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WPLYNELO o “Pll'otok()jfz posifedzenia Komisji Habilitacyjnej
z dnia 11 lutego 2020 .

poswigConego podjeciu uchwaty zawierajgcej opinie w sprawie nadania lub odmowy nadania
przez Rade Dyscypliny Automatyka, Elektronika i Elektrotechnika Politechniki Poznariskiej
stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk technicznych (odpowiadajgce dziedzinie nauk inzynieryjno-
technicznych) w dyscyplinie automatyka i robotyka (odpowiadajace dyscyplinie automatyka, elektronika i
elektrotechnika)
W postgpowania wszczetym na wniosek dr. inz. Dominika Beltera

1.  Informacje ogélne

Komisja Habilitacyjna powotana przez Centralng Komisje ds. Stopni i Tytutéw w dniu 08.11.2019 r. w sktadzie:

1. Prof. dr hab. inz. Krzysztof Koztowski przewodniczacy

2. Dr hab. inz. Konrad Urbariski sekretarz

3. Prof. dr hab. inz. Bogdan Kwolek recenzent (wyznaczony przez Rade Wydziatu/ Instytutu)

4. Prof. dr hab. inz. Adam Borkowski recenzent

5. Prof. dr hab. inz. Teresa Zieliriska recenzent

6. Dr hab. inz. Barbara Siemigtkowska, prof. PW cztonek Komisji (wyznaczony przez Rade Wydziatu/Instytutu)
7. Dr hab. inz. Elzbieta Roszkowska, prof. P.Wr. cztonek Komisji

odbyta w dniu 11 lutego 2020 r. zamkniete posiedzenie poswigcone podjeciu uchwaty zawierajacej opinie w sprawie
nadania lub odmowy nadania przez Rade Dyscypliny Automatyka, Elektronika | Elektrotechnika Politechniki Poznariskiej
stopnia doktora habilitowanego doktorowi inz. Dominikowi Belterowi. Posiedzenie odbyto sie w siedzibie Wydziatu
Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Politechniki Poznariskiej. W posiedzeniu wzieli udziat wszyscy cztonkowie Komisji.

Przewodniczacy Komisji Habilitacyjnej otworzyt posiedzenie witajgc cztonkdéw Komisji. Stwierdzit prawomocnoéé
posiedzenia i przedstawit planowany porzgdek obrad. Przypomniat, ze na wniosek prof. A. Borkowskiego zostat zaproszony
na obrady Komisji Habilitant w celu przeprowadzenie rozmowy, a Habilitant przyjat zaproszenie.

Przewodniczacy zaproponowat nastepujacy porzadek obrad Komisji:

1. Przedstawienie recenzji przez Recenzentdw i jesli w recenzji zawarto watpliwosci, uzasadniajgce zaproszenie
Habilitanta, prezentacja recenzji powinna sie koriczy¢ sprecyzowaniem tych watpliwosci,

2. Przedstawienie opinii przez pozostatych Cztonkdw Komisji i ewentualne zakoriczenie ich wykazem watpliwosci,
3. Dyskusja i sporzadzenie wykazu pytan do kandydata,

4. Zaproszenie Kandydata i przedstawienie pytan,

5. Wyjasnienia Kandydata i dyskusja z Recenzentami i pozostatymi Cztonkami Komisji,

6. Po opuszczeniu sali przez Kandydata - dyskusja i podjecie uchwaty.

Przewodniczacy zwrdcit do wszystkich Cztonkdéw Komisji z pytaniem czy ich zdaniem nie istniejg zadne okolicznosci
wskazujgce na mozliwod¢ wystapienia watpliwosci odnosnie ich bezstronnosci w przedmiotowym postepowaniu.
Przewodniczgcy Komisji stwierdzit, ze dokumentacja dotyczaca postepowania habilitacyjnego jest przygotowana zgodnie z
obowigzujacymi przepisami i od strony formalnej nie budzi zadnych zastrzezen.

Cztonkowie Komisji, w odpowiedzi na pytanie Przewodniczgcego, potwierdzili, ze zapoznali sie z petng dokumentacja
dotyczacy postgpowania habilitacyjnego dra inz. Dominika Beltera, zawierajacg w szczegdlnosci autoreferat, prezentujacy
miedzy innymi osiggniecie naukowe zatytutowane "Percepcja, planowanie i sterowanie ruchem robota kroczgcego
poruszajgcego sie po nieréwnym terenie”, wykaz publikacji naukowych, informacje na temat osiggnie¢ dydaktycznych i
sprawowanej opiece naukowej, wspotpracy z instytucjami i towarzystwami naukowymi, odbytych stazach, dziatalnosci
popularyzujgcej nauke, jak réwniez z wszystkimi recenzjami.

Cztonkowie Komisji nie zgtosili zadnych uwag, odnosnie brakéw w dokumentacji dorobku.



Nastepnie Przewodniczacy Komisji przedstawit harmonogram dotychczasowego przebiegu postepowania zgodnie z tabela:

Data

Czynnos$¢ w postepowaniu o nadanie doktora habilitowanego

dr. inz. Dominka Beltera

stopnia

25.04.2019 r. —data
ztozenia podania
przez dr. inz.

D. Beltera.
29.04.2019 r. —data
wptywu podania do
CK (data wszczecia
postepowania)

Dr inz. Dominik Belter ztozyt wniosek do Centralnej Komisji ds. Stopni i Tytutéw o wszczecie
postepowania o nadanie stopnia doktora habilitowanego w dyscyplinie automatyka i robotyka, ze
wskazaniem Rady Wydziatu Elektrycznego Politechniki Poznariskiej, jako jednostki do
przeprowadzenia tego postepowania.

19.06.2019 .

