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Recenzja i ocena osiggniecia naukowego oraz istotnej aktywnosci naukowe;
dr. Marka Kopickiego
w zwigzku z postgpowaniem habilitacyjnym w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych
w dyscyplinie informatyka techniczna i telekomunikacja.

Podstawa formalng sporzadzenia recenzji jest uchwala Rady Dyscypliny Informatyka Techniczna
i Telekomunikacja Politechniki Poznanskiej w postepowaniu habilitacyjnym dr. Marka Kopickiego
oraz. pismo DIiT-64-02/2025 z dnia 3 grudnia 2025 r. Dziekana WIiT PP Pana dr. hab. inz.
Mikotaja Morzego, prof. PP, zlecajace mi wykonanie recenzji.

Ponizsza ocena osiagnie¢ dr. Marka Kopickiego zostata przygotowana na podstawie nastgpujacych
dokumentow:
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Wykazu dorobku habilitacyjnego wraz z oceng wlasnego udziatu, o ktérych mowa w art, 219
ust. 1. pkt 2 ustawy.

Autoreferatu opartego na 9 artykutach naukowych skiadajacych si¢ monotematyczny cykl
publikacji oraz innych publikacjach i patentach, nie wchodzacych w sklad w/w osiggniecia
naukowego.

Oswiadczen wspotautordw prac.

Kopii publikacji sktadajacych si¢ na cykl monotematyczny.

Analizy dorobku naukowego, sporzadzonego przez Odzial Informacji Naukowej PP.

oraz w oparciu o:

B

Ustawe z dnia 14 marca 2003 r. o stopniach naukowych i tytule naukowym oraz o stopniach
i tytule naukowym w zakresie sztuki (Dz. U. z 2017 r. poz. 1789 w zwiazku z art. 179 ust.
2 ustawy w dnia 3 lipca 2018 r. Ustawe z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym
i nauce oraz przepisy wprowadzajace ustawe - Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce, Dz. U.
z 30 sierpnia 2018 r. poz. 1669).

Rozporzadzenie Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego z dnia 19 stycznia 2018 r. w sprawie
szczegblowego trybu i warunkow przeprowadzania czynnosci w przewodach doktorskich
w postepowaniu habilitacyjnym oraz w postgpowaniu o nadanie tytutu profesora.




1. Informacje ogdine - podstawowe dane o przebiegu pracy naukowo-dydaktycznej Habilitanta

Pan dr Marek Kopicki jest absolwentem

- Studia na k1elunku-y\ specjalnosci onczyt w

uzyskujac tytul magistra. Promotorem pracy magisterskiej pt “
ﬁ;& Pan p1of.—7v 2004 r. Habilitant ukonczyl studia na Wydziale
nformatyki Uniwersytetu w Birmingham, uzyskujac stopien magistra zaawansowanej informatyki
w specjalnosci robotyka. Promotorem pracy magisterskiejﬂyl prof.
ke

Stopien doktora w dyscyplinie informatyka, w zakresie robotyki uzyskat w 2010 r.
na Wydziale Informatyki Uniwersytetu w Birmingham. Promotorem rozprawy

yl prof. 0d sierpni- . do kwietnia
byt pracownikiem naukowym (Research Fellow) na Wydziale Informatyki Uniwersytetu

w Birmingham. Od kwietnia . do kwietnia
naukowym (Independent Researcher) na W
i r. do pazdziernikal ;

adiunktem na Politechnice Poznanskie;j.

. byl niezaleznym pracownikiem
ydziale Informatyki Uniwersytetu w Birmingham. Od

d marca 2022 r. jest

Stwierdzam spelnienie przestanki, o ktérej mowa w art. 227 ust. 1 ustawy z dnia 20 lipca 2018 r.
Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce dotyczacej posiadania stopnia doktora (doktorat uzyskano
na podstawie przepiséw obowiazujacych w polskim systemie prawa).

