja badan nad zachowaniem materialow
z granulowanym rdzeniem. W tej pracy Autorzy koncentrowali sie na rejestrowaniu
charakterystyk mechanicznych, przy zmianach temperatury i szybkosci odksztalcenia.
W efekcie wykonanych pomiaréw, opracowano konstytutywny model materialu.
stanowigcy rozszerzenie modelu  Johnsona-Cooka. Modyfikacja polega na
uwzglednieniu  wplywu podcisnienia wewnetrznego w  granulacie na promien
powierzchni plastycznodei Hubera von Misesa Hencky'ego. Dodatkowo Autorzy
wyartykulowali wnioski dotyczace zachowania sie materialu kompozytowego przy
zmieniajgcej si¢ temperaturze i szybkosci odksztalcenia.

7. Artykul H7 ponownie dotyczy materialu kompozytowego z pakowanym
prézniowo granulowanym rdzeniem. W tym przypadku praca koncentruje sie na
badaniu wlasciwosei kompozytu poddanego cyklicznym obciazeniom w roznych
stanach naprezenia, Autorzy wykonali szeroki zakres badan do$wiadczalnych dla
sciskania, rozciggania i zginania probki. Na podstawie otrzymanych wynikow
zaproponowali rownanie konstytutywne opisujgce zachowanie kompozytu pod
wplywem obciazen cyklicznych. Poniewaz material wzmacnia sic wraz ze wzrostem
liczby cykli, w zmodyfikowanym modelu Kkonstytutywnym Johnsona-Cooka
dodatkowo przyjeto powierzchnie plastycznosci Hubera von Misesa Hencky’ego



o zmiennym promieniu, ktéry rowniez zalezy od liczby cykli. Dodatkowo artykul
prezentuje  koncepcje  migkkiego chwytaka robotycznego  wykorzystujacego
zakleszezanie granulatu jako mechanizm usztywniajacy.

Prezentowane osiggnigeie zawiera szereg innowacyjnych pomystéw z zakresy materialow
inteligentnych przeznaczonych dla robotyki migkkiej czy elektroniki noszonej. Publikacje
stanowig logiczng catos¢ cho¢ mozna dyskutowaé nad kolejnoscig ich zestawienia przez
Kandydata. W opinii recenzenta lepicj byloby rozpocza¢ od prac H5. H6 i H7, gdzie badano
kompozyt ze sterowang sztywnodcig. Dopiero po tych trzech artykulach mozna by
zaprezentowac¢ prace od H1 do H4. Kolejno$¢ w zestawieniu jest jednak malo istotnym
szczegolem nie umnicjszajacym wysokiego poziomu prezentowanych osiggnieé. Za
najwazniejsze z nich mozna uznaé:

| Okreslenie wplywu temperatury, predkoéei odksztalcenia i obcigzen cyklicznych na
wlasciwosei  mechaniczne materialu  kompozytowego z  granulowanym rdzeniem
0 sztywnosci sterowanej podcisnieniem wraz z opracowaniem sposobu modelowania
przedmiotowego materialu (SH-711).

Opracowanie struktury inteligentnej pozwalajgcej na zmiane ksztattu poprzez site Lorenza,
generowang w przewodniku z cieklego metalu z dodatkowym rdzeniem granulowanym
umozliwiajacym sterowanie sztywnoécig struktury (1H-3H),

3. Opracowanie rozciggliwego i elastycznego magazynu energii elektryeznej z dodatkowym

rdzeniem granulowanym umozliwiajgcym sterowanie sztywnoscia (411),

=2

Prezentowane osiggnigcie naukowe oceniam bardzo wysoko od strony merytoryeznej, choé
proponowane rozwigzania w zakresie materialow inteligentnych nie sa zupelnie autorskimi
pomystami Habilitant. Zebrane prace prezentuja dobry poziom naukowy, kazda byla poddana
wezesniejszym recenzjom wydawniczym. Mozna znalez¢ w nich kilka drobnych uchybient
1 watpliwosei jak stosowanie tylko jednej procedury optymalizacyjnej w procesie identyfikacji.
czy powtarzanie podobnych tresci w kilku pozycjach przedstawionych do oceny. Lektura prac
stanowigeych osiggniecie budzi tez nastepujgce pytania:

I. Czy zaproponowany kompozyt pozwalajacy na zmiang ksztaltu z zastosowaniem sily
Lorenza, bgdzie mial praktyczne zastosowanie? Sily generowane w vokselach sy bardzo
male i deformacja pod obcigzeniem moze by¢ trudna.

2. Zmiang ksztaltu kompozytu osiggano przez sterowanie pradem plynacym przez plynny
przewodnik oraz polaryzacja magneséw (zmiana biegundw). Jak w praktyce realizowac
ten drugi proces?