Kolegium dziekariskie przedstawito propozycje trzech cztonkdw Komisji w osobach:

1. dr. hab. inz. Bogdana Kwolka, prof.z Akademii Gérniczo-Hutniczej im. Stanistawa Staszica w
Krakowie jako recenzenta,

2. dr hab. Barbary Siemigtkowskiej, prof. nadzw. z Politechniki Warszawskiej jako cztonka Komisji,
3. dr. hab. inz. Konrada Urbarskiego z Politechniki Poznaniskiej jako sekretarza Komisji.

24.06.2019 r. — data
pisma CK
25.06.2019 r. — data
wptywu pisma do
Dziekana WE

Centralna Komisja ds. Stopni i Tytutéw zwrécita sie do Rady Wydziatu Elektrycznego Politechniki
Poznarskiej zataczajac wniosek Habilitanta wraz z dokumentacjg zapisang na elektronicznym
nos$niku danych, z prosba o podjecie uchwat w sprawie zgody na przeprowadzenie postepowania
habilitacyjnego oraz w sprawie wyznaczenia trzech cztonkéw Komisji Habilitacyjne;j.

25.06.2019r.

Rada Wydziatu Elektrycznego Politechniki Poznariskiej podjeta uchwate w sprawie wyrazenia zgody

na przeprowadzenie postepowania habilitacyjnego oraz uchwate w sprawie wyznaczenia trzech

cztonkdw Komisji Habilitacyjnej w osobach (po wczesniejszym wystuchaniu referatu wygtoszonego

przez kandydata w dn. 26.03.2019 r.):

1. dr. hab. inz. Bogdana Kwolka, prof. z Akademii Gérniczo-Hutniczej im. Stanistawa Staszica w
Krakowie jako recenzenta,

2. dr hab. Barbary Siemigtkowskiej, prof. nadzw. z Politechniki Warszawskiej jako cztonka Komisji,

3. dr. hab. inz. Konrada Urbariskiego z Politechniki Poznaniskiej jako sekretarza Komisji.

27.11.2019 r. — data
wptywu pisma do
Dziekana WE PP

Centralna Komisja ds. Stopni i Tytutéw informuje, ze w dniu 29.04.2019 r. wszczeta postepowanie
habilitacyjne dr. inz. Dominika Beltera i w dniu 08.11.2019 r. powotata Komisje Habilitacyjng w
sktadzie:

. Dr hab. inz. Elzbieta Roszkowska, prof. P.Wr.
. Dr hab. Barbara Siemigtkowska, prof. PW

cztonek Komisji
cztonek Komisji

1. Prof. dr hab. inz. Krzysztof Koztowski przewodniczacy

2. Dr hab. inz. Konrad Urbarski sekretarz

3. Prof. dr hab. inz. Bogdan Kwolek recenzent (tytuf nadany w paZdzierniku 2019 r.)
4. Prof. dr hab. inz. Adam Borkowski recenzent

5. Prof. dr hab. inz. Teresa Zieliriska recenzent
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Dziekan, w porozumieniu z przewodniczagcym, przekazat wszystkim Recenzentom oraz pozostatym
Cztonkom Komisji Habilitacyjnej dokumentacje wniosku, z prosbg o opracowanie recenzji oraz

02.12.2019r.

opinii w sprawie nadania lub odmowy nadania stopnia doktora habilitowanego.

Whptyniecie ostatniej recenzji do Dziekana Wydziatu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki
21.01.2020rr. . L P

Politechniki Poznaniskiej.
23.01.2020. Wystanie wszystkich recenzji Cztonkom Komisji Habilitacyjne;j.
29.01.2020 . Wyznaczenie terminu posiedzenia Komisji Habilitacyjnej na dziert 11.02.2020r.

Wystanie do Habilitanta zaproszenia na posiedzenie Komisji Habilitacyjnej w celu udzielenia
29.01.2020 . gt foi o it . .

wyjasnien odnosnie osiggnie¢ naukowych i plandw naukowych.
11.02.2020 . POSIEDZENIE Komisji Habilitacyjnej po$wiecone podjeciu uchwaty zawierajacej opinie w sprawie

nadania lub odmowy nadania dr. inz. Dominikowi Belterowi stopnia doktora habilitowanego.




Z przedstawionego harmonogramu wynika, ze postgpowanie, w ramach ktérego dziata Komisja Habilitacyjna zostato
wszczete po dniu wejscia w zycie Ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce i jest prowadzone po
dniu 30.09.2019 r. przez organ habilitujgcy — Rade Dyscypliny Automatyka, Elektronika i Elektrotechnika Politechniki
Poznariskiej i toczy si¢ na podstawie art. 179 ust. 2 i ust.3 pkt 2b Ustawy z dnia 3 lipca 2018 r. Przepisy wprowadzajqce
ustawe - Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. z dnia 30 sierpnia 2018 r., poz. 1669 z pézn. zm.), zgodnie z ktérym
postepowanie przebiega na zasadach dotychczasowych. Stad przywotany przepis bedzie stanowi¢ jedng z podstaw
prawnych uchwaty Komisji Habilitacyjnej, zgodnie z ktdrg stopieri zostanie nadany przez wymieniony organ habilitujgcy w
dziedzinie i dyscyplinie wg nowej klasyfikacji okreslonej w Rozporzadzeniu Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyiszego z dnia
20 wrzesnia 2018 r. Uchwata Komisji Habilitacyjnej musi zatem dotyczy¢ dziedziny i dyscypliny wskazanej w pismie CK
informujagcym o powotaniu Komisji habilitacyjnej i jesli s3 to nazwy wg wniosku kandydata (nazwy dotychczasowe,
okreslone w Rozporzadzeniu Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyiszego z roku 2011) nalezy poda¢ nazwy dotychczasowe i
dodac ,odpowiadajace dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych i dyscyplinie automatyka, elektronika i elektrotechnika”,
wg nowej klasyfikacji (wg Rozporzadzenia MNiSW z 2018 roku).
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P Omoéwienie recenzji i opinii czlonkéw Komisji

Przewodniczacy Komisji otworzyt dyskusje na temat oceny dorobku naukowego Habilitanta w zakresie dyscypliny
wnioskowanej, ktdrej dotyczy postepowanie, oraz oceny Jego pozostatych osiaggnieé, $wiadczacych o aktywnosci naukowej
i zawodowej. Udzielit gtosu Recenzentom, proszac o przedstawienie swoich recenzji. Zaznaczyt, ze recenzje muszg zawieraé
jednoznaczne stwierdzenia, czy osiggniecia kandydata wnosza znaczny wktad w rozwdj wnioskowanej dyscypliny naukowe;j,
co jest wymogiem ustawowym.

