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RECENZJA
osiagniecia naukowego oraz istotnej aktywnosci naukowej
DR. INZ. DOMINIKA DAMIANA PISARSKIEGO
w zwiagzku z wnioskiem o nadanie stopnia doktora habilitowanego
w dziedzinie NAUK INZYNIERYJNO-TECHNICZNYCH

w dyscyplinie INZYNIERIA MECHANICZNA

1. Podstawa opracowania

Zgodnie z art. 219 ust. 1 ustawy z dnia 20 lipca 2018 1. - Prawo o szkolnictwie
wyzszym i nauce (Dz.U. 2022 poz. 574 - tekst ujednolicony obwieszczeniem Marszatka
Sejmu Rzeczypospolitej Polskiej z dnia 3 marca 2022 r.) w sprawie Stopni i tytutéw
w systemie szkolnictwa wyzszego i nauki przedstawiam recenzje zawierajacg oceng
osiggniecia naukowego DR. INZ. DOMINIKA DAMIANA PISARSKIEGO zatrudnionego na
stanowisku adiunkta w Instytucie Podstawowych Probleméw Techniki Polskie] Akademii
Nauk w Warszawie.

Recenzja zostala opracowana na podstawie Uchwaly nr 5/H/2022 Rady Naukowe;j
Instytutu Podstawowych Probleméw Techniki PAN z dn. 26.05.2022 1.

2. Sylwetka zawodowa Habilitanta

DR INZ. DOMINIK PISARSKI jest absolwentem Wydziatu Inzynierii Mechanicznej
i Robotyki Akademii Gérniczo-Hutniczej w Krakowie, ktory ukonczyt w 2006 r. uzyskujac
tytul magistra inzyniera w zakresie dyscypliny automatyka i robotyka.

W latach 2007-11 byt doktorantem w Instytucie Podstawowych Problemow Techniki
PAN pod opieka naukowa PROF. DR. HAB. INZ. CZESLAWA BAJERA. Ten etap dziatalnosci
badawcze] zwienczyl obrong dysertacji doktorskiej pt. "Semi-active control system for
trajectory optimization of a moving load on an elastic continuum’, ktora stala si¢ podstawa do
uzyskania w 2012 r. w IPPT PAN stopnia doktora nauk technicznych w dyscyplinie naukowe;j
mechanika. W latach 2011-14 byt doktorantem w INRIA Grenoble - Rhone-Alpes, uzyskujac
powtérnie stopiefi doktora nauk technicznych, tym razem W dyscyplinie automatyka
przemystowa (2014); rozprawa doktorska pt. ,,Collaborative ramp metering conirol:
Application to Grenoble South Ring” pod promotorstwem PROF. DR. HAB. INZ. CARLOSA
CANUDAS-DE-WIT. W 2013 r. odbyl czteromiesigczny staz naukowy jako doktorant




wizytujacy w  Uniwersytecie Kalifornijskim (University of California) w Berkeley.
W czerwcu 2014 r. podjgt prace na stanowisku adiunkta w Instytucie Podstawowych
Probleméw Techniki PAN, ktorg kontynuuje do chwili obecnej.

3. Ocena dorobku naukowego

3.1 Ogolna charakterystyka

Dziatalno$¢ badawcza DR. INZ. DOMINIKA PISARSKIEGO po uzyskaniu stopni doktora
nauk technicznych dotyczy problematyki aktywnego i polaktywnego sterowania drganiami
uktadéw mechanicznych poddanych dynamicznym wymuszeniom impulsowym lub
obcigzeniom o dilugim przebiegu czasowym. Aplikujgc rozproszone i adaptacyjne metody
sterowania, Habilitant postugiwatl si¢ dwuliniowymi réwnaniami  dynamicznymi
w odniesieniu do uktadéw kontroli drgan z zastosowaniem materiatéw inteligentnych.

Zgodnie z danymi zamieszczonymi w wykazie opublikowanych prac, dorobek
naukowy Habilitanta obejmuje 25 autorskich i wspotautorskich publikacji w czasopismach
indeksowanych w bazie Journal Citation Reports (JCR), sposrod ktorych 23 prace powstaly
po zakonczeniu doktoratu. Monotematyczny cykl publikacji, przedlozony jako osiggnigcie
naukowe, obejmuje 8 pozycji.

Sumaryczny wskaznik oddziatywania (impact factor - IF) wszystkich prac Habilitanta
szacowany w odniesieniu do dat poszczegolnych publikacji i uzyskany po zakonczeniu
doktoratu wynosi 64.72. Uwzgledniajac prace wezesniejsze wskaznik ten jest rowny 66.883.

