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1. Ocena przedlozonego materialu dotyczacego dzialalnos$ci naukowej

Podstawe wniosku habilitacyjnego stanowi osiggnigeie przedstawione w cyklu o$miu
publikacji powigzanych tematycznie. Zbiorczy tytut cyklu to: ,,Opracowanie skalowalnych
rozproszonych algorytmow i schematow rekonfiguracji dla ukiadow zmiennoksztaltnych
realizowanych przez samorekonfigurowalne roboty modutowe”.

Cykl prac poswigcony jest pewnym wlasciwosciom rekonfigurowalnych robotoéw
modutowych. W szczegdlnosci przedmiotem zainteresowania jest ,,wspoOlpraca miliondw
gesto-upakowanych mikroskopijnych robotéw’’. Nie rozstrzygajac kwestii terminologiczne;j,
czy mamy do czynienia z pojedynczym robotem skladajacym si¢ z wielu moduldw, czy z wielu
robotow tworzgcych system wielorobotowy, prace Habilitanta dotycza przede wszystkim
wytrzymalosci tworzonych struktur oraz makroskopowych sit stabilnosci strukturalnej
powstalego urzadzenia. Moduly sktadowe moga si¢ przemieszczaé wzgledem siebie
utrzymujac staly kontakt, a ponadto posiadaja zdolnosci obliczeniowe. Algorytmy decydujg, na
podstawie obliczen dotyczacych stabilnosci strukturalnej, jaki los moze spotkac urzadzenie, w
szezegolnosei w trakcie rekonfiguracyi. Algorytmy te biorg pod uwage przede wszystkim czas
obliczen zwigzanych z wilasciwosciami mechanicznymi urzadzenia, wykorzystanie pamieci
komputera realizujgcego te obliczenia oraz intensywnos$¢ komunikacji miedzy modutami.
Urzadzenia tworzone z moduléw sferycznych wykorzystujg dwa rodzaje potaczen: silne i stabe.
Te pierwsze przeznaczone sa do przenoszenia wigkszych sil oraz sporadycznego rozlaczania,
te drugie sa mobilne, wiec umozliwiaja urzadzeniu biezaca rekonfiguracje struktury. Celem
rozwazanych struktur makroskopowych jest dziatanie przede wszystkim jako sitownikow.
Dazono do uzyskania maksymalnej sily w stosunku do objetosci urzgdzenia. Uprzednio
stosowane struktury cechowaly si¢ generowaniem sily proporcjonalnej do pola przekroju
sitownika, co redukowato udzwig tych urzadzen przy ich znacznym rozmiarze. Badano rowniez
schemat przeplywowej zmiany ksztaltu proponowanego urzadzenia przy zachowaniu
stabilnosci strukturalnej catosci. Dla prawidlowego funkcjonowania urzadzenia wymagane
bylo znalezienie maksymalnej rodziny nieprzecinajgcych sie linii przepltywu, co okazalo sie
tozsame z pewnym problemem maksymalnego przeplywu przez graf. Dla tak okreslonego
problemu udato si¢ opracowaé rozproszonag wersje algorytmu Edmondsa-Karpa. Zajmowano
si¢ ponadto rozproszonymi obliczeniami w celu oceny wytrzymatosci oraz stabilnosei struktury



na etapie planowania rekonfiguracji urzgdzenia. Teoretycznie oszacowano zlozonosc¢
obliczeniowg opracowanych algorytmoéw, a takze przeprowadzono proby dajace empiryczne
potwierdzenie tych oszacowan. Istotnym elementem rozwazan byla rozsadna skalowalnos¢
opracowanych algorytmow ze wzrostem liczby modulow. Badania prowadzone byly na bazie
analizy matematycznej oraz symulacji komputerowej. Podjete zagadnienia niewatpliwie sa
interesujgce z punktu widzenia naukowego. Zaréwno analiza teoretyczna jak i symulacje
dzialania takich hipotetycznych urzadzen sg interesujace poznawczo. Nalezy zwroci¢ uwage,
ze do przeprowadzenia badan potrzeba bylo zmodyfikowac¢ istniejace symulatory, co Autorzy
przedstawionych do oceny prac dokonali.