2. Merytoryczna ocena osiagniecia naukowego stanowigcego podstawe postepowania
habilitacyjnego, w zwigzku z wymaganiami okreslonymi w art. 219 ust. 1 pkt 2 ustawy

Ocena Osiagniecia Naukowego Habilitanta

Na osiagniecie naukowe pt. ..Percepcja, uczenie 1 planowanie w autonomicznej manipulacji
robotyczne]”, stanowiace podstawe postgpowania habilitacyjnego sklada sie dziewigé
wspolautorskich artykutéw naukowych. Prace stanowig cykl powigzanych tematycznie artykutow
naukowych opublikowanych w czasopismach naukowych lub w recenzowanych materiatach
z konferencji miedzynarodowych, ktére sg ujete w wykazach MNiSW/MEIN sporzadzonych
zgodnie zobowiazujgcymi przepisami. Prace stanowiace cykl publikacji publikowane byly
w znaczacych czasopismach ze znaczacym wspoélczynnikiem wpltywu IF oraz na znaczacych
konferencjach (core rank A i B). Prace opublikowano w czasopismach IEEE Robotics and
Automation Letters (2024, IF=5.3), Int. J. of Robotics Research (2019, IF=4.7, 2015, 1F=6.6),
Autonomous Robots (2019, IF=3.6, 2017, [F=2.24), a takze w materiatach konferencji naukowych
IEEE IROS (2016, 2014, core A) oraz IEEE ICRA (2014, 2011, core B). Sumaryczny
wspotczynnik wplywu IF czasopism, w ktérych publikowane byly prace Habilitanta wynosi 22.65
(1772 punktéw MNiSW/MEIN). Liczba cytowan bez autocytowan wg. Scopus réwna jest 570.
W szesciu pracach Habilitant byt pierwszym autorem (wkiad whasny 52%, 75%. 50%, 60%, 60%, 50%0)
w dwoch pracach drugim autorem (wkiad wiasny 48% oraz 23%) oraz ostatnim autorem w jedne;j



pracy (wkiad wiasny 20%). Dolaczone do autoreferatu oswiadczenia wspotautordw prac
potwierdzaja decydujacy udziat Habilitanta przy powstawaniu prac wspotautorskich. Wszystkie
prace dotycza istotnych zagadnien w informatyce oraz sztucznej inteligencji, a w szczegolnoscei:
(i) probabilistycznych modeli, modeli gestosei (KDE-based), (ii) uczenia na podstawie
demonstracji, w tym z generalizacja one-shot (iii) integracji percepcji 3D z planowaniem, (iv)
planowania generatywnego. Prace skladajace si¢ na osiggnigcie naukowe zostaly opublikowane
wlatach 2011 - 2024. Opracowane metody sg nowatorskie oraz maja znaczgcy potencjal
praktyczny. Zachowujac wiasciwe standardy etyki naukowej, Habilitant przeprowadzil rzetelng
analize wlasnego wktadu w opublikowane prace wskazujac, ze w pracach skladajacych sie na cykl
jest autorem zasadniczych koncepcii.

Na cykl sklada sie dziewie¢ prac [M1-M9]. W pracy [M9] pt. ..Learning to predict how rigid
objects behave under simple manipulation™, ktéra zostala opublikowana w materiatach
konferencyjnych ICRA w2011 r. zaproponowano metody uczenia modeli predykeji ruchu
sztywnych obiektéw poddawanych prostym manipulacjom pchajacym, faczac regresje globalnego
ruchu z lokalnymi modelami probabilistycznymi opartymi na estymacji gestosei KDE. Pokazano,
ze polaczenie wielu lokalnych modeli kontaktow jako iloczynu rozkladéw pozwala zwigkszy¢
zdolnosé systemu do generalizacji i dokladniejszego przewidywania zachowania obicktow.
W pracy [M7] pt. .Kinematically optimised predictions of object motion”, ktéra zostala
zaprezentowana na konferencjii IROS w 2014 r. zaproponowano metod¢ kinematycznej
optymalizacji predykcji ruchu manipulowanych obiektéw, rozszerzajagc wezesniejsze podejscie
o zapewnienie fizycznej wykonalnosei trajektorii. Uzyskano dokladniejsze i bardziej realistyczne
predykcje ruchu, takze dla nieznanych obiektéw manipulowanych wielopalcowa rgkg robota,
w tym takze mozliwoé¢ dziatania w czasie rzeczywistym. W pracy [M4] pt. ,,.Learning modular and
transferable forward models of the motions of push manipulated objects”, ktora zostala
opublikowana w czasopi$mie Autonomous Robots w 2017 r. zaproponowano modulowe,
transferowalne modele predykeji ruchu obiektéw manipulowanych przez popychanie, oparte na
uczeniu z danych, estymacji gesto$ci oraz podejsciu product-of-experts wykorzystujgcym
informacje o kontaktach. Gtéwnym wynikiem jest wykazanie mozliwoséci transferu wyuczonych
modeli miedzy obiektami i zadaniami oraz osiagnigcie dokladnosci predykeji poréwnywalnej,
aczasem lepszej niz w symulatorach fizyki, co potwierdzono takze eksperymentami na
rzeczywistych obiektach. W pracy [M8] pt. ,.Learning dexterous grasps that generalise to novel
objects by combining hand and contact models™, ktéra zostala zaprezentowana na konferencji
[CRA w 2014 r. zaprezentowano wazne rozwigzania, kiére nastgpnie rozwijano w pracach
[M5,M6,M3]. Zaproponowane podejécie oparte jest o dwa modele (dwa typy gestosci
prawdopodobiefistwa): model kontaktu (relacja migdzy elementami dloni (palce, segmenty)
alokalnymi cechami powierzchni obiektu (czyli gdzie i jak dany element dloni styka sie
z obiektem) oraz model dioni (rozktad konfiguracji calej dtoni). Uczenie chwytu odbywa si¢ na
podstawie kinestetycznej demonstracji jednego chwytu, ktéry mozna przenies$¢ na nowy obiekt (tzn.
uzyskano grasp transfer w oparciu o statystyke kontaktéw). Dla nowego obiektu generuje si¢