Pierwsza gtos zabrata prof. dr hab. inz. Teresa Zieliiska. Na wstepie stwierdzita, ze to jest dobra habilitacja, a autoreferat
oraz o$wiadczenia wspdtautoréw sg spéjne i jednoznacznego okreélaja, co byto oryginalnym i wytacznym wktadem pracy
Habilitanta. Osiggnigcia naukowe Habilitanta wykazujg znaczny wptyw na rozwdj dyscypliny naukowej. Ponadto Habilitant
wykazuje sig istotng aktywnoscig naukowg. Do waznych osiggnie¢ Habilitanta zaliczono opracowanie i przetestowanie
metod budowy map otoczenia w czasie rzeczywistym na podstawie informacji dostarczonych z czujnikéw, opracowanie i
przetestowanie metod planowania $ciezek robotéw kroczacych z wykorzystaniem utworzonych map, opracowanie i
przetestowanie metod planowania punktéw stapnie¢ w czasie rzeczywistym. Podobnie wysoko zostata oceniona dziatalnog¢
organizacyjna Habilitanta. Profesor T. Zieliiska zwrdcita uwage na to, ze dziatalnoé¢ dydaktyczna jest dostateczna.
Podsumowujac, prof. T.Zielinska stwierdzita, ze dobrze ocenia dorobek publikacyjny i jako$¢ prac badawczych
Habilitanta, jak réwniez dobrze ocenia dziatalno$¢ w zakresie prowadzenia oraz uczestnictwa w projektach badawczych.
Dorobek Habilitanta obejmujacy poza publikacyjng aktywno$¢ naukowa zostata oceniona bardzo dobrze, a catkowity
dorobek doktora inz. Dominika Beltera spetnia wymagania do nadania stopnia doktora habilitowanego.

Nastepnie swoja recenzjg przedstawit prof. dr hab. inz. Adam Borkowski. Na wstepie stwierdzit, ze to jedna z lepszych prac
habilitacyjnych, z jakimi miat do czynienia. Wyrazit tez opinig, ze Habilitant powinien poprzesta¢ na zgtoszeniu jako
osiggnigcie naukowe tylko indeksowanych publikacji. Profesor A. Borkowski zwrécit tez uwage na to, ze liczba cytowan
$wiadczy o zainteresowaniu $rodowiska propozycjami Habilitanta. Profesor zauwazyt, ze przedstawiony cykl prac oraz
wybrane publikacje, niewchodzace w sktad wskazanego osiggniecia naukowo-badawczego, pokazuja, ze dr inz. Dominik
Belter posiada oryginalny dorobek naukowy dotyczacy sterowania robotami mobilnymi. Dorobek ten zostat
udokumentowany warto$ciowymi publikacjami i pracami o charakterze wdrozeniowym. Ponadto, Habilitant moze wykazaé
sig pewnym zakresem wspétpracy miedzynarodowej i wystarczajgcym doéwiadczeniem dydaktycznym.

Podsumowujac, prof. A. Borkowski stwierdzit, ze dorobek dra inz. Dominika Beltera spetnia wymagania odnosnych
przepiséw, dotyczacych nadania stopnia naukowego doktora habilitowanego w dyscyplinie automatyka i robotyka.

Nastepnie gtos zabrat prof. dr hab. ini. Bogdan Kwolek stwierdzajac, Ze jest to wartoéciowa habilitacja. Zwrdcit uwage na
to, ze na osiagnigcie naukowe skfadajg sie dwie autorskie prace oraz dziesie¢ wspétautorskich prac. Majac na uwadze, ze
jednym z kryteriéw oceny jest umiejetno$¢ pracy samodzielnej, nalezy doceni¢, ze prace samodzielne zostaty przedstawione
i 53 to wartosciowe prace. Profesor B. Kwolek zauwazyt, ze-skuteczno$é wybranych zaproponowanych metod weryfikowana
byta przez niezalezne laboratoria. Ocenit wspdtprace miedzynarodows jako wyrézniajaca. Profesor ocenit, ze przedstawiono
w osiggnigciu naukowym oryginalne metody stanowigce pewng catos¢. Wyniki zostaty opublikowane w dobrych miejscach,
nie tylko w czasopismach ale i na waznych konferencjach. Profesor powiedziat, ze przedstawiona praca prezentuje wiele
wartosciowych aspektéw, m.in. pasje badawcza, popularyzowanie nauki i prace ze studentami. Ztozona dokumentacja
habilitacyjna wyréznia sie kilkkoma aspektami, takimi jak staranno$¢ dokumentacji, czy znaczacy dorobek.

Podsumowujac, prof. B.Kwolek stwierdzit, ze przedstawiony przez dra inz. Dominika Beltera cykl powigzanych
tematycznie publikacji stanowi istotne osiggniecie naukowe oraz spetnia ustawowe i zwyczajowe wymagania stawiane
habilitantom w dyscyplinie Automatyka i Robotyka.

Przewodniczacy podzigkowat recenzentom za szczegétowe omdwienie swoich recenzji. Nastepnie zwrdcit sie do pozostatych
Cztonkéw Komisji o przedstawienie swoich opinii 0 wniosku.



