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RECENZJA
osiagnie¢ naukowych

Pana dr Karola kukasza Osowskiego

w zwigzKku z postepowaniem o nadanie stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk

inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna

Podstawy formalne recenzji

Podstawg prawng opracowania niniejszej recenzji jest pismo JM Rektora Uniwersytetu
Radomskiego, prof. dr hab. Stawomira Bukowskiego z dnia 12.02.2024 r. (PK-042/5/6-
4 /h-r/2024) dostarczone w dniu 27.02.2024 r. wraz z dokumentacjg i powierzenie mi

funkcji recenzenta. Recenzje przygotowatem w oparciu o Ustawe z dnia 20 lipca 2018

Prawo o szKkolnictwie wyzszym i nauce (Dz. U.z 2023 r. poz. 742), nazywang dalej Ustawg,
na podstawie dokumentacji sporzadzonej przez Habilitanta, obejmujace;j:

1.

Whniosek z dnia 28.09.2023 . o przeprowadzenie postepowania w sprawie nadania
stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych
w dyscyplinie inzynieria mechaniczna, wg klasyfikacji MNiSW z dnia 20 wrze$nia
2018 r. w sprawie dziedzin nauki i dyscyplin naukowych oraz dyscyplin w zakresie
sztuki (Dz. U.z 2018 r. poz. 1818).

Dane wnioskodawcy.

Autoreferat w jezyku polskim prezentujgcy informacje o wyksztatceniu,
dotychczasowym zatrudnieniu w jednostkach naukowych, osiggnieciach
naukowych, aktywnos$ci w wiecej niz jednej instytucji naukowej, osiagnieciach
dydaktycznych, organizacyjnych i popularyzujacych nauke.

Wykaz osiggnie¢ naukowych albo artystycznych po uzyskaniu stopnia doktora,
zgodnie z art. 219 ust. 1. pkt 2 Ustawy.

Kopia dyplomu doktora nauk technicznych w dyscyplinie budowa i eksploatacja
maszyn.

Egzemplarz monografii, kopie publikacji wchodzacych w sktad dorobku
naukowego oraz kopie umodw, raportéw, sprawozdan i zaswiadczen
potwierdzajgcych aktywno$¢ Habilitanta, w tym udziat w projektach naukowych.

Otraymwlain, dh. .Qﬁ/m./.wz,

La...0 A0Ak........... W

Sakeja Roewojy Yadey Nevlieue)




7. Kopie dokumentéw potwierdzajgcych istotng aktywnos$¢ naukowa w wiecej niz
jednej jednostce, w tym kopie uméw o wspoétpracy z National Tsing Hua University
(Tajwan) oraz INHA University (Korea).

1. Sylwetka Habilitanta

Dr Karol tukasz Osowski studiowat na kierunku Edukacja techniczno-informatyczna na
Wydziale Nauczycielskim Politechniki Radomskiej im. Kazimierza Putaskiego. Studia
licencjackie ukonczyt w roku 2009, natomiast magisterskie w 2011 roku. Stopien
naukowy doktora nauk technicznych w dyscyplinie budowa i eksploatacja maszyn uzyskat
uchwatg Rady Wydziatu Mechanicznego Uniwersytetu Technologiczno-Humanistycznego
im. Kazimierza Putaskiego w Radomiu w dniu 25 czerwca 2015 roku. Promotorem jego
rozprawy doktorskiej pod tytutem Systemy ekspertowe wspomagajgce proces
konstruowania i eksploatacji przektadni hydrokinetycznej byt prof. dr hab. inz. Andrzej
Kesy. W latach 2012-13 oraz 2015-16 pracowatl na zlecenie, a nastepnie na stanowisku
starszego wyktadowcy w Panstwowej Wyzszej Szkole Zawodowej w Sandomierzu
(obecnie filii Uniwersytetu Jana Kochanowskiego w Kielcach). Od roku 2013 jest zwigzany
zawodowo z Uniwersytetem Technologiczno-Humanistycznym im Kazimierza Putaskiego
w Radomiu. Na poczatku realizowat praktyki zawodowe w ramach studiow
doktoranckich, w roku 2015 zostat zatrudniony, jako wyktadowca na zlecenie, a od 2016
pracuje na stanowisku adiunkta, obecnie w grupie pracownikéw badawczo-
dydaktycznych.