Prace przedstawione do oceny majg tez nieco stabsze strony. Skoncentrowano si¢ w nich na
selektywnej analizie teoretycznej, ignorujac niektére dos¢ istotne zagadnienia techniczne.
Badano przede wszystkim udzwig i stabilnos¢ hipotetycznych konstrukcji. Pomijajac wszakze
dwa inne zagadnienia o fundamentalnym znaczeniu dla ruchu postulowanych konstrukcji. Po
pierwsze, istotnym jest, jak ma by¢ dostarczona energia poruszajaca ruchome czesci
konstrukcji. Uktad napedowy ma swa specyficzng dynamike, wigec jego pominigcie moze
nadmiernie upraszczaé postulowany model. Po drugie, na ile opracowany model, pomijajacy
dynamike napedu, bedzie uzyteczny w sterowaniu tego typu urzadzen. W automatyce
zazwyczaj bazuje sie na modelu dynamiki calego obiektu sterowania, a nie tylko jego czesci.
Habilitant podkresla w swoich pracach, iz koncentruje si¢ na aspekcie algorytmicznym, a nie
na konstrukcyjnym. Niemniej jednak opracowane algorytmy bazuja na modelach
hipotetycznego urzadzenia, a w szczegdlnosei wyniki symulacji dotycza przyjetego modelu,
wiec dobrze byloby, by ten model byly maksymalnie realistyczny. Pierwszych szes¢ prac (JL1-
JL6) z przedstawionego cyklu dotyczy urzadzen sktadajacych si¢ z mikroskopijnych kulistych
elementow. Opisano tam analize teoretyczng konstrukeji i pomimo uplywu lat nie wskazano
calosciowego rozwigzania technicznego. W dwdch ostatnich pracach (JL7 i JL8), bazujac na
rozwazaniach z poprzednich prac, Habilitant zainteresowal si¢ robotami modularnymi
sktadajgcymi sie z sze$ciandw o wiele rzedow wielkosci wigkszych niz moduly wezesniej
postulowanych urzgdzen. Tak wigc, zmienit si¢ nie tylko ksztalt moduléw z kulistego na
szedcienny, ale w istotny sposéb takze ich wymiar. Dla tych nowych urzadzen przeprowadzono
podobng analize i wyglada na to, ze dojdzie do powstania robotow na bazie moduléw Blinky
Blocks. Ciekawym byloby dowiedzie¢ sig, na ile opracowane modele beda przydatne do
sterowania rekonfiguracjg struktury tych robotow.

Pomijajac kwesti¢ zasilania, mozna powiedzie¢, ze problem stabilnosci strukturalnej i
przenoszenia obcigzen przez urzadzenie skladajace sie z wielu modutow zostal dogtebnie
zbadany, przy istotnym udziale Habilitanta. Wyniki dociekan zostaly opublikowane w
materiatach renomowanych konferencji i na tamach cenionych czasopism. Wszystkie prace sa
wspolautorskie, ale w wigkszosci udzial Habilitanta, potwierdzony os$wiadczeniami
wspolautorow byt dominujacy: JL1 - 55% (3), JL2 - 40% (3), JL3 - 60% (4), JL4 - 70% (2),
JLS - 60% (3), JIL6 - 70% (2), JL7 - 70% (3), JL.8 - 40% (6), gdzie w nawiasach podano liczbe
wspolautorow. Cztery prace ukazaly si¢ w materiatach kolejnych edycji IROS (IEEE/RSJ
International Conference on Intelligent Robots and Systems - 140 pt MNiSW), jedna w
materiatach [CRA (IEEE International Conference on Robotics and Automation - 70 pt
MNiSW), a trzy w renomowanych czasopismach: Robotica (70 pt. MNiSW), Autonomous
Robots (100 pt. MNiSW) oraz IEEE Transactions on Robotics (200 pt MNiSW). Zaréwno
IROS, jak i ICRA sg najbardziej prestizowymi konferencjami dla $rodowiska robotykow,
wliczajgc w to informatykow tworzacych algorytmy i oprogramowanie dla robotow. Podkresli¢
nalezy, ze czasopisma Robotica i Autonomous Robots maja wyraznie zanizong punktacj¢
MNiSW w stosunku do ich prestizu w migdzynarodowym srodowisku robotykdw.