Przewodniczacy oddat gtos dr hab. Barbarze Siemigtkowskiej, prof. PW, ktéra odniosta sie do znaczenia eksperymentu w
prezentowanym osiagnigciu. Jako wazne ocenita, ze oprdcz istotnej wartosci teoretycznej przedstawionych prac, bardzo
duze znaczenie ma rozbudowana cze$¢ eksperymentalna. W osiagnieciu wykazano, ze zaproponowane rozwigzania
umozliwiajg skuteczne przemieszczanie sie robota w nieznanym otoczeniu i nieréwnej powierzchni. Szeroki zakres prac i
poziom publikacji zostat przez Profesor B. Siemigtkowska oceniony bardzo wysoko. Profesor pozytywnie ocenita aparat
matematyczny wykorzystany w osiggnigciu, a badania okreslita jako dobrze przemyélane. Zwrécita takze uwage na cze$é
dotyczaca adaptacyjnego planowania i realizacji trasy, uwazajac jg za najcenniejsza.

Podsumowujac, Profesor B.Siemigtkowska ocenita dziatalnoéé dydaktyczng i popularyzatorska Habilitanta jako
wyrdzniajaca. Profesor stwierdzita, ze osiggniecia naukowe, dydaktyczne i organizacyjne Habilitanta spetniajg stawiane
przez Ustawe o stopniach naukowych i tytule naukowym oraz o stopniach i tytule w zakresie sztuki z 14 marca 2003 roku
(tj. Dz. U. z 2017 r., poz. 1789) wymogi dotyczace nadania tytutu doktora habilitowanego, a osiagniecia i dziatalnosé
naukowa dra inz. Dominika Beltera stanowig znaczny wktad w rozwéj automatyki i robotyki.

Nastepnie gfos zabrata dr hab. inz. Elzbieta Roszkowska, prof. P.Wr., ktéra stwierdzita, ze 12 publikacji sktadajacych sie na
osiggnigcie naukowe stanowi cykl obejmujacy szereg zagadnien badawczych, zwigzanych z zapewnieniem autonomicznego
ruchu robota w badanym $rodowisku. Gtéwnym osiggnieciem Habilitanta jest opracowanie i eksperymentalna weryfikacja
spéjnej metodologii konstrukcji mapy nieréwnego terenu oraz planowania $ciezki robota kroczacego i jego ruchu, ktére
bazujg na biezacej informacji z czujnikéw. Kontynuujac, Profesor E. Roszkowska wyrazita opinie, ze podobnie wysoko nalezy
ocenic¢ aktywno$c badawcza Habilitanta, ktéra wyraza sie jego czynnym udziatem w zewnetrznie finansowanych projektach.
Podsumowujac, Profesor E. Roszkowska ocenita dorobek doktora inzyniera Dominika Beltera jako w petni wystarczajacy
do dopuszczenia go do nastepnego etapu procedury habilitacyjnej.

Nastepnie gtos zabrat dr hab. inz. Konrad Urbaniski, ktory stwierdzit, ze Habilitant w prezentowanym osiggnieciu naukowym
przedstawia autorskie podejécie do zagadnieri dotyczacych planowania ruchu robota kroczacego oraz percepcji terenu, a
istotnym elementem badan byta eksperymentalna weryfikacja wynikéw uzyskanych drogg analityczng. Zwrécit uwage na
stosunkowo wysoki indeks Hirscha réwny 9, wysoka liczbe cytowan w bazie Web of Science, a takie dziatalnos¢
popularyzatorska. Podsumowujgc dr Urbarski stwierdzit, ze dorobek naukowy Habilitanta jest oryginalny i wartoéciowy, a
przedstawione osiggniecie naukowe oraz aktywnos$¢ naukowa oraz dziatalno$¢ dydaktyczna Habilitanta spetniajg wymogi
stawiane kandydatom o ubieganie sie o stopieri doktora habilitowanego.

Biorgc powyisze pod uwage, dr K. Urbariski wyrazit poparcie wniosku w sprawie nadania dr. inz. Dominikowi Belterowi
stopnia naukowego doktora habilitowanego.

Jako ostatni, gfos w tej sprawie zabrat Przewodniczacy, prof. dr hab. Krzysztof Koztowski. Na wstepie, Profesor stwierdzit,
ze ocenia pozytywnie dokonania Habilitanta. Nastepnie Profesor K. Koztowski zwrdcit uwage na to, ze Habilitant wyraznie
stosuje techniki, tzw. miekkie do rozwigzywania postawionych przez siebie zadan, a takie wykazuje sie sporg intuicjg w
zakresie przeprowadzonych eksperymentéw, ktére potrafi zrealizowaé skutecznie w zakresie stawianych celéw. Profesor
zauwaiyt, ze prace prowadzone przez Habilitanta cieszg sig zainteresowaniem w $rodowisku robotycznym, na co wskazuja
wskazniki bibliometryczne dotyczace wszystkich opublikowanych przez Niego prac - w tym sensie jest to tematyka lezgca w
gtéwnym nurcie publikacyjnym. Podkredlit jednak, ze Habilitant zawsze interesowat sie technikami, ktére wykorzystuje w
badaniach i nie ma tutaj mowy o jakichkolwiek zainteresowaniach koniunkturalnych. Profesor zwrdcit tez uwage na to, ze
Habilitant nie zajmuje sie technikami analitycznymi takimi jak teoria stabilnosci Lapunowa czy geometria rézniczkowa, ktére
sq tez wykorzystywane do metod planowania i sterowania maszynami kroczgcymi. Habilitant w zaden sposéb nie odnosi sie
do wspomnianych powy:ej technik. Nastepnie Profesor K. Koztowski oznajmit, ze do osiggnie¢ naukowych dotyczacych cyklu
publikacji naleza metody adaptacyjnego planowania ruchu robota, metoda budowy mapy wysokosciowej, lokalizacja robota
kroczacego za pomoca systemu wizyjnego i odometrii, zadania planowania ruchu z wykorzystaniem semantyki robota czy
tez polepszenie dokfadnosci metody SLAM poprzez zastosowanie modeli niepewnosci pomiaréw. Trudno tutaj jednak
dopatrze¢ sie wynikéw podstawowych w teorii sterowania, czy tez pewnych uogélnieri wynikajgcych z eksperymentéw
klasyfikujacych sie jako wyniki teoretyczne.