2. Ocena osiagniecia naukowego stanowigcego podstawe postepowania

Habilitant, dr Karol Lukasz Osowski przedstawit swoje gtéwne osiggniecie naukowe
wynikajgce z art. 219 ust. 1 pkt 2 Ustawy w postaci monografii naukowej pod tytutem
Chwytaki robotéw ze sprzegtami z cieczq elektroreologiczng (2023). Autor nie wykazat
dodatkowych osiggnie¢ naukowych w postaci cyklu powigzanych tematycznie publikacji
zgodnie z art. 219 ust. 1 pkt 2b Ustawy ani zrealizowanych oryginalnych osiggnie¢ wg pkt
2c. W monografii autor przedstawit wtasng koncepcje, a nastepnie opracowat metodyke
optymalnego projektowania iprowadzenia badan eksperymentalnych nowego typu
chwytakéw dla robotéw przemystowych. Wktad w rozwdj dyscypliny inzynieria
mechaniczna polega na nowatorskim zastosowaniu w Kkonstrukcji chwytakéw
przemystowych sprzegiet hydraulicznych z cieczg elektroreologiczng (ER), ktére moga
by¢ sterowane za pomocg sygnatu elektrycznego. Autor wskazal na szereg zalet
opracowanego i przebadanego przez siebie rozwigzania, w tym zwiekszenie mozliwosci
kontrolowania sity chwytu, zwiekszenie precyzji dziatania chwytaka, zintegrowanie
i mozliwo$¢ komunikacji z innymi cyfrowymi uktadami sterowania robota zgodnie
z koncepcja Przemyst 4.0. Waznym aspektem bylo powigzanie badan z bilateralng
wspotpraca polsko-tajwanskg w postaci zrealizowanego projektu Innovative Application
of Smart Fluid in Industrial Robot Gripper, w ktérym byt on gtéwnym wykonawca.
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W ramach realizacji gtéwnego osiggniecia naukowego Habilitant przedstawit wykonanie
nastepujacych dziatan: (1) opracowanie wtasnej koncepcji budowy chwytaka
przemystowego, (2) dobdr sprzegta hydraulicznego, (3) przeprowadzenie procesu
optymalizacji, (4) praktyczna implementacja wynikéw optymalizacji poprzez
opracowanie rozwigzania Kkonstrukcyjnego sprzegla tarczowego zcieczg ER, (5)
zaproponowanie ukladu sterowania chwytaka, jego praktyczna realizacja oraz
przeprowadzenie eksperymentalnych badan weryfikacyjnych.

W swojej autorskiej koncepcji Habilitant zaproponowat rozwigzanie, ktére polega na
zastosowaniu sprzegta hydraulicznego z ciecza elektroreologiczng w mechanizmie
zaciskania szczek chwytaka robota przemystowego. W Kklasycznych, powszechnie
stosowanych rozwigzaniach ze sprzegtami hydraulicznymi, moment przenoszony przez
sprzegto jest sterowany poprzez zmiane predkosci katowej. Zaproponowane rozwigzanie
umozliwia regulacje momentu dodatkowo przy wykorzystaniu drugiego parametruy,
w postaci natezenia pola elektrycznego. Znaczacym i warto$ciowym wkitadem jest
zwlaszcza przeprowadzenie analiz, ktore skutkowaty identyfikacjg, a nastgpnie znaczng
redukcjg badZ usunieciem podstawowych problemdéw napotykanych w praktycznych
zastosowaniach cieczy ER, jak np. ograniczony zasieg oddziatywania pola elektrycznego.
W efekcie uzyskal rozwigzanie chwytaka charakteryzujacego sie duza czutoscig dotyku,
ktéra pozwala na utrzymanie przedmiotéw o réznej sztywnos$ci i wytrzymatosSci oraz
znacznym zroznicowaniu rozmiaréw, nawet przy niewielkiej sile nacisku. Habilitant
szczegoblnie podkresla utylitarne znaczenie swojej propozycji, wskazujac, ze wady wielu
dotychczas istniejgcych koncepcji uniemozliwiaty ich zastosowanie w praktyce.