Dorobek naukowy DR. INZ. DOMINIKA PISARSKIEGO uzupetniaja:

— 1 wspotautorska monografia,

— 4 wspotautorskie rozdzialy w monografiach wydanych przez oficyny krajowe
(3 rozdziaty) i Springera (1 rozdziat),

— 26 referatéw wygloszonych samodzielnie i przez wspotautoréw w trakcie konferencji
miedzynarodowych i krajowych.

Zakres zainteresowan naukowych Habilitanta obejmuje metody thumienia drgan
uktadéw mechanicznych przy zastosowaniu sterowania rozproszonego i adaptacyjnego.
Prowadzac badania w odniesieniu do elementarnych zlozonych uktadéow mechanicznych,
Habilitant uzasadnia teze, ze opracowane metody mogg by¢ skutecznie aplikowane
w sterowaniu systemow wielkoskalowych typu konstrukeje 1 urzgdzenia inzynierskie.

Drgania mechaniczne mogg by¢ przyczyna niepozadanych zjawisk wptywajacych
niekorzystnie nie tylko na poszczegélne elementy sktadowe zespotéw maszynowych
i konstrukeji, ale takze na cato$¢ obiektu. Drgania zakidcaja prawidlowe dzialania maszyn
uniemozliwiajgc przeprowadzanie precyzyjnych operacji technologicznych, sa przyczyng
powstawania zmiennych naprezen w elementach maszyn przez co doprowadzaja do zniszczen
o charakterze zmeczeniowym, wywolujg szybsze zuzycie elementéw, a takze wptywaja na
$rodowisko min. poprzez niepozadany hatas. Tlumienie drgan mechanicznych jest zadaniem
nie tylko o duzym znaczeniu praktycznym, ale rowniez stanowi powazne wyzwanie badawcze
ze wzgledu na zlozono$¢ tego procesu w konkretnych obiektach inzynierskich. Nalezy wigc
uznaé, ze badania DR.INZ. DOMINIKA PISARSKIEGO majg istotne aspekty poznawcze

i aplikacyjne. \



3.2 Ocena osiagniecia naukowego (monotematycznego cyklu publikacji)

DR INZ. DOMINIK PISARSKI ~ przedlozyl  jako  swoje  osiagnigcie  naukowe
monotematyczny cykl o$miu publikacji zatytulowany ,.Nowoczesne metody sterowania
adaptacyjnego i rozproszonego do ttumienia drgar konstrukcji”.

Oceniany cykl powigzanych tematycznie artykutow naukowych obejmuje nastepujace
prace opublikowane w latach 2017-20:

1. Pisarski D., Szmidt T., Konowrocki R., Decentralized semi-active structural vibration
control based on optimal system modelling, Structural Conirol and Health Monitoring,
Vol.27, No.11, 1-20, 2020,

2. Pisarski D., Konowrocki R., Jankowski L., Scalable distributed optimal control of
vibrating modular structures, Structural Control and Health Monitoring, Vol.27, No .4,
1-21, 2020.

3. Wasilewski M., Pisarski D., Adaptive semi-active control of a beam structure subjected
to a moving load traversing with time-varying velocity, Journal of Sound and Vibration,
Vol.481, 1-20, 2020.

4, Pisarski D., Myélinski A., Suboptimal distributed state-feedback control of semi-active
vibrating systems, Journal of Sound and Vibration, Vol.443, 637-651, 2019.

5. Wasilewski M., Pisarski D., Bajer C.I., Adaptive optimal control for seismically excited
structures, Automation in Construction, Vol.106, 102885-1-18, 2019.

6. Pisarski D., Decentralized stabilization of semi-active vibrating structures, Mechanical
Systems and Signal Processing, Vol.100, 694-705, 2018.

7. Pisarski D., Konowrocki R., Szmidt T., Dynamics and optimal control of an
electromagnetically actuated cantilever pipe conveying fluid, Journal of Sound and
Vibration, Vol.432, 420-436, 2018.

8. Pisarski D., Myglifiski A., Online adaptive algorithm for optimal control of structures
subjected to travelling loads, Optimal Control Applications and Methods, Vol.38, No.6,
1168-1186, 2017.

Habilitant nie podal szacunkowego procentowego udziatu wlasnego w pracach
wspolautorskich, opisujac jedynie merytoryczny zakres badan i czynnosci wykonanych przez
wszystkich wspotautorow kazdej z publikacji wraz ze stosownymi os$wiadczeniami. Liczba
autoréw prac wspolnych waha si¢ od 2 do 3, przy czym dwoch autoréw wystepuje w trzech
pracach, a trzech autoréw wykazano w czterech publikacjach. Nazwiska autoréw
umieszczane w nagtéwku artykuléw nie s podawane alfabetycznie, lecz najprawdopodobniej
zgodnie ze wspélnie ustalong partycypacja merytoryczng. Wszystkie prace zostaly
opublikowane w prestizowych czasopismach naukowych o miedzynarodowym uznaniu
potwierdzonym wskaznikami bibliometrycznymi.