Podsumowujac prof. K. Koztowski oznajmit, ze bedzie wnioskowaé o przyjecie i nadanie stopnia doktora habilitowanego
w dyscyplinie automatyka i robotyka, obecnie automatyka, elektronika i elektrotechnika dr. inz. Dominikowi Belterowi.

Zamykajac te cze$¢ posiedzenia Przewodniczacy zwrdcit sie do cztonkéw Komisji z zapytaniem, czy kto$ jeszcze chciatby
zabra¢ gtos. W zwigzku z brakiem dalszych gtoséw, Przewodniczacy stwierdzit, ze dyskusje uwaza za zamkniets. Po
przedstawieniu recenzji i opinii przewodniczacy zaprosit Habilitanta.

3.  Rozmowa z Habilitantem i dyskusja

Po przywitaniu Habilitanta i przedstawieniu Cztonkéw Komisji, Przewodniczacy poprosit Habilitanta o udzielanie odpowiedzi
na pytania i uwagi, ktére zostaty sformutowane przez Cztonkéw Komisji.



Jako pierwsza o odpowiedzi na nastepujace pytania poprosita prof. dr hab. inz. Teresa Zielifiska:

1. Co jest szczegdlnego w badaniach Habilitanta dotyczacych rozpoznawania otoczenia, co jest autorskiego?

Habilitant odpowiedziat, ze unikatowy jest na przyktad sposob klasyfikacji otoczenia. W odrdznieniu od wiekszosci prac, do
okreslenia kategorii terenu wykorzystywana jest bezposrednio reprezentacja 3D, a nie obraz z kamery. Dzieki temu robot
okresla rodzaj terenu na podstawie danych skumulowanych w mapie.

2. Jaka metoda jest wykorzystywana do planowania chodu robota kroczacego?

Habilitant odpowiedziat, ze do planowania ruchu wykorzystany jest planer A*, ktdry zgrubnie okresla Sciezke ruchu do celu.
Wykorzystuje on zgrubnq informacje o uksztattowaniu i o rodzaju terenu. Do precyzyjnego planowania stuzy metoda oparta
o planner RRT.

3. Czy zaproponowana szybko$¢ budowania mapy jest wystarczajgca?

W odpowiedzi Habilitant potwierdzit, ze jest wystarczajgca, modut budowy mapy dziata z czestotliwosciq 1 Hz, robot nie
porusza sie zbyt szybko tak wiec szybkos¢ budowy mapy nie stanowi problemu. Szybkos¢ rozpoznawania otoczenia pozwala
wykorzystac metode réwniez w szybszych robotach.

4. Czy jest analizowany dead-lock?
Habilitant potwierdzil, ze jest analizowany; brane sq sytuacje dead-lock wynikajqce z ograniczeri kinematycznych, kolizji i
stabilnosci statycznej. -

5. Z jakich czujnikéw pochodza dane wykorzystywane do wnioskowania o zmianie rodzaju chodu w zaleznosci od profilu
terenu?

Odpowiadajqgc Habilitant stwierdzit, ze w systemie wykorzystywane sq wszystkie zainstalowane czujniki: kamera RGB-D,
jednostka inercyjna AHRS, czujniki kontaktu zamontowane w stopach oraz enkodery w ztqczach robota.

6. Czy antropomorficzna struktura robota to poprawne okreslenie w kontekécie analizowanego robota?
Habilitant wyjasnit, ze takie nazewnictwo wynika z notacji zastosowanej w ksigzce Mark W. Spong, Seth Hutchinson, and M.
Vidyasagar. Nie jest jednak to najlepsze okreslenie, poniewaz moze by¢ mylqgce.

7. Czego dotyczy margines kinematyczny?
W odpowiedzi Habilitant stwierdzit, ze margines kinematyczny dotyczy wszystkich ndg maszyny kroczqcej i jest okreslony
Jjako odlegtosc¢ pomigdzy aktualnym potozeniem stopy, a najblizszym punktem na granicy przestrzeni roboczej kazdej nogi.

8. Co oznacza uzyte przez Habilitanta okreslenie ,,szumy w pomiarze katow’’?

Habilitant odpowiedzial, ze okreslenie to dotyczy w zasadzie nie szumow pomiarowych lecz odnosi sie do ograniczonej
rozdzielczosci czujnikéw wykorzystujgcych potencjometr. Niedoktadnosci propagujq sie jednak przez taricuch kinematyczny i
majq znaczqcy wptyw na estymowany ruch robota.

9. Co to znaczy termin ,lepsza rejestracja lokalizacji” uzyty przez Habilitanta?
Habilitant wyjasnif, ze okreslenie to odnosi sie do mniejszej wartosci bfedu ATE RMSE dla proponowanej metody w
poréwnaniu z metodq referencyjng (ORB-SLAM?2).

10. Jakie jest kryterium optymalizacja postury?
W odpowiedzi Habilitant wyjasnit, ze podczas optymalizacji postury maksymalizowany jest margines kinematyczny catego
robota. Margines kinematyczny robota zdefiniowany jest natomiast jako minimaina odlegfos¢ pomiedzy aktualnym
potozeniem stdp, a najblizszym punktem na granicy przestrzeni roboczej kazdej nogi.