Drugim wykazanym sktadnikiem osiggniecia naukowego byto przeprowadzenie badan
w kierunku doboru rodzaju i parametréow sprzegta hydraulicznego z cieczg
elektroreologiczng. Wktadem Habilitanta byto przeprowadzeniu testéw trzech rodzajow
sprzegiet: wiskotycznego tarczowego i cylindrycznego oraz hydrokinetycznego. Na
podstawie uzyskanych wynikéw oraz wymagan dotyczacych pracy sprzegta w uktadzie
napedowym chwytaka, autor wskazat zalety tarczowego sprzegta wiskotycznego, w tym
liniowg zalezno$¢ momentu od predkosci obrotowej oraz mniejsza wrazliwo$¢ na
niedoktadnos$ci montazu elementéw sprzegta.

Zdecydowanie waznym skladnikiem osiggniecia naukowego jest sformutowanie
i rozwigzanie zagadnienia optymalizacyjnego, ktére miato na celu okreslenie typu
i wymiaréw sprzegla, z uwzglednieniem zaréwno wymiaréw geometrycznych, jak tez
warunkéw pracy. Podczas wykonywania tych prac Habilitant utworzyt modele
matematyczne na podstawie danych literaturowych i wynikéw wtasnych badan
eksperymentalnych, obejmujgce: dwie wersje tarczowego sprzegta wiskotycznego,
cylindryczne sprzegto wiskotyczne oraz sprzegto hydrokinetyczne. W szczegdlnosci,
budowa doktadnego modelu matematycznego cieczy elektroreologicznej w polu
elektrycznym wymagata autorskiego rozbudowania standardowego, powszechnie
stosowanego modelu Binghama. Habilitant wprowadzit do modelu dodatkowe
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wspoétczynniki, jak lepko$¢ plastyczna, gesto$¢ pradu uptywu itp. dla dwéch rodzajow
cieczy ER. Habilitant wskazuje, iz takie podejscie nie byto dotychczas stosowane.
Kolejnym krokiem byta identyfikacja kryteriéw optymalizacji: maksymalizacja momentu
obrotowego oraz minimalizacja objetosci, temperatury, masy, wymaganej mocy i czasu
dziatania. Jako innowacyjny element, bedacy nowos$cia przy formutowaniu tego rodzaju
zagadnienia Habilitant wskazat uwzglednienie w zmiennych decyzyjnych ograniczen, jak
dopuszczalna temperatura pracy, napiecie, natezenie i moc zasilacza elektrycznego,
przyspieszenie dosrodkowe cieczy. Sam proces optymalizacji zostat przeprowadzony
dwoma niedeterministycznymi metodami: Monte Carlo oraz Algorytmem Genetycznym.
Ogoétem badania Habilitanta obejmowaty wykonanie analiz trzech rodzajéw sprzegiet
z wykorzystaniem czterech modeli geometrycznych, dwoch modeli cieczy ER, sze$ciu
kryteriéw optymalizacji, o$miu funkcji celu i dwdch rodzajéow ograniczen przy
wykorzystaniu dwéch réznych metod optymalizacji. Uzyskane nowatorskie wyniki
stanowig znaczgcy wktad Habilitanta w rozwdj konstrukcji sprzegiet hydraulicznych
z cieczami ER.