Sterowanie adaptacyjne dotyczy szeregu metod umozliwiajacych automatyczne
dostrajanie sterownikéw w czasie rzeczywistym w celu osiggniecia lub utrzymywania
okre$lonego poziomu stanu obiektu, gdy parametry jego modelu dynamicznego sa nieznane
lub zmieniaja si¢ w czasie. Model dynamiczny moze by¢ identyfikowany na podstawie
pomiaréw parametrow  wejsciowych i wyjéciowych otrzymywanych na drodze
cksperymentalnej w algorytmach petli otwartej lub zamknietej. W ten sposéb przyjmuje sig,
7e dostrajanie kontrolera odbywa si¢ w trakcie pozyskiwania danych z uktadu w czasie
rzeczywistym. Sposob procedowania informacji dostrajajacych sterownik w celu uzyskania
oczekiwanej wydajnosci znamionuje rézne techniki adaptacyjne. Sterowanie adaptacyjne
nalezy uznaé za proces nieliniowy poniewaz parametry kontrolera zaleza od pomiaréw




zmiennych obiektu gromadzonych w petli adaptacyjnej lub jako nieliniowy proces
stochastyczny z niekompletnymi danymi czastkowymi.

Sterowanie rozmyte jest szczegélnie efektywne w odniesieniu do ztozonych
nieliniowych nieprecyzyjnie definiowalnych proceséw, dla ktérych modele standardowe sa
niewystarczajace badz niemozliwe do zastosowania. Z kolei sformulowanie procesu
sterowania rozmytego jest czesto bardzo ztozone i czasochionne. Problemy wielowymiarowe
wymagajg zwykle implementacji systemow sterowania o duzej liczbie danych wejsciowych
i wyjsciowych. Stad istnieje potrzeba opracowywania wydajnych i systematycznych metod
pozyskiwania danych i ich syntetyzowania w trakcie sterowania. Uczenie w nieznanym
srodowisku, szezegdlnie autonomiczne lub nienadzorowane uczenie jest podstawowym
komponentem kazdego systemu inteligentnego. Zdolnosé pozyskiwania nowych informacji,
ich procesowanie oraz powigkszanie percepcji i pojemnogci systemu to niezbgdne cechy
determinujace wydajno$é kazdego systemu autonomicznego. Taki system powinien mie¢
zdolnoéé do uczenia si¢ w okolicznosciach nieoczekiwanych na drodze rozpoznawania
podobienstwa i klasyfikacji zdarzenia dzigki nabytym poprzednim do$wiadczeniom oraz
uogblniania, ekstrapolowania 1 stosowania poprzednich rozwigzan lub antycypowania
nowego rozwigzania problemu w sytuacji wezesniej nie odnotowanej przez system.

Efektywne, inteligentne systemy typu adaptacyjnego sterowania rozmytego zdolne do
uczenia w trakcie pozyskiwania danych procesowych, a nastgpnie generowania zbiorow zasad
sterowania i ich ciaglego dostosowywania podczas ewoluowania procesu sg przedmiotem
badahi w wielu oérodkach naukowych ze szczegdlnym odniesieniem do metod taczacych
mozliwosci uczenia sieci neuronowych ze sterowaniem rozmytym. Z tego wzglgdu uwazam,
7e tematyka badah w zakresie metod tlumienia drgan mechanicznych uktadéw belkowych
przy uzyciu sterowania rozproszonego i adaptacyjnego podjetych przez DR. INZ. DOMINIKA
PISARSKIEGO jest aktualna, wazna naukowo i ma jednoznaczne walory aplikacyjne.

Sterowanie rozproszone w odniesieniu do belki wspornikowej podpartej na czterech
aktuatorach  elektromagnetycznych jako potaktywnego uktadu modutowego byto
przedmiotem pracy [2]. Uniwersalnos¢ zastosowanej metody sterowania jest zwigzana
zuktadami mechanicznymi, w ktérych mozna wyizolowa¢ sterowane indywidualnie
i wzajemnie komunikujgce si¢ sprzezone podukiady dynamiczne. W rozwazanym przypadku
funkcje sterowania poszczegdlnych sitownikéw byly aktualizowane w czasie rzeczywistym
by korygowaé sily sprzggajace poszczegélne poduktady i w efekcie zapewni¢ optymalne
sterowanie w procesie ttumienia. Nalezy zauwazy¢, ze zaproponowana metoda sterowania
rozproszonego okazata si¢ prawie identycznie efektywna jak strategia standardowego
sterowania scentralizowanego.