Oprocz publikacji zamieszezonych w zgloszonym do oceny cyklu Habilitant byl wspétautorem
publikacji, ktore ukazaly sie w latach 2010 — 2023, w takich czasopismach jak: Computer
Methods in Applied Mechanics and Engineering, Frontiers in Materials, Journal of the
Mechanical Behavior of Biomedical Materials, International Journal for Numerical Methods in
Engineering, Journal of The Mechanics and Physics of Solids, Computer Methods and
Programs in Biomedicine, Computational Mechanics, Tribology International, Surface
Topography: Metrology and Properties, Tribology Letters, Tribology International,
International Journal of Solids and Structures, Wear. Wszystkie te czasopisma wystepuja na
liscie JCR 1 majg wysoki wspélezynnik wplywu. Lacznie ukazato sie 19 dodatkowych prac.
Ponadto Habilitant publikowal w czasopismach spoza listy JCR i licznych materiatach
konferencyjnych.

Przedstawiony do oceny cykl 8 artykutéw byt opublikowany w latach 2014-2021, co oznacza,
ze praktycznie co roku ukazywala sie jedna istotna praca, co swiadezy o stalym i wytezonym
wysitku badawezym. Cykl ten uzupetniony jest licznymi innymi publikacjami, w szczegdlnosei
ukazujagcymi si¢ w czasopismach z listy JCR. Oznacza to duza aktywnos$¢ naukowa w ostatnich
latach, co jest dobrg prognoza na przyszlos¢. Wiele z tych prac byto cytowanych. Baza Scopus
podaje 717 cytowan (661 bez autocytowan), a Indeks Hirscha 13, natomiast baza Web of
Science wskazuje 584 cytowan (584 bez autocytowan), a Indeks Hirscha 11. Sa to bardzo dobre
wskazniki bibliometryczne, jak na ten etap kariery naukowej. Te liczby $wiadczg o tym, ze
prace Habilitanta zostaly dostrzezone przez srodowisko zajmujace sie pokrewng tematyka.

Podsumowujac ocen¢ przedlozonego materiatu dotyczacego dziatalnosci naukowej nalezy
podkresli¢, ze jego waga jest istotna, a liczno$¢ i ranga publikacji oraz liczba ich cytowan
wskazuje, ze Habilitant ma dobrze opanowany warsztat badawczy, a co wiecej jego prace
dostrzegane sg przez innych badaczy.

2. Ocena dotychczasowego przebiegu kariery naukowej

Dr Jakub Lengiewicz uzyskal tytut zawodowy magistra w 2003 roku, a w 2009 roku stopien
doktora, a wigc w miare szybko, biorgc pod uwage warunki polskie oraz uprawiang dyscypline
naukowg. Prac¢ doktorska zrealizowal pod kierownictwem dr. hab. Stanistawa Stupkiewicza.
Zgromadzenie w ciggu 14 lat od obrony doktoratu wystarczajacego dorobku naukowego, by
uzyskac stopien doktora habilitowanego, jest dobrym dokonaniem.

Od 2008 roku dr Jakub Lengiewicz jest zatrudniony Instytucie Podstawowych Probleméw
Techniki Polskiej Akademii Nauk, gdzie obecnie przebywa na urlopie bezplatnym w zwiazku
z pracg na Faculty of Science, Technology and Medicine, University of Luxembourg od roku
2019. W pierwszym z wymienionych miejsc pracy zajmuje stanowisko specjalisty badawczo-
technicznego, natomiast w tym drugim postdoctoral researcher. Habilitant stworzy? szerkg sie¢
powigzan naukowych. Wspélpracuje z naukowcami z: Uniwersytetu w Lublanie (Slowenia),
University of Southampton (Wielka Brytania), Ecole Centrale de Lyon (Francja), Politechniki
Warszawskiej, University Franche-Comte / FEMTO-ST (Francja) oraz University Paris-Saclay
(Francja). Wspolpraca ta zaowocowala szeregiem wspdlnych publikacji zaréwno
konferencyjnych jak i w czasopismach. Oznacza to, ze Habilitant dobrze si¢ wkomponowal w
srodowisko zajmujgce si¢ tematyka pokrewna jego zainteresowaniom i ze jest dobrze
rozpoznawalny w tym srodowisku.