3. Przy testowaniu elastycznej baterii zastosowano malg liczbe cykli (liczona w setkach). To
w przypadku robotéw migkkich oznacza niejednokrotnie relatywnie krotki okres dziatania.
Czy mozna wnioskowa¢ nad zachowaniem si¢ baterii w oparciu o takie badania?

J

Zarowno uwagi jak i watpliwosci nie umniejszajg jednak wartodei osiggniecia jako calodci.

Pewne watpliwodci moze budzi¢ oryginalny wklad Kandydata w przedstawione prace.
Zadna spoérod zgloszonych w osiggnieciu publikacji nie jest samodzielna. Jednakze w szesciu
pozycjach Kandydat jest pierwszym autorem i zgodnie z o§wiadczeniami wspolautorow jak
i deklaracjami w artykutach jego udzial w wigkszosci prac mial charakter wiodacy i kreatywny.
To Kandydat opracowywal koncepcje materialdw, struktur i ich badan. Jest tez odpowiedzialny
za realizacje znakomitej wiekszodei symulacji i badan eksperymentalnych oraz autorstwo
tekstu. W ocenie recenzenta nic ma wigc obaw, ze prezentowane osiggnigcie nie moze by¢é
przypisane Kandydatowi. Przeciwnie, na wyrdznienie zastuguje fakt, ze badania byly



realizowane w ramach szerokiej wspolpracy z osrodkami naukowymi w kraju (Instytut
Podstawowych Problemow Techniki PAN) i za granicg (Seul National University i University
of Bristol). W przypadku opracowywania nowych technologii czy materialéw i ich badania,
konieczna jest szeroka wspdlpraca miedzy-dyscyplinowa.

Podsumowujgc, Habilitant wykazal si¢ wszechstronng wiedza i krealywnodcia z zakresu
mechaniki materialow kompozytowych i granulowanych, mechatroniki i robotyki. Udowodnil
znajomos¢ metod symulacyjnych oraz umiejetno$é planowania i prowadzenia badan
doswiadczalnych. Dobrze zarzgdzal zespolem oraz skutecznie nawigzywal wspolprace
z naukowcami z innych osrodkow. Kandydat w ramach prezentowanego osiagniecia dokonal
istotnego wkladu w rozwdj dyscypliny inzynieria mechaniczna poprzez:

° wykazanie, ze material kompozytowy z granulowanym rdzeniem umacnia sic na
skutek obcigzen cyklicznych (w wyniku sklejania sie granulatu w podwyzszonej
temperaturze),

e opracowanic metody modelowania zjawiska umacniania si¢ granulatu wraz ze
wzrostem cykli obcigzenia za pomocyg zmodyfikowanego (empirycznie) modelu
Jonhsona-Cooka,

e wskazanie korelacji pomigdzy wlasciwosciami granulatu (materialu poszezegdlnych
granulek), a makroskopowa odpowiedzig kompozytu przy podwyzszonej
temperaturze,

e opracowanie modeli zjawisk zachodzacych w strukturach granulowanych (modele
kontinuum).

e opracowanie strukiury pozwalajgcej na sterowang zmiane ksztaltu (sila Lorenza
powstajaca w przewodniku z cieklego metalu - eutektyezny stop galu i indu) i zmiane
sztywnosci (solidyfikacja granulatu pod wplywem podciénienia).

e opracowanie eclastycznej struktury umozliwiajgce] magazynowanie energii
elektrycznej zlozonej z niewielkich ogniw litowo-jonowych polaczonych $ciezkami
przewodzgcymi z cieklego metalu, takze ze sterowng sztywnoscig (solidyfikacja
granulatu pod wplywem podcisnienia).

Waznym aspektem ocenianego osiggnigcia jest fakt, iz dr Bartkowski zadbal o ochrone
wiasnosci intelektualnych uzyskanych wynikéw badan. poprzez uzyskanie trzech patentow.
Brak jest jednak informacji o wdrozeniach lub innych praktycznych zastosowaniach
opracowanych wynalazkow,

Warto podkresli¢, ze wszystkie pozycje z monotematycznego cyklu publikacji to artykuty
opublikowane w czasopismach z listy JCR o dobrych parametrach bibliometrycznych..

Stwierdzam ostatecznie, Ze przedlozone do oceny osiggnigcie naukowe spelnia
w stopniu wigkszym niz zadowalajacy wymagania stawiane w celu uzyskania stopnia
doktora habilitowanego.