W pracy [6] Habilitant przeprowadzil badania w zakresie sterowania rozZproszonego
do tlumienia drgan ukladu dwoch belek wspornikowych polgczonych ze sobg pigcioma
pétaktywnymi blokami elastomerowymi o parametrach sztywnosci 1 thumienia, ktore mozna
modyfikowa¢ przez operowanie zmiennym polem magnetycznym. Elastomery
magnetoreologiczne sg stosowane jako takie materialy inteligentne, ktérych wiasciwosci
reologiczne s3 wrazliwe na obecne pole magnetyczne. W przypadku rozwazanego uktadu
dwubelkowego, energia mechaniczna jest dysypowana na skutek deformacji elementow
elastomerowych o kontrolowanych parametrach. Réwnania ruchu uktadu zapisano na
podstawie teorii Bernoulliego-Eulera, a do rozwigzania postuzono si¢ metodg elementow
skoficzonych. Niezaleznie od tego, ze przy zastosowane] metodzie stabilizacji drgan
wykorzystuje sie jedynie dane o stanach lokalnych ukladu, jej efektywnosé zdecydowanie
przewyzsza pasywna metode thumienia i jest poréwnywalna ze skutecznoscig w przypadku
sterowania scentralizowanego. Proponowana metoda moze by¢ uogdlniana na klasg uktadow,
ktére zachowania dynamiczne sg opisywane przez dynamiczne réwnania dwuliniowe.
Kontynuacja bada w podanym wyzej zakresie byla przedmiotem pracy [4], ktéra dotyczyla




uktadu belkowego sprzezonego przy zastosowaniu trzech elementow z elastomeru
megnetoreologicznego. Habilitant zademonstrowat sterowanie suboptymalne, ktére jest
oparte o rozwigzanie zadania sterowania optymalnego ze skonczonym horyzontem czasu.
Metoda ta zostala zastosowana przy stabilizacji drgan badanego ukiadu, a otrzymane
przebiegi czasowe odpowiedzi poréwnano z tymi jakie uzyskano stosujgc metody
scentralizowanego sterowania optymalnego oraz sterowania rozproszonego zaproponowanego
w pracy [6].

W pracy [1] Habilitant zaproponowal pétaktywng metodg zdecentralizowang do
thumienia drgan belki osadzonej przegubowo z dodatkowym podparciem przez uklad
aktuatoréw. Sily generowane w identycznych aktuatorach byty liniowo zalezne od zmiennych
sterujgcych. Do dyskretyzacji modelu opisanego dwuliniowym réwnaniem rézniczkowym
czastkowym zastosowano metodg Galerkina. Wydajnosé metody weryfikowano przez
eksperymenty numeryczne prezentujace oczekiwane zaleznoéci miedzy funkcjami sterowania
a zmiennymi stanu w odniesieniu do belki z czterema sterownikami. W proponowane;j
strategii kazdy aktuator jest kontrolowany przez indywidualny sterownik dysponujacy danymi
z jednego sensora stanu. Wyniki poréwnywano z tymi jakie otrzymano przy zastosowaniu
strategii zdecentralizowanej PAR oraz strategii scentralizowanej, gdy sterownik otrzymujac
dane z dziewigciu sensoréw i operuje czterema aktuatorami. Wykazano, ze metoda
zdecentralizowana, jakkolwiek dysponuje ograniczonymi informacjami stanu, w znaczacy
sposob polepsza thumienie uktadu w odniesieniu do wyzszych postaci drgan. Zaproponowana
metoda aranzacji modulowej ukladu sterujgcego moze by¢ stosowana do kontroli drgan
uktadéw mechanicznych o wiekszych wymiarach kompatybilnych z rozmiarami aktuatorow.

Praca [3] dotyczy quasi optymalnej metody sterowania tlumieniem drgan belki
przegubowo podpartej poddanej obcigzeniu ruchomemu. Zar6wno predkosé, jak i polozenie
masy ruchomej jest zalezne od czasu i moga by¢ wyznaczane czujnikiem laserowym. Za
stabilizacje drgan belki odpowiada uktad potaktywnych thumikow ze sprezynami o stalej
sztywnosci. Badania sg kontynuacjg badan opisanych w pracy [8], w ktorej opisano metode
optymalnego  sterowania adaptacyjnego ze sptzezeniem zwrotnym, bazujacg na
konfrontowaniu optymalnych trajektorii referencyjnych stanu z trajektoriami aktualnymi ko-
stanu determinowanymi przy stalych predkosciach poruszajgcej sig masy. Celem obu prac
bylo opracowanie algorytmu umozliwiajgcego optymalne sterowanie tlumieniem w czasie
rzeczywistym zaleznie od mierzonej szybkosci obcigzenia, a takze szacowanie calkowitego
ugiecia belki i ugiecia w miejscu przyktadanego obcigzenia.