11. Co jest nowoscig pierwszej publikacji (z listy publikacji z osiggniecia naukowego) wzgledem doktoratu?
Habilitant wyjasnit, ze w artykule opublikowanym w czasopismie JAMRIS wskazano trzy elementy nowe, ktdre poszerzajgq
metode zaproponowanq w doktoracie:

- formalne zdefiniowanie metody optymalizacji postury robota

- formalne zdefiniowanie optymalizacji i marginesu kinematycznego nogi w fazie przenoszenia

- formalne zdefiniowanie wygtadzania sciezki jako problemu optymalizacji.
Dzieki zaproponowanym metodom robot moze pokonywac wieksze przeszkody niz za pomocq metody zaproponowanej w
doktoracie i jego ruch jest bardziej ptynny.

12. Co mozna powiedzie¢ o konflikcie pomiedzy wymagana predkoscig a momentem rozwijanym przez silnik w odniesieniu
do silnikéw napedzajacych ruch ndg maszyn kroczacych?

Odpowiadajqgc Habilitant stwierdzit, iz w badanej maszynie kroczqcej konflikt taki wystepuje, jednak nie byt przedmiotem
uwagi.

13. Jakie plany ma Habilitant na dalsza dziatalno$¢ naukowa?
Habilitant odpowiedziat, ze w przysztosci skoncentruje swoje badania na percepcji robotéw kroczgcych, a takze robotéw
mobilno-manipulacyjnych.



Nastepnie pytania zadat prof. dr hab. inz. Adam Borkowski:

1. Czy byty podejmowane préby decentralizacji sterowania oraz czy byty préby przeniesienia wnioskowania na poszczegdlne
nogi?

W odpowiedzi Habilitant stwierdzil, ze czesciowo byty, poniewaz sterownik poktadowy robota oblicza kinematyke, a
komputer planuje ruch i przetwarza dane z kamery RGB-D.

2. Dlaczego wkiad autorski nie jest powigzany z kolejnoscig nazwisk autoréw w jednej z prac osiggniecia?
Habilitant odpowiedziat, ze wynika to z tego, ze w niektdrych artykutach stosowano kolejnos¢ alfabetyczng, w innych byt
powiqzany z wktadem, a w jeszcze innych z funkcjq.

Kolejne pytania zadat prof. dr hab. inz. Bogdan Kwolek:

1. Jaka optymalizacja byta wykorzystywana w badaniach — statyczna, czy dynamiczna?
Habilitant odpowiedziat, ze w badaniach wykorzystano optymalizacje statyczng.

2. Jaki jest wptyw opdinien w analizowanym procesie sterowania?
Odpowiadajqc Habilitant stwierdzil, ze nie brano opdznieri pod uwage, poniewaz robot poruszat sie bardzo wolno i nie
odgrywaty one znaczqcej roli. Ten sposéb poruszania nie jest jednak wydajny energetycznie.

Nastepnie dr hab. inz. Elzbieta Roszkowska, prof. P.Wr. zapytata, czy potrzebna jest duza moc obliczeniowa do realizacji
obliczert mapy?

Habilitant odpowiedziat, ze tak. Wyjasni, ze badaniach wykorzystania wytqcznie obliczenia na procesorze, jednak mimo to
uzyskano wystarczajqcq czestotliwos¢ odswiezania mapy (1 Hz).

Jako ostatni, pytania zadat prof. dr hab. inz. Krzysztof Koztowski:

1. Czy w kontekscie przeprowadzonych badan, stosujgc okreslone narzedzia do okreslonego zadania mozna uogdini¢
otrzymane wyniki?
Habilitant stwierdzit, ze tak. Pokazano to na przyktadzie robota czteronoznego ANYmal i robota dwunoznego Atlas.

2. Czy poza aspektami praktycznymi mozna przedstawi¢ wktad naukowy?

Habilitant wyjasnit, ze tak: we wniosku habilitacyjnym podkreslony zostat element praktyczny prowadzonych prac. Za kazdg
opublikowanq pracq kryje sie jednak nowa metoda lub rozszerzenie istniejqcych metod naukowych. By¢ moze nie zostato to
wystarczajqco podkreslone we wniosku.

Po opuszczeniu przez Habilitanta pomieszczenia, w ktérym obradowata Komisja Habilitacyjna, Przewodniczacy poprosit
Cztonkéw Komisji o ustosunkowanie sie do przebiegu rozmowy. Cztonkowie Komisji jednoznacznie uznali, ze udzielone
przez Habilitanta odpowiedzi sg satysfakcjonujgce.

4.  Podsumowanie i podjecie uchwaly

Po zakoriczeniu dyskusji Przewodniczacy Komisji stwierdzit, ze nie ma przeszkéd, aby przystapi¢ do gtosowania nad uchwata,
zawierajgca opinig Komisji Habilitacyjnej. Po dokonaniu podsumowania dotychczasowych obrad Komisji Przewodniczacy
wyjasnit, ze w gtosowaniu przedstawi wniosek w brzmieniu ,kto z Czfonkéw Komisji uwaza, ze osiggniecia i dorobek
kandydata zastugujq na oceng pozytywnq” i jesli tak postawiony wniosek uzyska poparcie bedzie to znaczylo, ze Komisja
Habilitacyjna podjgta uchwate zawierajaca pozytywng opinie w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego doktorowi
inzynierowi Dominikowi Belterowi. Uchwata bedzie zatytutowana: ,uchwala w sprawie nadania stopnia doktora
habilitowanego”.



Wyijasnit, ze jesli glosowanie wykaze brak poparcia dla przedstawionego wniosku, bedzie to znaczyto automatycznie, ze
Komisja wyraza opinie negatywng odnosnie nadania Kandydatowi stopnia doktora habilitowanego, a uchwata bedzie miata
tre$¢ zawierajgcg opinie negatywng o dorobku i osiggnieciach kandydata i bedzie zatytutowana ,uchwata w sprawie
odmowy nadania stopnia doktora habilitowanego”.