4. Ocena pozostalego dorobku naukowo-badawezego

Dzialalnosé naukowo-badaweza Kandydata jest umiejscowiona w dyseyplinie inzynieria
mechaniczna i dotyczy glownie robotyki w tym robotyki miekkicj oraz materiatow
inteligentnych. Zajmuje sig¢ on projektowaniem robotéw i ich elementéow. struktur



inteligentnych, modelowaniem numerycznym ukladow wielodziedzinowych oraz badaniami
doswiadczalnymi z zastosowaniem nowoczesnych technik pomiarowych jak np. metody
wizyjne.

Dr Piotr Bartkowski opublikowal po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych ogolem
10 artykulow w czasopismach z listy MNiSW z czego 9 umieszczonych jest w czasopismach
zlisty JCR. Zadna z tych publikacji nie jest samodzielna. Przygotowal takze 10 referatow
konferencyjnych, w tym: 1 referat zapraszany, 1 referat plenarny oraz dwa referaty wyréznione
nagrodg za najlepsza prezentacje. Impact Factor Autora wynosi 42,499, Indeks Hirsha 6.
aliczba cytowann 100 (71 bez autocytowan). Przedstawione dane zostaly opracowane na
podstawie bazy SCOPUS na dzien skladania wniosku. Habilitant wykonal 16 recenzji
artykulow naukowych do czasopism z listy JCR i MNiSW oraz releratow konferencyjnych,
a takze zrecenzowal ksigzke dla Royal Society of Chemistry. Kandydat jest wspolautorem 3.
patentow oraz 3. zgloszen patentowych. Bral udzial w 7. projektach badawczych jako
wykonawca I glowny wykonawca oraz kierowal 5. projektami. 5 z wspomnianych projektow
byto finansowanych przez macierzysta uczelnie Kandydata w ramach projektu IDUB. Jest
czlonkiem Materials Reserach Society oraz Zespolu Doradezego przy Ministrze Nauki
1 Szkolnictwa Wyzszego w ramach konkursu . Studenckie Kola Naukowe Tworzg Innowacje”,
a takze czlonkiem Rady Mlodych Uczonych Politechniki Warszawskiej. Otrzymal
Indywidualng Nagrode Naukowa I i 11T stopnia oraz Zespolowg Nagrodg Naukows | stopnia
Rektora Politechniki Warszawskiej Byl tez laureatem konkursu Najlepsi z Najlepszych
Politechniki Warszawskiej oraz stypendysta Polsko - Amerykanskiej Fundacji Wolnosci dla
wybitnych studentow studiow doktoranckich. Habilitant niewiele pisze o swojej wspolpracy
z przemyslem, cho¢ zaznaczyl, ze wykonywal analizy struktur nosnych pojazdow metoda
elementéw skonczonych, Odbyt dwa staze naukowe w Instytucie Podstawowych Probleméw
Techniki PAN oraz w Seoul National University.

Oceniajgc dorobek naukowy Habilitanta nalezy zwrdci¢ uwage na jego duza aktywnodé
i rozpoznawalnos¢ w drodowisku zwigzanym z uprawiang dyscypling. Wickszos¢ prac
opublikowal w czasopismach o szerokich zasiggach, byl takze zapraszany do wyglaszania
referatow plenarnych na konferencjach. Prowadzi ozywiong wspolprace z osrodkami
badawezymi w kraju i za granica (IPPT PAN, Seul National University, University of Bristol).
lego osiggnigcia publikacyjne sg dzigki temu znaczace, liczba publikacji na liscie JCR duza,
a IF bardzo wysoki biorac pod uwage staz dzialalno$ci naukowej. Dobra liczba cytowan
swiadczy o zainteresowaniu w §rodowisku naukowym badaniami prowadzonymi przez
Habilitanta. Dobrze oceni¢ nalezy tez dzialalnoéé patentowsg Kandydata. Na tym tle slabo
wypada wspolpraca z seklorem gospodarczym. Warto tez zaznaczyé, ze choé kandydat
kierowal az piecioma projektami badawczymi, to cztery z nich byly uzyskane w ramach
wewnetrznych konkursow Politechniki Warszawskiej.

Stwierdzam, Ze dorobek naukowo-badawczy Kandydata jest na wysokim poziomie
i upowaznia do uzyskania stopnia doktora habilitowanego.