tysiace kandydatéw chwytéw (w czasie krétszym od 30 s.), a nastgpnie wybiera si¢ najlepszy
poprzez maksymalizacje iloczynu modeli (co jest forma product of experts). Proponowane
podejécie umozliwia generalizacje chwytéw na nowe obiekty nawet przy niepelnej rekonstrukeji
ich geometrii. W pracy [M6] pt. ,,One-shot learning and generation of dexterous grasps for novel
objects”, ktéra zostala opublikowana w czasopi$mic Int. J. of Robotics Research w 2015 r.
zasadnicza nowoscia rozwigzania jest to, ze udoskonalony model uczy si¢ kilku typow chwytow
z jednego przyktadu, a nastepnie system wybiera najlepszy dla obiektu testowego. W pracy [M5] pt.
LJActive vision for dexterous grasping of novel objects”, ktora zostala zaprezentowana na
konferencji IROS w 2016 r., w odréznieniu od poprzednich prac, ktére planuja chwyt z danych
pasywnych, dodano element aktywnej wizji. Zasadniczym wkladem pracy jest integracja percepcji
i planowania chwytu, tzn. chwyt realizowany jest jako closed perception-action loop. Dzigki
ukierunkowanemu ruchu sensora oraz wyznaczaniu widokéw na podstawie niepewnosci chwytu
uzyskano poprawe skutecznosci chwytania. W pracy [M3] pt. ,,Dynamic grasp and trajectory
planning for moving objects”, ktora zostala opublikowana w czasopismie Autonomous Robots
w 2019 r. zaprezentowano system umozliwiajacy chwytanie poruszajacych si¢ obiektow, m.in.
w scenariuszach wspolpracy cztowieka z robotem. Zasadniczym wkiadem pracy sg rozwigzania na
potrzeby integracji planowania chwytéw z planowaniem trajektorii w scenach dynamicznych.
W pracy [M2] pt. ,,.Learning better generative models for dexterous, single-view grasping of novel
objects”, kiéra zostala opublikowana w czasopi$mie Int. J. of Robotics Research w 2019 r.
zaproponowano rozszerzone generatywne modele chwytéw dla nowych obiektéw obserwowanych
z pojedynczego widoku, wprowadzajac model chwytu zalezny od widoku, metody lgczenia
i kompresji modeli kontaktéw oraz nowy sposob generowania i oceny kontaktéw. Zasadniczym
elementem innowacyjnym jest rozwigzanie umozliwiajace ciagle doskonalenie modeli poprzez
wlaczanie chwytéw wygenerowanych i wykonanych na nowych obiektach jako dodatkowych
przyktadéw treningowych, co w konsekwencji zwigksza skalowalno$¢. W pracy [MI] pt.
,,Underactuated Dexterous Robotic Grasping with Reconfigurable Passive Joints”, ktéra zostala
opublikowana w czasopi$mie IEEE Robotics and Automation Letters w 2024 r. zaprezentowano
nowy niedoaktuowany chwytak trojpalczasty z rekonfigurowalnymi pasywnymi przegubami (RP-
joint) oraz metode planowania chwytéw uczaca si¢ zrecznych manipulacji z pojedynczych
przyktadow, z wykorzystaniem optymalizacji kontaktu kinestetycznego.