Wyjasnit tez, ze uchwata podjeta przez Komisje Habilitacyjng musi zawiera¢ uzasadnienie rozpoczynajgce sie od podania
wyniku gtosowania, co w przypadku uchwaty zawierajgcej opinie negatywng bedzie wymagato uzycia sformutowania
»whiosek za pozytywng opinig osiggnie¢ i dorobku kandydata nie uzyskat poparcia (.......gtoséw ,za”; ..... gtoséw , przeciw” i
..... gloséw ,,wstrzymujacych sie”).

Przewodniczgcy przypomniat, ze gtosowanie odbedzie sie na zasadzie zwyktej wigkszosci gtoséw (gtoséw ,za” wiecej niz
gloséw ,przeciw”, bez uwzglednienia gtoséw ,wstrzymujgcych sig”). Zaapelowat, aby dajac wyraz swojej kompetencji
merytorycznej, wymaganej od wszystkich Cztonkéw Komisji Habilitacyjnej, w miare moiliwoséci nie oddawaé gtoséw
»~wstrzymujacych sie”. Wyjasnit tez, ze przy braku gtoséw ,wstrzymujacych sie”, uzyskany wynik gtosowania nie tylko w
sposob niebudzacy watpliwosci oddaje stanowisko Komisji, ale jest jednoznaczny przy interpretacji wyniku wg zasady
podejmowania uchwat bezwzgledng wigkszoscig gtosow (gtoséw ,za” wiecej niz suma gtoséw ,przeciw” i
»wstrzymujacych sie”). Nastepnie poinformowat, ze we wniosku wszczynajacym postepowanie Habilitant nie wnidst pro$by
o gtosowanie w trybie tajnym.

Przewodniczgcy poinformowat, ze w przypadku gtosowania w trybie jawnym, nie ma potrzeby powotywania komisji
skrutacyjnej. Nastgpnie poprosit Cztonkéw Komisji Habilitacyjnej o oddanie gtoséw w trybie jawnym przez podniesienie reki.
Zaznaczyt, ze w protokole zostanie zamieszczona tabela, w ktdrej bedg zaznaczone gtosy oddane przez poszczegdlnych
Cztonkéw Komisji, potwierdzone podpisami.

Przewodniczacy stwierdzit, ze w wyniku przeprowadzonego gtosowania jawnego uchwata zawierajgca pozytywna opinie
w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego dr. inz. Dominikowi Belterowi zostata przyjeta 7 (siedmioma) gtosami
»za”, 0 (zero) glosami ,,przeciw” i 0 (zero) gtosami ,,wstrzymujacymi sie” i stata sie prawomocna w chwili jej podjecia.

Protokét z przebiegu gtosowania stanowi zatgcznik do niniejszego protokotu.

Sekretarz Przewodniczqcy
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Komisji Habilitacyjnej
z dnia 11 lutego 2020 r.
powolanej w postgpowaniu habilitacyjnym wszez¢tym na wniosek
dra inz Dominika Beltera
zawierajgca opini¢ w sprawie nadania Kandydatowi stopnia doktora habilitowanego
w dziedzinie nauk technicznych w dyscyplinie automatyka i robotyka

(odpowiadajacych dziedzinie nauk iniynieryjno-technicznych i dyscyplinie automatyka, elektronika i
elektrotechnika wg nowej klasyfikacji)

§1

Dzialajac na podstawie art. 179 ust. 2|i ust. 3 pkt 2b Ustawy z dnia 3 lipca 2018 r. Przepisy wprowadzajgce ustawe —
Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U. z dnia 30 sierpnia 2018 r., poz. 1669 z pézn. zm. ), w zwigzku art. 18a ust. 8
Ustawy z dnia 14 marca 2003 roku o stopniach naukowych i tytule naukowym oraz o stopniach i tytule w zakresie sztuki (Dz.
U. 22003 r. nr 65, poz. 595 z p6zn. zm.) i Rozporzadzeniem Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 19 stycznia 2018
roku w sprawie szczegélowego trybu i warunkéw przeprowadzania czynnosci w przewodach doktorskich, postgpowaniu
habilitacyjnym oraz w postgpowaniu o nadanie tytutu profesora, komisja habilitacyjna powotana przez Centralna Komisjg ds.
Stopni i Tytutéw zgodnie z pismem nr BCK-VI-L-10503/2019 z dnia 8 listopada 2019 (dane pisma CK informujgcego o
powotaniu komisji habilitacyjnej) po zapoznaniu si¢ z recenzjami i z autoreferatem, a takze po przeprowadzeniu rozmowy z
Kandydatem stwierdza, ze aktywno$¢ naukowa oraz osiggnigcia naukowe dra iniz. Dominika Beltera zatytulowane
.Percepcja, planowanie i sterowanie ruchem robota kroczgcego poruszajgcego si¢ po nieré6wnym terenie” stanowia
znaczny wklad w rozwoj dyscypliny naukowej automatyka i robotyka i wyraza pozytywna opini¢ w sprawie nadania
dr. inz. Dominikowi Belterowi stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk technicznych , w dyscyplinie naukowej
automatyka i robotyka odpowiadajacych dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych i dyscyplinie automatyka, elektronika i
elektrotechnika wg klasyfikacji okreslonej w Rozporzadzeniu Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z 2018 roku.

Uzasadnienie:
1. Centralna Komisja ds. Stopni i Tytutéw wszczeta postepowanie habilitacyjne w dniu 8 listopada 2019 r.

2. Recenzje o dorobku naukowym i aktywno$ci naukowej doktora inz. Dominika Beltera, sporzadzone przez trzech
Recenzentow majg jednoznacznie pozytywne konkluzje.