5. Ocena dorobku dydaktycznego i organizacyjnego

Kandydat od 2015 roku jest pracownikiem naukowo-dydaktycznym Wydzialu
Samochodéw i Maszyn Robocezych Politechniki Warszawskicj. W tym czasie zgromadzit
udokumentowany dorobek dydaktyczny 1 organizacyjny, w sklad ktorego wehodzi:



kierowanie i prowadzenie zaje¢ w tym wykladow na nastepujacych przedmiotach:

o Drgania mechaniczne,

o Theoretical mechanics (studia w jezyku angielskim).

o Mechanika ogdlna (studia niestacjonarne).
promotorstwo 8. prac inzynierskich 1 2. magisterskich,
tutoring w ramach indywidualnego programu ksztalcenia ..Szkota Orlow na PW™,
kierowanie Laboratorium Materialow Inteligentnych i Robotyki Mickkiej (SMaRT-lab)
dzialajgcego na Wydziale Samochoddéw 1 Maszyn Roboczych Politechniki
Warszawskiej,
cztonkostwo w Zespole ekspertow przy Ministrze Nauki i Szkolnictwa Wyzszego, ktory
ocenia projekty w programie ..Studenckie Kola Naukowe Tworzg Innowacje”,
czlonkostwo w Radzie Mlodych Uczonych Politechniki Warszawskiej,
czlonkostwo oraz pehnienie funkcji sekretarza w Radzie Naukowej Dyscypliny
Inzynieria Mechaniczna Politechniki Warszawskiej,
czlonkostwo w komitecie organizacyjnym cyklicznej Polsko-Niemieckicj konferencji
doktorantow realizowanej we wspolpracy z TU Berlin,
udzial w dniach otwartych Politechniki Warszawskiej,
udzial w warsztatach ..Zawszecickawi” dla uezniow licedw.

Stwierdzam, ze dorobek dydaktyezny i organizacyjny Kandydata jest

wystarezajacy do uzyskania stopnia doktora habilitowanego.



Opinia w sprawie nadania dr. inz. Piotrowi Bartkowskiemu
stopnia naukowego doktora habilitowanego

Osiggniecia naukowo-badaweze, organizacyjne i dydaktyczne, powigkszone po otrzymaniu
stopnia doktora nauk technicznych, a takze przedstawione do oceny osiggniccie naukowe
w postaci monotematycznego cyklu publikacji, sa wystarczajace w Swietle wymagan
stawianych kandydatom do stopnia naukowego doktlora habilitowanego nauk inzynieryjno-
technicznych. Osiggniecia te wymagaly od Habilitanta szerokie] i wszechstronne] wiedzy
7 zakresu projektowania ukladow mechatronicznych, robotyki, ale takze klasycznej mechaniki
i inzynierii materialowej. Kandydat wykazal si¢ ponadprzecietnymi umigjetnosciami
dotyczgeymi modelowania ukladéw wielodziedzinowych oraz planowania i wykonywania
cksperymentow takze zastosowaniem nowoczesnych bezkontaktowych technik pomiarowych.
Kandydat prezentuje duzg aktywnos¢ we wspolpracy z osrodkami naukowymi w kraju i za
granicg. Nalezy zaznaczy¢ dobra dzialalnoéé organizacyjna i dydaktyczng, zwlaszeza
angazowanie studentéow w prace naukowe. Jego dzialalno$¢ naukowa charakteryzuje
multidyscyplinarnoéé i zaangazowanie w uprawianym kierunku badan.

Przedlozony do oceny monotematyczny cykl publikacji pt.: .,.Opracowanie innowacyjnych
struktur rozeiggliwych umozliwiajgeych adaptacyjna zmiang sztywnosci do zastosowan
w robotyce migkkiej i elektronice noszonej” dokumentuje osiggnigeie naukowe kandydata.
Wplyw tego osiagniecia na dyscypline naukowa inZynieria mechaniczna potwierdzaja wysokie
parametry bibliometryczne publikacji wehodzacych w sklad cyklu, zaproszenia do wygloszenia
plenarnych referatow konferencyjnych oraz uzyskane patenty. Slabsza strong Kandydata jest
wspolpraca z przemyslem. lecz nalezy mie¢ przekonanie, ze aktualnosé¢ prezentowane]
tematyki badan wraz z aktywnoscig 1 otwarto$cia na wspotprace Kandydata poprawia takze ten
obszar.

Wyrazam opinig, e dorobek naukowy Habilitanta zgromadzony po otrzymaniu stopnia
doktora wraz z osiggni¢ciem naukowyim, wnosza istotny wkiad w rozwaj dyscypliny InZynieria
mechaniczna, a Kandydat wykazuje aktywno$é naukowa i1 projekiowg. Spelnia on zatem
wymagania, jakic osobom ubiegajacym si¢ o nadanie stopnia naukowego doktora
habilitowanego stawia ustawa z dnia 20 lipca 2018 r. — Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce
(Dz. U. z 2023 r. poz. 742), z uwzglednieniem pdzniejszych zmian. W zwiazku z powyzszym
wnioskuj¢ o dopuszezenie dra inz. Piotra Bartkowskiego do dalszych czynnosci
w postepowaniu habilitacyjnym, zwigzanych z nadaniem stopnia naukowego doktora
habilitowanego.