Badania w zakresie stabilizacji drgan ukladéw poddanych dziataniu wymuszenia
zewnetrznego w odniesieniu do modelu 22-pigtrowego budynku metodg optymalnego
sterowania aktywnego z zastosowaniem sitownikéw hydraulicznych przy zastosowaniu
regulatora liniowo-kwadratowego zawiera praca [5]. Dwa warianty optymalizacji dotyczyly
skoficzonego i nieskonczonego horyzontu czasowego, ktory charakteryzuje si¢ znacznie
mniejszym nakfadem obliczeniowym, ale zapewnia poréwnywalng skutecznos¢ stabilizacji.
Nowosciag zaproponowanej metody sterowania adaptacyjnego bylo opracowanie modelu
dynamicznego liniowego, ktéry uwzglednia wplyw zmiennego w czasie wymuszenia
pochodzacego od wstrzaséw podioza. Analiza wynikéw obliczen numerycznych dowiodla
skutecznodci opracowanej metody stabilizacji, ktéra przewyzszata inne referencyjne metody
prezentowane w badaniach.

Redukcja drgah samowzbudnych prowadzacych do zjawiska flatteru w rurach
z przeptywajgcym ptynem byla przedmiotem badaf opisanych w pracy [7]. Idea stabilizacji
polegala na zastosowaniu elektromagnesoéw oddzialywujacych na dwie aluminiowe plytki
zamocowane do rury i poruszajace si¢ wraz z nig prostopadle do generowanego pola
magnetycznego indukujgcego w plytkach prady wirowe. Celem stabilizacji na podstawie
opracowanego algorytmu kontroli optymalnej do minimalizowania energii potencjalnej rury




i energii elektrycznej aktuatoréw, byto ograniczanie amplitudy drgan oraz zwiekszenie
predkosci przeplywu bez wywolywania niestabilnoéci dynamicznej ukladu.

DR INZ. DOMINIK PISARSKI prowadzac wiasne badania naukowe otrzymat szereg
oryginalnych wynikow, za ktére nalezy uznac:

— opracowanie polaktywnej strategii zdecentralizowanej do tlumienia drgan
7z zastosowaniem aranzacji modutowej uktadu sterujacego, pozwalajace] na
kontrolowanie urzadzenia wykonawczego przez indywidualny sterownik
dysponujgcy danymi z jednego sensora stanu (metoda o znaczenie
wydajniejszym procesie obliczeniowym od metody scentralizowane;j),

— opracowanie algorytméw numerycznych do optymalnego sterowania uktadow
opisanych roéwnaniami rézniczkowymi czastkowymi, co umozliwito
stworzenie kodéw programowania do rozwigzywania szerokiej klasy
eliptycznych i parabolicznych problemow sterowania optymalnego,

— opracowanie metody suboptymalnego sterowania rozproszonego struktur
potaktywnych,

_ zastosowanie modelu autoregresyjnego do biezacego prognozowania sii
oddzialywania miedzy modulami zlozonego ukiadu mechanicznego
w metodzie skalowalnego optymalnego sterowania rozproszonego,

— przeprowadzenie analizy wplywu architektury systeméw sterowania na
efektywno$é stabilizacji drgan wybranych struktur mechanicznych,

— sformulowanie problemu sterowania optymalnego w problemie tlumienia
drgan samowzbudnych oraz sformutowanie warunku stabilizacji flatterowego
uktadu niezachowawczego,

— skuteczne zaimplementowanie opracowanych strategii i metod sterowania do
eksperymentéw numerycznych stabilizowania drgan rdéznowymiarowych
struktur mechanicznych.