Jest recenzentem takich czasopism z listy JCR jak: Acta Astronautica , Acta Mechanica,
Applied Mathematical Modelling, Autonomous Robots, Bulletin of the Polish Academy of
Sciences, Computational Mechanics, Computational Particle Mechanics, Computer Methods in
Applied Mechanics and Engineering, Engineering Transactions, IEEE Access, IEEE Robotics
and Automation Letters, Journal of Theoretical and Applied Mechanics, Nature Scientific
Reports, Part J: Journal of Engineering Tribology (1.674), Robotics and Autonomous Systems,
Sensors, Surface Topography: Metrology and Properties, Tribology International, Tribology
Letters, Wear (3.892). Ranga tych czasopism swiadczy o jego rozpoznawalnosci 1 wysokiej
ocenie jego kwalifikacji naukowych. Ponadto recenzowal referaty zgloszone na kilka
konferencji miedzynarodowych w tym IROS. Habilitant wprawdzie uczestniczyl w kilku
miedzynarodowych konferencjach organizowanych w Polsce, ale w Zzadnej krajowej
konferencji. W szczegdlnosci ciekawym jest, ze nie uznal za stosowne przedstawi¢ swoich
osiggnie¢ na Krajowej Konferencji Robotyki — oceniany cykl publikacji dotyczy robotow
modutowych, wiec nalezy sie spodziewaé, iz robotycy polscy byliby zainteresowani dyskusja
na ten temat.

Dr Jakub Lenkiewicz kierowatl badz kieruje projektami, na ktére uzyskal granty nastepujacych
instytucji: The Crucible Europe (2 granty GW4, Wielka Brytania), Unia Europejska (H2020
MSCA Individual Fellowship), NCN (SONATA-2). Ponadto Habilitant bral udzial w
projektach finansowanych przez: Luxembourg National Research Fund, University of
Southampton/EOARD project, NCN, EU structural funds, Uni¢ Europejska (FP7-NMP oraz
FP5-GROWTH dwukrotnie) i MNiSW. Swiadczy to o duzej aktywnosci naukowej oraz
umiejetnosei pozyskiwania funduszy na prowadzenie badan z réznych 1 to miedzynarodowych
mstytucj1.

Podsumowujgc dotychczasowy przebieg kariery naukowej Habilitanta nalezy stwierdzi¢, ze
przejawia on duzg aktywnos$é¢ naukowa, jest rozpoznawalny w srodowisku naukowym
zajmujacym sie tematyka zgodng z jego zainteresowaniami, a ponadto potrafi skupi¢ wokot
uprawianej przez siebie tematyki naukowej grono wspélpracownikdw zaréwno w Kraju jak i
zagranica oraz zdoby¢ fundusze na projekty badz wkomponowac si¢ w projekty organizowane
przez wspotpracownikow.

3. Opieka naukowa i osiagniecia dydaktyczne

Dr Jakub Lengiewicz dzieli si¢ z innymi swojg wiedza. W latach 2009 1 2010 wspotorganizowat
Letnie Praktyki Badawcze w Instytucie Badan Systemowych PAN. W 2010 roku organizowal
i petnil role sekretarza naukowego mig¢dzynarodowych warsztatow ,,77th European Study
Group with Industry”. W 2016 roku organizowal i pelnil role sekretarza naukowego
miedzynarodowego sympozjum ,,Contact Mechanics International Symposium”. W 2017 roku
prowadzil na Uniwersytecie w Hanoverze zaproszony wyklad na warsztatach naukowych
-Recent Advances in Computational Contact Mechanics™. W 2019 roku prowadzit zaproszony
wyktad w ramach intensywnych kurséw CISM na temat modelowania i metod obliczeniowych
mechaniki kontaktu. Od 2020 roku organizuje cotygodniowe interdyscyplinarne seminaria z
Uczenia Maszynowego na Uniwersytecie w Luksemburgu. Ponadto byt czlonkiem komitetow
doktorskich 2 kandydatow na Uniwersytecie w Luksemburgu oraz 1 kandydata w INRIA
(Strasbourg, France) oraz czlonkiem jury oceniajacego doktoraty 2 kandydatéow na
Uniwersytecie w Luksemburgu.