Na podstawie wynikéw badan optymalizacyjnych, Habilitant wykonat autorski projekt
tarczowego sprzegta wiskotycznego z cieczg ER, nastepnie zbudowatl prototyp oraz
kompletne stanowisko badawcze, na ktérym przeprowadzit eksperymenty laboratoryjne.
W celu zapewnienia poprawnego dziatania opracowat koncepcje uktadu sterowania
sprzegtem, a nastepnie zaimplementowat go wykorzystujgc programowalny sterownik
PLC. W mojej opinii nowatorskim pomystem byto przyjecie przez Habilitanta dwo6ch
parametréw sterowanych, w postaci warto$ci wysokiego napiecia miedzy elektrodami
sprzegta oraz predko$ci kagtowej watu elektrycznego silnika napedowego. Sam sterownik
zostat wykonany z wykorzystaniem tradycyjnych, liniowych algorytméw PI oraz P, przy
czym do doboru nastaw Habilitant uzyt metod eksperymentalnych, poniewaz klasyczne
metody strojenia nie dawaty zadowalajgcych efektéw. Przeprowadzone liczne
eksperymenty pozwolity na uzyskanie szeregu warto$ciowych wynikéw, obejmujacych
m.in. odpowiedZ uktadu regulacji sity nacisku na wymuszenie skokowe, zakt6cenie
impulsowe, zakiécenia losowe oraz ocene poprawno$ci sterowania w warunkach
zmiennosci czynnikéw jak temperatura, wilgotnos$¢, napiecie, predkos$¢ katowa.

Podsumowujgc stwierdzam, iz wedlug mojej opinii gtéwne osiggniecie naukowe
zaprezentowane w monografii stanowi znaczgcy wktad Habilitanta w rozwoj dyscypliny
inzynieria mechaniczna, w szczegdlnosci w zakresie badan nad zastosowaniami sprzegiet
hydraulicznych z ciecza elektroreologiczng, zwtaszcza do konstrukcji innowacyjnych
chwytakéw robotéw przemystowych.

3. Ocena pozostatego dorobku naukowo-badawczego

W zakresie pozostatej aktywnosci publikacyjnej po uzyskaniu stopnia doktora,
niezaliczonej do gtéwnego osiggniecia naukowego, Habilitant przedstawil wykaz
obejmujacy autorstwo lub wspétautorstwo: 6 rozdziatbw w monografiach, redakcje
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naukowa 1 monografii Nowoczesne materiaty, technologie i metody w technice: praca
zbiorowa (2022), 21 artykutéw w czasopismach naukowych, w tym siedem o wartosci
100 pkt wg punktacji MEiIN oraz dwa o punktacji 35-40 pkt z lat 2017-19 (obecnie
100 pkt). Habilitant jest pierwszym autorem jednej z najwyzej punktowanych publikacji,
natomiast drugim autorem pieciu Kolejnych. Oprdcz tego, wystepowat jako guest editor
czasopisma Advances in Mechanical Engineering oraz jest recenzentem wydawnictw
MDPI. Oceniam ten dorobek, jako ponad dobry, zwiaszcza, ze trzy z najwyzej
punktowanych artykutéw ukazaty sie w latach 2022-23. Jedyng kwestig, ktérg mozna
poprawi¢ w przysztosci, jest brak publikacji o punktacji wyzszej niz 100 pkt.

Wykaz wystgpien na krajowych lub miedzynarodowych konferencjach obejmuje trzy
wystgpienia po uzyskaniu stopnia doktora w tym na jednej konferencji mi¢dzynarodowe;j,
na ktorych Habilitant wygtosit jeden zamawiany referat naukowy, jeden referat naukowy
oraz przygotowat jeden poster. Byt rowniez cztonkiem komitetu naukowego konferencji
naukowo-technicznej Mechatronika w przemysle i edukacji (Gorzyce, 2023). Dodatkowo,
w ramach wykazu recenzowanych prac naukowych, w szczegdlnosci publikowanych
w czasopismach migdzynarodowych Habilitant wykazat dziewie¢ opublikowanych
materiatdw konferencyjnych. Aktywnos$¢ w tym zakresie oceniam, jako wystarczajaca.

Habilitant nie odbywat stazu naukowego w zagranicznych instytucjach naukowych po
uzyskaniu stopnia doktora. Przebywal natomiast na krétkim stazu naukowym na
uniwersytecie w Stellenbosch (RPA) przed uzyskaniem stopnia doktora. Oceniam tg
aktywno$¢ za dostateczna.