3. Osiagniecie naukowe zatytutowane ,,Percepcja, planowanie i sterowanie ruchem robota kroczgcego poruszajgcego si¢ po
nierédwnym terenie” (12 publikacji, w tym 7 w czasopismach z listy JCR) oraz pozostate elementy dorobku naukowego, a w
szczegolnosci

= opublikowanie 1 rozdziatu w monografii,

= autorstwo lub wspétautorstwo 31 referatow opublikowanych w materiatach konferencji krajowych i zagranicznych, w
tym najbardziej znaczacych konferencji $wiatowych ICRA oraz IROS,

= wysokie wskazniki bibliometryczne wedlug Web of Science Core Collection (sumaryczny 2-letni Impact Factor dla
czasopism z listy publikacji: IF =17.181 indeks Hirscha=9 (11 na dzien 31.12.2019); liczba cytowan: 333 - w tym 183
bez autocytowan),

wnosza znaczny wkiad Habilitanta w rozwdj dyscypliny automatyka i robotyka odpowiadajacej dyscyplinie automatyka,
elektronika i elektrotechnika wg nowej klasyfikacji,

4. Dorobek w zakresie dziatalnosci dydaktycznej i popularyzatorskiej oraz wspétpracy migdzynarodowej, obejmujacy m.in.
takie elementy jak:

= udziat w 5 programach europejskich, migdzynarodowych, krajowych

= kierowanie 5 projektami badawczymi oraz udziat tacznie w 12 projektach a takze udziat w 2 konsorcjach,

= udziat w konferencjach migdzynarodowych i w 4 komitetach organizacyjnych tych konferencji

= otrzymane nagrody i wyrdznienia: Best Paper Award , Industrial Robot Innovation Award - Highly Commended
paper na konferencji migdzynarodowej, nagroda Polskiego Stowarzyszenia Sztucznej Inteligencji za rozprawg
doktorska, nagrody za dziatalno$¢ naukowg JM Rektora PP,

= udzial w komitecie redakcyjnym czasopisma z listy JCR \

= staze w zagranicznych lub krajowych osrodkach naukowych lub akademickich: CTU Prague oraz University of
Birmingham

= opieka naukowa nad 3 doktorantami a takze petnienie funkcji promotora pomocniczego,

= prowadzenie autorskich wyktad6éw i inne osiggnig¢cia dydaktyczne, w tym kierowanie pracami dyplomowymi,

= dziatalno$¢ w zakresie popularyzacji nauki, wyrazajaca si¢ wspotpraca z kotami naukowymi,

w sposob jednoznaczny $wiadczy o wysokiej aktywnosci zawodowej Habilitanta.



§2

Uchwata wchodzi w zycie z dniem jej podjgcia.

Podpisy cztonkéw Komisji Habilitacyjne;j:

1. Prof. dr hab. inZ. Krzysztof Koztowski

2. Dr hab. inz. Konrad Urbariski sekretarz 5

3. Prof. dr hab. inz. Bogdan Kwolek recenzent

4. Prof. dr hab. inz. Adam Borkowski recenzent

5. Prof. dr hab. inz. Teresa Zieliriska ' recenzent ‘

6. Dr hab. inz. Elzbieta Roszkowska, prof. P.Wr. cztonek komisji X;)ch W f [/\,\;\

7. Dr hab. Barbara Siemigtkowska, prof. PW cztonek komisji ool




WYDZIAL AUTOMATYKL, R
ROBOTYKI | | ELEKTROTECHNIKI ‘
POLITECHNIKA POZNAN

17 -02- 2020
Glosowanie dotyczace przyjecia rozprawy habilitacyjnej”/-
WPELYNELO z dnia 11 lutego 2020 r.
powolanej w postgpowaniu habilitacyjnym wszcz¢tym na wniosek
dra inz. Dominika Beltera
zawierajaca opini¢ w sprawie nadania Kandydatowi stopnia doktora habilitowanego
w dziedzinie nauk technicznych w dyscyplinie automatyka i robotyka
(odpowiadajacych dziedzinie nauk infynieryjno-technicznych i dyscyplinie automatyka, elektronika i
elektrotechnika wg nowej klasyfikacji)

Przewodniczacy stwierdzit, ze w wyniku przeprowadzonego gtosowania jawnego uchwata
zawierajaca pozytywna opinie w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego dr. inz. Dominika
Beltera zostata przyjeta 7 glosami ,za”, 0 gtosami ,,przeciw” i 0 gtosami ,wstrzymujacymi sie” i stata
sie prawomocna w chwili jej podjecia.

Gtosy oddane przez cztonkdw Komisji Habilitacyjnej, zaznaczone znakiem X, zawiera ponizsza tabela:

- | Cztonkowie Komisji Habilitacyjnej »ZA” | ,PRZECIW” | ,WSTRZ.” podpis**’
1. | prof. dr hab. inz. Krzysztof Koztowski X

2. | dr hab. inz. Konrad Urbanski X

3. | prof. dr hab. inz. Bogdan Kwolek X

4. | prof. dr hab. inz. Adam Borkowski X

5. | prof. dr hab. inz. Teresa Zielinska X ‘

6. | dr hab. inz. Elzbieta Roszkowska, prof. ¥

P.Wr.
7. | dr hab. Barbara Siemigtkowska, prof. ,

PW

Komisja stwierdza, ze okres pomiedzy otrzymaniem recenzji do chwili przedtozenia niniejszego
protokotu Przewodniczagcemu Rady Naukowej Dyscypliny nie przekracza 21 dni.



1. Prof. dr hab. inz. Krzysztof Koztowski
2. Dr hab. inz. Konrad Urbariski

3. Prof. dr hab. inz. Bogdan Kwolek !
4. Prof. dr hab. inz. Adam Borkowski

5. Prof. dr hab. inz. Teresa Zielinska
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7. Dr hab. Barbara Siemigtkowska, prof. PW

. Dr hab. inz. Elzbieta Roszkowska, prof. P.Wr.
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