Moja podstawowa uwaga dotyczgca omawianego dorobku naukowego zwigzana jest
z faktem, 7ze projektujac urzadzenia sterujgce drganiami mechanicznymi ukladow
inzynierskich i opracowujgc metody kontroli drgan nalezy bra¢ pod uwage mozliwos¢
weryfikacji eksperymentalnej na obiektach rzeczywistych, Brak takiej weryfikacji moze
budzi¢ uzasadnione watpliwosci zaréwno wsrod badaczy przedmiotu, jak réwniez inzynierow
praktykéw co do skutecznosci proponowanych rozwigzan. Wysoka oceng recenzowanego
osiagniecia naukowego obniza takze fakt, ze tylko jedna publikacja naukowa cyklu jest
samodzielng pracg Habilitanta. Niezaleznie od istotnego merytorycznego udziatu
DR. INZ. DOMINIKA PISARSKIEGO we  wszystkich —artykutach, potwierdzonego przez
wspotautoréw, w dorobku kandydata na samodzielnego ‘ pracownika naukowego powinny
znalezé sie 2-3 pozycje autorskie opublikowane w renomowanym wydawnictwie. Przy braku
lub matej liczbie samodzielnych artykutow, najwlasciwszym rozwigzaniem byloby
przygotowanie przez Habilitanta autorskiej monografii, ktéra moglaby stanowi¢ omdwienie
badah wiasnych i jednoznacznie podkresli¢ wiasne osiagniecia na tle bardzo bogatego
i wszechstronnego dorobku innych badaczy w ramach tematyki obejmujgce] prezentowany
cykl publikacji.

Wskazane uwagi nie zmieniaja mojej wysokiej oceny poziomu badan naukowych
zaprezentowanych ~w  cyklu  publikacji stanowigcych  osiagniecie naukowe
DR. INZ. DOMINIKA PISARSKIEGO. Stad w podsumowaniu stwierdzam, Ze majac na




uwadze wymogi jakie s3 stawiane kandydatom do stopnia doktora habilitowanego, czyli
stworzenie oryginalnego wkladu do ogélnoswiatowego dorobku naukowego
w dyscyplinie ingynieria mechaniczna, osiagni¢cie naukowe DR. INZ. DOMINIKA
PISARSKIEGO uznaje za odpowiednie do ubiegania si¢ 0 wnioskowany stopien naukowy.

3.3 Inna istotna dzialalno§¢ naukowo-badawcza, popularyzacja nauki oraz
wspolpraca mi¢dzynarodowa

W ramach istotnej dzialalnosci naukowej DR.INZ. DOMINIKA PISARSKIEGO bez
uwzgledniania artykulow stanowigcych cykl monotematyczny, prowadzonej po uzyskaniu
stopnia doktora nauk technicznych w 2012 r. mozna wyréznic:

— wspblautorstwo publikacji naukowych w czasopismach znajdujacych si¢ w bazie
Journal Citation Reports (JCR) - 15 prac,
1 wspétautorska monografie i 3 rozdziaty w monografiach,
referaty wygloszone i zamieszczone materiatach konferencji miedzynarodowych
i krajowych - 25 pozycji,
kierowanie badz udziat w krajowych i migdzynarodowych programach badawczych.

Obecnie Habilitant aktywnie uczestniczy w 3 projektach badawczych, a w okresie
poprzednim brat udzial w 13 projektach badawczych krajowych i zagranicznych, min.
w programach Narodowego Centrum Badan iRozwoju oraz Komisji Europejskiej (7th
Framework Programme for Research and Technological Development), w tym:

projekcie finansowanym przez Narodowe Centrum Nauki w ramach programu
SONATA 13 (2017/26/D/ST8/00883), "Adaptacyjne rozproszone ttumienie drgan
konstrukcji modutowych" - kierownik projektu, 2018 - do dzisiay,

~ projekcie finansowanym przez Narodowe Centrum Nauki w ramach programu OPUS
13 (2017/25/B/ST8/01800), " Metody dynamicznej rekonfiguracji w zagadnieniach
sterowania konstrukcjami: opracowanie nowych algorytmow sterowania i weryfikacja
ich efektywnosci " - wykonaweca projektu, 2018 - do dzisiaj,

— projekcie finansowanym przez Agencje Rozwoju Przedsiebiorczos$ci w ramach
programu Bony na Innowacje dla MSP (POIR.02.03.02-24- 0074/19), "Intelligent
Went - modul ekspertowy do systemu diagnostyczno- monitorujgcego przeznaczonego
do  monitorowania  przemyslowych — wentylatoréw  napedzanych  silnikami
elektrycznymi” - wykonawca projektu, 2019 - do dzisiaj,

— projekcie finansowanym przez Fundacj¢ na rzecz Nauki Polskiej w ramach programu
HOMING PLUS (2013-8/11), " Real-time distributed adaptation of structures
subjected to travelling loads" - kierownik projektu, 2014-15,

— projekcie finansowanym przez Komisje Europejskg w ramach Framework Programme
7, Network of Excellence, " Highly-complex and networked control systems
(HYCON2)" - wykonawca projektu, 2011-14.