Na uwage zastuguje natomiast istotna aktywno$¢ naukowg w wiecej niz jednej jednostce,
w odniesieniu do wspétpracy z INHA University (Korea). Habilitant zadeklarowat swdj
udziat w realizacji umowy dwustronnej ze Smart Structures and Systems Laboratory
Uniwersytetu INHA w latach 2020-23, czego efektem jest wspétautorstwo pieciu wysoko
punktowanych publikacji. Poza tym wykazat swéj udziat w realizacji projektu Innovative
Application of Smart Fluid in Industrial Robot Gripper w ramach konsorcjum z National
Tsing Hua University (Tajwan) oraz Instytutem Nowych Syntez Chemicznych w Putawach.
Obecnie deklaruje nawigzanie wspétpracy (umowa konsorcjum, ztozenie wniosku
badawczego) z National Taiwan University of Science and Technology. Ogélnie, aktywnos$¢
Habilitanta w tym zakresie mozna uznac za bardzo dobra.

Habilitant jest cztonkiem Stowarzyszenia Inzynieréw i Technikéw Mechanikéw Polskich
(SIMP) Naczelnej Organizacji Technicznej FSNT-NOT. W latach 2016-17 byt réwniez
cztonkiem grupy roboczej mtodych naukowcéw w ramach miedzynardowej organizacji
International Federation for the Promotion of Mechanism and Machine Science (IFToMM).
Petnit role eksperta w ramach Regionalnego Programu Operacyjnego Wojewodztwa
Matopolskiego, specjalizacja: Elektrotechnika i Przemyst Maszynowy, w latach 2014-20.
Ogotem, aktywnos$¢ w zakresie cztonkostwa w organizacjach naukowych i zespotach
oceniajgcych wnioski uwazam za wystarczajaca.
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W zakresie uczestnictwa w zespotach badawczych realizujgcych projekty finansowane na
drodze konkurséw Habilitant wykazat uczestnictwo w roli cztonka zespotu badawczego
i/lub gtéwnego wykonawcy w nastepujacych czterech projektach: (1) projekt badawczy
stuzgcy rozwojowi mtodych naukowcéw nr 3192/23/M (2016-19): Weryfikacja dziatania
doradczego systemu ekspertowego wspomagajgcego proces konstruowania przektadni
hydrokinetycznej, (2) miedzynarodowy projekt badawczy w ramach Polsko-Tajwanskiej
wspotpracy badawczej nr PL-TW/III/6/2015 (NCBiR): Innovative Application of Smart
Fluid in Industrial Robot Gripper, (3) projekt badawczy na utrzymanie potencjatu
badawczego nr 3091/23/P Zastosowanie nowoczesnych materiatéow i nowych technologii,
2018-2019, (4) praca badawcza nr 3476/183/P Zastosowanie nowoczesnych materiatow
i technologii wytwarzania w budowie podzespotéw maszyn (jako kierownik zespotu
badawczego). W ramach programéw europejskich lub innych miedzynarodowych byt
uczestnikiem projektu nr POWR.03.05.00-00-A059/20 UTHRad - dostepny dla wszystkich
wspoétfinansowanego ze srodkéw Unii Europejskiej w ramach Europejskiego Funduszu
Spotecznego. Petnit funkcje wykonawcy i cztonka zespotu w miedzynarodowym projekcie
badawczym w ramach programu polsko-indyjskiej wymiany osobowej Rapid Development
of Impellers of Energy Technology Machines through Hybrid Manufacturing, 2014-16.
Udziatl w zespotach badawczych i programach oceniam, jako wystarczajacy. ‘