Najbardziej istotna jest koncepcja bardziej strukturalnych modeli w stosunku do podejs¢ znanych
przed opublikowaniem pracy M8 [ICRA 2014], w ktorej Habilitant zaproponowal osobny
probabilistyczny model kontaktow palec—obiekt (KDE kontaktow) oraz osobny probabilistyczny
model konfiguracji reki (rozdziclajace geometrie obiektu oraz kinematyke dloni), a takze product-
of-experts, co zlozylo sie na probabilistyczne modele kontaktéw chwytu, a w szczegélnosci na
nieznane wezes$niej mozliwosci generalizacji na podstawie pojedynczego chwytu manipulacyjnego.
Zasadnicze koncepcje zostaly opatentowane przez Habilitanta (,,Grasp Modelling”, Patent
WO0/2014/188177, list. 2014). Warto wspomnie¢ o wkiadzie Habilitanta w zakresie integracji
percepcji 3D z planowaniem chwytu, majac na wzglgdzie dwczesny rozwoj metod opartych



o chmury punktéw. Podsumowujac, najwazniejszym wkladem cyklu prac [M8, M6, M5, M3, M2]
sa rozwiazania umozliwiajace (i) jawne modelowanie kontaktéw reka—obiekt jako rozkladow
prawdopodobiefistwa, (i) wykorzystanie KDE i product-of-experts do generowania chwytow,
(iii) transfer chwytéw miedzy obicktami na podstawie lokalnej geometrii. Dos¢ istotne s
rozwiazania dla pasywnego przegubu, umozliwiajacego nowy sposéb rekonfiguracji
niedosterowanych dloni robotycznych. Nowos¢ wynika z hardware-software co-design (integracji
sprzetu ioprogramowania), to znaczy nie tylko akcentowaniu uczenia chwytu, ale takze
projektowania dioni. Praca M1 (IEEE TAL, 2024) analizuje chwytanie wielopalczastymi
chwytakami niedosterowanymi z rekonfigurowalnymi stawami pasywnymi oraz integruje projekt
sprzetu z modelowaniem probabilistycznym. Zaproponowano nowy typ chwytaka z pasywnymi re-
konfigurowalnymi stawami oraz planowanie chwytu uwzgledniajace ich mechanike. Praca z 2014 r.
zaktada pewna konfiguracje dioni, za§ w pracy z 2024 r. nie wszystkie DOF sa sterowane, zas
chwytak adaptuje si¢ mechanicznie. Omawiane rozwigzania zlozyly sie na patent (“A joint for
movably connecting two members”, M. Kopicki (75%), S. Ansary (25%), Patent WIPO ST 10/C
PL450216, 2024). Omawiane prace ilustruja zasadnicza zmiang koncepcyjng od chwytu
rozumianego jako: grasp learning = perception + probabilistic modeling na chwyt rozumiany jako:
grasp learning = perception + probabilistic modeling + morphology + interaction planning.
Istotno$é rozwiazania wynika z tego, ze metody oparte o duze modele sieci neuronowych ignoruja
sprzet, pomijajac to, ze wymagaja one znaczacej liczby przykiadow, nie sg interpretowalne, itp.,
innymi stowy pokazano, ze ,hardware intelligence matters”. Omawiana zmiana koncepcyjna jest
1stotna.

W pozostatych pracach sktadajacych si¢ na cykl publikacji zaproponowano rozwiazania
umozliwiajgce: (i) integracje planowania percepcji z planowaniem chwytu, dobér widoku na
podstawie niepewnosci chwytu (aktywna zmiang pozy kamery celem akwizycji danych i uzyskania
lepszej odpornosci na przyslonigcia oraz lepszej rekonstrukcji obiektu), (ii) integracjg
probabilistycznego planowania chwytu z planowaniem trajektorii dla obiektéw w ruchu, w tym
takze oceng bezpieczenstwa trajektorii, (iii) ulepszenie generatywnych modeli chwytu dla
pojedynczego widoku obiektu wraz =z redukcja rozmiaru modeli probabilistycznych,
(v) przewidywania ruchéw sztywnego obiektu podczas manipulacji. Proponowane metody
itechniki zweryfikowane zostaly empirycznie na rzeczywistych robotach, w tym takze
z wykorzystaniem symulatoréw PhysX oraz MuloCo. Opis osiggniecia naukowego zawarty zastat
w 52-stronnicowym opracowaniu w jezyku polskim oraz 53-stronicowym opracowaniu w jezyku
angielskim. Prezentacja osiggnig¢¢ naukowych jest wyczerpujaca.