W ramach dziatalnosci inzynierskiej po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych,
DR INZ. DOMINIK PISARSKI byl wspélautorem 2 patentéw oraz 7 zgloszeh patentowych.
Uczestniczyl w realizacji dwoch projektow badawczo-rozwojowych na zlecenie podmiotow
z sektora gospodarczego.
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Habilitant jest autorem i wspétautorem fgcznie 25 publikacji w wydawnictwach
konferencyjnych, w tym 22 po uzyskaniu stopnia naukowego doktora. Publikacje te tacza sie
7z wystapieniami na konferencjach krajowych i zagranicznych, co nalezy uzna¢ za dzialalnosc
popularyzujaca wiedzg. Byl dwukrotnie organizatorem sesji konferencyjnych, a takze byl
czlonkiem komitetu naukowego podczas 24 Francusko-Polskiego Seminarium Mecha-
nicznego, Warszawa, 2016.

DR INZ. DOMINIK PISARSKI wspdtpracowat z zagranicznymi instytucjami naukowymi.
W latach 2011-14 byl doktorantem w INRIA Grenoble - Rhdne-Alpes, gdzie w 2014r.
zrealizowal druga prace doktorskg w ramach projektu europejskiego HYCON?2 - Highly-
complex and networked control systems, Network of Excellence, Framework Programme 7,
pt. ,,Collaborative ramp metering control: Application to Grenoble South Ring” pod
promotorstwem PROF. DR. HAB. INZ. CARLOSA CANUDAS-DE-WIT. W 2013 1. odbyl
czteromiesieczny staz naukowy jako doktorant wizytujacy w Uniwersytecie Kalifornijskim
(University of California) w Berkeley. Wspéipracowat z Dr. Fabio Morbidi z Université de
Picardie Jules Verne, Amiens, Francja) w zakresie rozwoju platformy numerycznej do
prognozowania i optymalizacji ruchu pojazddéw po autostradach w ramach Grenoble Traffic
Lab.

Aktywno$¢ naukowa Habilitanta byta realizowana takze w ramach wspolpracy z DR.
HAB. INZ. ANDRZEJEM MYSLINSKIM, prof. Instytutu Badan Systemowych Polskiej Akademii
Nauk w Warszawie. Efektem wspélpracy byly min. dwie pozycje w ramach
monotematycznego cyklu publikacji przedstawionego jako osiagnigcie naukowe Habilitanta.

Habilitant opracowywat recenzje artykuléw do prestizowych czasopism naukowych
takich wydawnictw jak: IEEE Control Systems Society, Elsevier, Springer, SAGE, IPPT PAN
a wéréd nich do: IEEE Transactions on Automatic Control, IEEE Transactions on Control
Systems Technology, —IEEE Transactions on Control of Networked Systems, IEEE
Transactions on Intelligent Transportation Systems, IEEE Transactions on Vehicular
Technology, Journal of Sound and Vibration, Control Engineering Practice, Engineering
Failure Analysis, Soil Dynamics and Earthquake Engineering, Journal of Vibration and
Control, Archive of Applied Mechanics oraz Archives of Mechanics.

DR INZ. DOMINIK PISARSKI pelnit funkcje promotora pomocniczego pracy doktorskiej
MGR. INZ. MACIEJIA WASILEWSKIEGO zatytulowane] ,,Adaptive stabilization algorithms for
engineering systems subjected to change of structural parameters and excitations” (2015).

W ramach popularyzacji nauki brat trzykrotnie udziat w Festiwalach Nauki (2019-21),
odbywajacych sie corocznie w Warszawie z inicjatywy $rodowisk naukowych Uniwersytetu
Warszawskiego, Politechniki Warszawskiej i Polskiej Akademii Nauk oraz dwukrotnie
w Piknikach Naukowym Polskiego Radia i Centrum Nauki Kopernik (2018).

Reasumujac wskazane powyzej aktywnoSci moja ocena istotnej dzialalno§¢
naukowo-badawczej Habilitanta spoza zasadniczego osiagniecia naukowego jest takze
jednoznacznie pozytywna. Dorobek ten jest wystarczajaco liczebny, oryginalny
i warto§ciowy naukowo, a takze ma jednoznmaczne walory aplikacyjne. Jako istotny
wklad Habilitanta w rozwéj dyscypliny inzynieria mechaniczna mozna wskazac:

— wsp6tautorstwo metodologii pélaktywnego sterowania drganiami mechanicznymi
ramowych ukladéw pretowych przy zastosowaniu wezlow o kontrolowane;j
sztywnosci rotacyjnej umozliwiajacych sprzgganie i rozprzeganie wzajemnych
ruchéw cztonéw, kiore schodza sie w wezle. Metodologia odnosi si¢ do modeli




sterowania tlumieniem drgan lub odzyskiwania energii struktury drgaj acej przez
maksymalizacje transferu energii przy wybranej postaci drgan,

— wykonanie badan eksperymentalnych i testow numerycznych w zakresie optymalnego
polaktywnego sterowania dynamika struktury poddanej obcigzeniu ruchomemu przez
zmiane parametrow tlumienia podpor,

— wspbtautorstwo metody numerycznego rozwigzywania zagadnienia drgaf plyty
Mindlina pod ruchomym obcigzeniem inercyjnym wynikajacym z ruchu dwéch mas
poruszajgcych si¢ z duza predkoscig w przeciwnych kierunkach. Zaproponowana
metoda przy zastosowaniu czasoprzestrzennych elementow skonczonych znakomicie
nadaje si¢ do rozwigzywania i prowadzenia stosownych obliczeri numerycznych
w szeregu zadan dynamiki konstrukeji.