W ramach pozostatego dorobku naukowo-badawczego obejmujgcego wspoétprace
z otoczeniem spoteczno-gospodarczym Habilitant wykazat wspotprace z: (1) Radomskim
Centrum Innowacji i Technologii w opracowaniu metody drukowania wirnikéw
przektadni hydrokinetycznej o ztozonym ksztatcie za pomocg drukarek 3D z plastikéw
i metali, (2) Instytutem Nowych Syntez Chemicznych w Putawach, w zakresie realizacji
miedzynarodowego projektu badawczego- umowa konsorcjum, (3) Celsa Hutg Ostrowiec
w zakresie realizacji wspdlnych badan dotyczacych zastosowania uktadéw sterowania,
(4) APEX PROG Sp z 0.0. i Pracownia Elektroniki Roman Pomianowski w ramach realizacji
prac zleconych w zakresie opracowania i integracji uktadéw pomiarowych stanowiska
badawczego. Wspétprace z sektorem gospodarczym uwazam za wystarczajaca.

Wymiernym efektem licznych prac badawczych prowadzonych przez Habilitanta jest
wspétautorstwo pieciu patentéw oraz czterech dalszych zgtoszen patentowych, wszystkie
po uzyskaniu stopnia doktora. Wynik ten oceniam, jako bardzo dobry.

Ocena dorobku naukowego w oparciu o statystyki dostepne w bazie bibliograficzne;j
serwisu Scopus (www.scopus.com). Sumaryczna warto$¢ IF wykazana przez Habilitanta
w autoreferacie wynosi 26.69 (stan na dzien 27.09.2023 r.). Wartos$ci wskaznikéw z dnia
02.04.2024 r. wynosza: liczba indeksowanych publikacji: 18, H-index: 7, ogélna liczba
cytowan: 103, w tym w roku 2023: 31. Obecne warto$ci wskaznikéw Habilitanta oceniam,
jako w petni wystarczajgce.
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4. Ocena dzialalnosci dydaktycznej, organizacyjnej i popularyzujacej nauke

W ramach osiagnie¢ dydaktycznych Habilitant wskazatl na swe niemal dziesigcioletnie
do$wiadczenie ~ w procesie  dydaktycznym  realizowanym na  Uniwersytecie
Technologiczno-Humanistycznym im. Kazimierza Putaskiego w Radomiu. Prowadzit
zajecia na kierunkach: Robotyka i automatyzacja proceséw, Mechatronika, Mechanika
ibudowa maszyn, Samochody i bezpieczenstwo w transporcie drogowym oraz
Zarzadzanie i inzynieria produkcji z zakresu CAD, optymalizacji, technologii
informacyjnych, projektowania. Posiada kwalifikacje pedagogiczne, zwiaszcza
w specjalnoéci przedmiotéw technicznych i informatycznych, w zwigzku z ukonczeniem
studiéw I i II stopnia na wydziale Nauczycielskim. Deklaruje czynny i aktywny udziat
w przygotowywaniu stanowisk laboratoryjnych, opracowywaniu tresci programowych
(sylabuséw). Dziatalnos¢ ta jest oceniona na w petni wystarczajaca.

Byt promotorem oraz recenzentem Kkilkunastu prac dyplomowych na studiach I i II
stopnia, na kierunkach Mechanika i budowa maszyn oraz Mechatronika.

Istotnym sktadnikiem dorobku w tym zakresie jest pelnienie przez Habilitanta funkcji
promotora pomocniczego w dwo6ch przewodach doktorskich, w ktérych .obie prace
zostaly wyréznione. Tematyka obu prac doktorskich jest zwigzana z zagadnieniami
wykazanymi w ramach osiggniecia naukowego Habilitanta, przy czym szczegolnie
dotyczy to drugiego doktoratu (Optymalizacja tarczowego sprzegta wiskotycznego z cieczq
elektroreologiczng). Ogoétem, promotorstwo pomocnicze w dwoéch przewodach
doktorskich jest wynikiem bardzo dobrym.