Podsumowujac ten aspekt kariery Habilitanta, nalezy stwierdzi¢, ze pomimo pracy w IPPT
PAN, ktory to instytut z natury rzeczy nie jest zaangazowany w prowadzenie dydaktyki, dr



Jakub Lengiewicz doktada staran, by przekazywac¢ innym swoja wiedze 1 czyni to zarowno w
Kraju jak i zagranica.

4. Podsumowanie

Zgodnie z artykulem 219 ustep 1 ustawy z dnia 20 lipca 2018 1. Prawo o szkolnictwie wyzszym
i nauce stopien doktora habilitowanego nadaje si¢ osobie, ktora:

1) posiada stopien doktora;

2) posiada w dorobku osiggniecia naukowe albo artystyczne, stanowigce znaczny wkiad
w rozwdj okreslonej dyscypliny, w tym co najmniej:

a) | monografie naukowa wydang przez wydawnictwo, ktére w roku
opublikowania monografii w ostatecznej formie bylo ujete w wykazie
sporzadzonym zgodnie z przepisami wydanymi na podstawie art. 267 ust. 2 pkt
2 1it. A, lub

b) 1 cykl powigzanych tematycznie artykutéw naukowych opublikowanych w
czasopismach naukowych lub w recenzowanych materialach z konferencji
miedzynarodowych, ktoére w roku opublikowania artykulu w ostatecznej formie
byly ujete w wykazie sporzadzonym zgodnie z przepisami wydanymi na
podstawie art. 267 ust. 2 pkt 2 lit. B, lub

c¢) 1 ozrealizowane oryginalne osiggniecie projektowe, konstrukcyjne,
technologiczne lub artystyczne;

3) wykazuje si¢ istotng aktywnosciag naukowa albo artystyczng realizowang w wigcej
niz jednej uczelni, instytucji naukowej lub instytucji kultury, w szczegdlnosci
zagranicznej.

Dr Jakub Lengiewicz uzyskal stopien doktora nauk technicznych w zakresie mechaniki w 2009
roku, nadany przez Rade Naukowa Instytutu Podstawowych Probleméw Techniki Polskiej
Akademii Nauk, a wigc spelnia wymaganie wyartykutowane w Art.219 ustep 1 punkt 1.

Habilitant przedstawit cykl powigzanych tematycznie artykutéw naukowych opublikowanych
w materialach konferencji i w czasopismach naukowych, ktére w roku opublikowania w
ostateczne] formie byly ujete w wykazie sporzadzonym zgodnie z przepisami wydanymi na
podstawie art. 267 ust. 2 pkt 2 lit. B. Podkresli¢ nalezy, ze prace zawarte w cyklu sa bardzo
spojne tematycznie, a ranga uzyskanych wynikow jest wysoka.

Dr Jakub Lengiewicz jest zatrudniony w Instytucie Podstawowych Problemow Techniki
Polskiej Akademii Nauk, gdzie obecnie przebywa na urlopie bezplatnym, by odby¢ staz w
Faculty of Science, Technology and Engineering, University of Luxembourg. Ten staz odbywa
od 2019 r. do chwili obecnej. Na podkreslenie zastuguje to, ze wspolpraca podjeta z
Uniwersytetem w Luksemburgu zaowocowata istotnymi publikacjami dotyczacymi robotow
modutowych. Co wigcej Habilitant wspolpracuje z pracownikami: Uniwersytetu w Lublanie
(Slowenia), University of Southampton (Wielka Brytania), Ecole Centrale de Lyon (Francja),
Politechniki Warszawskiej, University Franche-Comte / FEMTO-ST (Francja) oraz University
Paris-Saclay (Francja). Ta dzialalno$¢ z duzym nadmiarem wyczerpuje wymagania Art.219
ustep 1 punkt 3.



5. Wniosek koncowy

Poniewaz material zatgczony przez dr. Jakuba Lengiewicza do wniosku w sprawie nadania
stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie
informatyka techniczna 1 telekomunikacja spelnia wszystkie wymagania wyartykulowane w
artykule 219 ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce, wnioskuje
o nadanie dr. Jakubowi Lengiewiczowi stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk
inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie informatyka techniczna i telekomunikacja.