Na podstawie publikacji dofgczonych do autoreferatu i sktadajacych si¢ na dorobek habilitacyjny
stwierdzam, ze rezultaty uzyskane w prezentowanym cyklu, powiazanym tematycznie sg cenne
poznawczo i uzyskane zostaly wlasciwymi metodami badawczymi.



Ocena pozostalego dorobku naukowego

Dorobek naukowy za lata 2004 — 2025 obejmuje 46 wspotautorskich prac, w tym 4 autorskie prace.
Na dorobek po uzyskaniu doktoratu sktada si¢ 9 prac skladajgcych si¢ na cykl oraz 13
recenzowanych prac. Pozostale prace dotyczyly modeli ewaluacyjnych, ponownego planowania
trajektorii z wykorzystaniem informacji dotykowych, wyboru chwytu istotnego dla zadania,
planowanie efektywnych trajektorii ze wzglgdu na moment obrotowy, uczenia predykcji
w manipulacji robotycznej, w tym predykcji wieloetapowej oraz predykeji w oparciu o zasady
minimalnej energii, predykcji z ekspertem uproszczonej fizyki, transferu akeji oraz ksztaltu,
uczeniu transferu opartego na cechach, $ledzenia online w oparciu o modele predykcyjne,
propagowania czastek filtru czasteczkowego z jednego kroku predyktora-korektora do nastepnego,
dwupoziomowego planera RRT (Rapidly-exploring Random Trees), planowaniu robotycznego
popychania w oparciu o modele predykcji. Prace opublikowano w materiatach konferencji IROS
(2016, 2013, 2012), ICRA (2018), IEEE Humanoids (2017, 2016) oraz indeksowanym czasopismie
Int. J. of Humanoid Robotics (2022). Pozostaly dorobek naukowy jest znaczacy 1 wpisuje sig
w dorobek naukowy wskazany jako osiagnigcie naukowe.

Wkiad Habilitanta w rozwéj dyscypliny naukowej Informatyka Techniczna i Telekomunikacja

Prace skladajace si¢ na dorobek habilitacyjny stanowig spojny tematycznie ciag publikacji oraz
wnoszg istotny wklad w rozwdj dyscypliny naukowej Informatyka Techniczna i Telekomunikacja.
Zasadniczy nurt interdyscyplinarnych badan umiejscowiony jest w obszarze szeroko pojstej
informatyki, sztucznej inteligencji oraz robotyki. Wktad Habilitanta dotyczy w szczegdlnosci
percepcji, uczenia i planowania na potrzeby autonomicznej manipulacji. Znaczaca czgS¢ prac
dotyczy przewidywania ruchu obiektéw podezas manipulacji. Wkiad w dziedzing obejmuje rozwoj
generatywnych modeli, w tym generatywnych modeli kontaktéw, uczenia modeli generatywnych
modeli kontaktéw, klasteryzacji (takze selekcji, gestosci, optymalizacji, kompresji) modeli
kontaktéw, uczenia kinestetycznego na podstawie przyktadow, modeli chmur punktow,
reprezentacji gestosci jadra KDE, probkowania oraz aktywnej percepcji. Proponowane rozwigzania
wymagaly uzycia zaawansowanego aparatu matematycznego 1 informatycznego, a takze modeli
fizyki. Habilitant zaproponowat innowacyjne podejscia. Zaproponowane rozwigzania s3
wartoéciowe, o znaczacym potencjale aplikacyjnym. Nie ulega takze watpliwoséci, ze wzrasta
rozpoznawalno$é prac Habilitanta. Zdaniem recenzenta, linia prac jest bardzo interesujaca i niestety
trochg niedoceniana.