Do osiagnie¢ organizacyjnych Habilitant zaliczyt m.in. petnienie funkcji cztonka Komisji
Dyscyplinarnej ds. Doktorantéw w latach 2017-20. Obecnie petni funkcje
przewodniczacego Kierunkowej Komisji ds. Oceny Efektéw Uczenia si¢ powotanej dla
kierunku Zarzadzanie i Inzynieria Produkcji. Brat tez udziat w pracach komisji
przetargowej ds. zakupu drukarki 3D dla Wydzialu Mechanicznego. W 2017 roku
uczestniczyl w przygotowaniach raportu samooceny kierunku Mechanika i budowa
maszyn. Od 2017 roku jest opiekunem Laboratorium Zespotéw Napedowych, gdzie
realizuje zajecia dydaktyczne oraz zadania w ramach projektéw naukowych. Dziatalnos¢
organizacyjng uwazam za wystarczajgca i oceniam pozytywnie.

W ramach osiagnie¢ popularyzujgcych nauke Habilitant wskazat petnienie przez siebie
funkcji opiekuna studenckiego kota naukowego DRON-K. Byt takze reprezentantem
Wydzialu Mechanicznego na targach STOM przemystowa wiosna 2023, ktére odbyly sig
w Kielcach. Czynnie uczestniczy w cyklicznych spotkaniach popularnonaukowych Fakty
i mity spotkania z technikg, organizowanych przez SIMP w Radomiu. Ogélnie, Habilitant
wykazuje sie znaczng aktywnoscig w zakresie popularyzacji nauki, co nalezy ocenic
jednoznacznie pozytywnie.
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5. Wnioski koncowe

Na podstawie analizy otrzymanej dokumentacji uwazam, ze przedstawione osiggniecie dr
Karola tukasza Osowskiego w postaci monografii pod tytutem Chwytaki robotéw ze
sprzegtami z cieczq elektroreologiczng zawiera oryginalne i nowatorskie rozwigzania
w konteks$cie wspotczesnych badan nad uktadami przeniesienia napedu stosowanymi
w chwytakach robotéw przemystowych. Za szczeg6lnie istotne uwazam podejmowanie
przez Habilitanta badan ukierunkowanych na rozwdj koncepcji Przemyst 4.0, zwtaszcza
dotyczacych zastosowan tzw. inteligentnych materiatéw, do ktérych zaliczane sg ciecze
elektroreologiczne. Dr Karol Osowski przeprowadzil liczne badania, ktérych wyniki
publikowat w wiodgcych czasopismach o zasiegu miedzynarodowym, przez co znaczgco
powiekszyt swoj dorobek naukowy po uzyskaniu stopnia naukowego doktora.
Uzyskiwane przez niego rezultaty maja wartosci zaréwno poznawcze, jak tez utylitarne,
czego dowodem jest diugotrwata wspoétpraca zosrodkami naukowymi, w tym
zagranicznymi, z przedsiebiorstwami przemystowymi oraz udziat w realizacji projektow
badawczych w roli cztonka zespotu badawczego lub gtéwnego wykonawcy. Znaczacym
efektem tej aktywnos$ci jest wspoétautorstwo pieciu patentdw i czterech kolejnych
zgloszen patentowych. Habilitant wykazuje aktywno$¢ naukowa w jednostkach innych niz
macierzysta. Na szczeg6lng uwage zastuguje wspoétpraca z National Tsing Hua University
(Tajwan) oraz INHA University (Korea), w tym realizacja wsp6lnych projektow
naukowych i wspdlne publikacje. Aktywno$¢ publikacyjna jest rowniez wystarczajgca,
o czym $wiadcza wysokie wskazniki wiodgcych baz, jak Scopus.

W koncowej ocenie catoksztaltu dorobku Habilitanta, w tym przedstawionego
osiaggniecia naukowego, dzialalnosci dydaktycznej, organizacyjnej ipopularyzujacej
nauke stwierdzam, iz w mojej opinii spelniaja one wymagania stawiane kandydatom do
stopnia naukowego doktora habilitowanego okre$lone w art. 221 ustawy z dnia 20 lipca
2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce, stanowiac znaczacy wktad w rozwoj
dyscypliny inzynieria mechaniczna w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych.
W zwigzku z powyzszym, popieram wniosek Pana dr Karola Lukasza Osowskiego
onadanie mu stopnia naukowego doktora habilitowanego w dziedzinie nauk
inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.

8/8