4 Uwagi podsumowujace ocen¢ dorobku i wniosek koncowy

DR INZ. DOMINIK PISARSKI ~ jest  wspolautorem  nowych — metod sterowania
rozproszonego i adaptacyjnego charakteryzujacych sig duza wydajnosciag obliczeniowg
przeznaczonych do tlumienia drgan mechanicznych. Metody te dotycza klasy ukladow
fizycznych  poddawanych —zmiennym wymuszeniom zewngtrznym (sitowym lub
kinematycznym) lub uktadéw o parametrach wewngtrznych zaleznych od czasu.

Dorobek publikacyjny DR.INZ. DOMINIKA PISARSKIEGO obejmuje 28 artykutow
naukowych, w tym 25 po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych w 2012 r. Wszystkie
publikacje zostaty zamieszczone w renomowanych czasopismach o ustalonej wysokiej randze
naukowej znajdujacych sie w bazie Journal Citation Reports (JCR), a wérdd nich w takich
jak: Automation in Construction, Mechanical Systems and Signal Processing, IEEE
Transactions on Control of Network Systems, Structural Control and Health Monitoring,
Meccanica oraz Journal of Sound and Vibration.

Prace DR. INZ. DOMINIKA PISARSKIEGO o lacznym wskazniku oddziatywania (impact
factor) 1F = 66.883 (przed uzyskaniem stopnia doktora nauk technicznych IF = 2.163) byly
cytowane wg bazy Web of Science 281 razy (stan na 17.01.2022r.), przy czym wigkszos¢ to
cytowania innych autoréw (173). Wskazniki bibliometryczne wg bazy Scopus przedstawiaja
sie nastepujgco: catkowita liczba cytowan - 305, liczba cytowan bez autocytowan - 190.

Indeks Hirscha publikacji Habilitanta wg obu baz wynosi k=12, co Swiadezy
zardbwno o duzej poczytnosci prac, jak réwniez o uznaniu naukowym Jego dziatalnosci
badawczej.

DR INZ. DOMINIK PISARSKI po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych wykazal
istotne doéwiadczenie zawodowe potwierdzone osiagnigciami naukowymi oraz patentami,
wdrozeniami i projektami inzynierskimi. Jest wspotautorem publikacji o wysokim poziomie
merytorycznym, ktére sg cytowane przez innych badaczy. Publikacje te, zamieszczane
w czasopismach o uznanej randze naukowej, wnosza nowe wartosci do nauk inZynieryjno-
technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna. Pokazna liczba cytowan prac Habilitanta
stanowi dowod uznania Jego aktywnosci naukowej i $wiadczy o akceptacji szerokiego
srodowiska badawczego. Wlasne osiggnigcia naukowe prezentowal na konferencjach
krajowych i zagraniczenych, jest takze czynnym recenzentem w uznanych czasopismach
naukowych. Wazne sg takze dokonanie Habilitanta w zakresie projektow badawczych
krajowych i migdzynarodowych.




Na podstawie mojej oceny zaprezentowanej w punktach 3.2 i 3.3 dotyczacej
osiggnieccia naukowego (jednotematycznego cyklu publikacji), istotnej aktywnosci
naukowej, popularyzatorskiej i wspoélpracy miedzynarodowej DR. INZ. DOMINIKA
DAMIANA PISARSKIEGO stwierdzam, ze oceniony w niniejszej recenzji dorobek
Habilitanta osiggniety po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych spelnia
wymagania okreSlone w Ustawie z dnia 20 lipca 2018r. Prawo o szkolnictwie wyiszym
i nauce (Dz. U. 7 2022 r., poz. 574, 583,655, 682, 807,1010, 1079, 1117, DZIAL V, Stopnie
i tytul w systemie szkolnictwa wyzszego i nauki).

Niniejszym popieram wniosek o nadanie stopnia doktora habilitowanego
DR. INZ. DOMINIKOWI DAMIANOWI PISARSKIEMU w dziedzinie nauk inZynieryjno-
technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.
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