Podsumowujac uwazam, ze przedstawiony przez Habilitanta cykl powiazanych tematycznie
publikacji stanowi istotne osiggniecie naukowe oraz spelnia ustawowe 1 zwyczajowe wymagania
stawiane habilitantom w dyscyplinie Informatyka Techniczna i Telekomunikacja.



3. Ocena istotnej aktywnosci naukowej

Wyniki prac naukowych Habilitanta zostaty opublikowane w znaczacych czasopismach IJRR, Aut.
Rob. oraz znaczacych konferencjach IROS oraz ICRA. Habilitant wykazat si¢ duza aktywnoscig
naukowg. Dorobek naukowy habilitanta ma charakter jakosciowy. Jest autorem otwartego
oprogramowania robotycznego Golem. Byt kierownikiem grantu ProRoc pt. ,,Products of experts
for robotic manipulation” finansowanego przez NCN (1.1m PLN, NCN Polonez Bis, 2022-2024),
zastepca kierownika w grancie EU pt. ,,RoMaNS: Robotic Manipulation for Nuclear Sort and
Segregation” (6.4m EUR, H2020, 2015-1018), zastgpca kierownika w grancie pt. ,,Machine-
learning of Vision-guided Bi-manual Grasps, for Adaptable Autonomous Manipulation in
Manufacturing Environments” (63k GBP, Loughborough EPSRC Centre for Intelligent
Automation case study award, 2015-2018). Byt takze koordynatorem prac oraz liderem pokazow
przegladu projektéw robotycznych w duzych grantach UE (FP7 PaCMan oraz RoMaNS H2020)
oraz liderem pierwszej demonstracji autonomicznego robota chwytajacego materialy niebezpieczne
w przemysle jadrowym (National Nuclear Lab, UK). Habilitant wyglosit kilkanascie wykladow na
zaproszenie, m.in. Uniwersytet Techniczny w Darmstadt, 2024, Crossrail, Londyn, 2018, KTH
Royal Institute of Technology, Szwecja, 2011). Prezentacja pt. ,,Robotic manipulation and grasping
of objects” uzyskata nagrode Best Speaker Award na Science Polish Perspectives (Oxford, 2014).
Habilitant recenzuje prace dla uznanych czasopism i konferencji. Habilitant prowadzil takze zajecia
dydaktyczne (wyklady i zajecia laboratoryjne - Wydzial Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki PP,
2022, 2025, wyklady - Uniwersytet w Birmingham, 2012-2013, zajecia laboratoryjne - Uniwersytet
w Birmingham, 2003-2005). Byl wspdlpromotorem dwoch doktoratéw na Uniwersytecie
w Birmingham (2018, 2019).

Podsumowujac te cze$é opinii stwierdzam, ze Habilitant wykazal si¢ duza aktywnoscia naukowsg.
Warto podkreslié, ze wartosci wskaznikoéw bibliometrycznych przewyzszaja wartosci stawiane
kandydatom do uzyskania stopnia doktora habilitowanego.

Whioski koncowe i rekomendacja

Podsumowujac stwierdzam, ze zaréwno cykl prac stanowiacych osiagniecie naukowe bgdace podstawa
wystapienia doktora Marka Kopickiego o stopiefi doktora habilitowanego, jak i pozostale osiagniecia
Habilitanta reprezentuja wyrdzniajacy sie¢ poziom naukowy i wnosza istotny wklad wrozwoj
dziedzin informatyka techniczna i telekomunikacja oraz robotyka. Wyniki badan naukowych
zaprezentowane w cyklu publikacji, a takze spdjne wnioski z uzyskanych wynikow, przedyskutowane
w autoreferacie sg podstawag do stwierdzenia, ze dorobek naukowy Habilitanta jest znaczacy.
Uwazam, ze spelnione sa warunki okreslone w Ustawie z dnia 14 marca 2003 1. o stopniach
naukowych i tytule naukowym oraz o stopniach i tytule naukowym w zakresie sztuki (Dz. U.
72017 1. poz. 1789 w zwiazku z art. 179 ust. 2 ustawy w dnia 3 lipca 2018 r. Przepisy wprowadzajace
ustawe - Prawo o szkolnictwie wyzszym 1 nauce, Dz. U. z 30 sierpnia 2018 r. poz. 1669)
i wnioskuje o dopuszczenie dr. Marka Kopickiego do dalszych etapdéw postgpowania habilitacyjnego.

37@{@&% £ Lo0 CU?



