Szczecin, 5.02.2026 .
prof. dr hab. inz. Krzysziof Okarma i e iy
Zachodniopomorski Uniwersytet Technologiczny w Szczecinie i WY N EL DT g
Katedra Przetwarzania Sygnatow i Inzynierii Multimedialnej '

ul. Sikorskiego 37
70-313 Szczecin

RECENZIA
osiagnied naukowych, istotnej aktywnosci naukowej i caloksztatiu dorobku
dr. inz. Marka Kopickiego w zwigzku z postepowaniem habilitacyjnym
prowadzonym przez Politechnike Poznanskg w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych
w dyscyplinie informatyka techniczna i telekomunikacja

Niniejsza recenzja sporzgdzona zostata na podstawie pisma, kidre w dniu 3 grudnia 2025 r. wystosowat dr hab.
inz. Mikofaj Morzy, prof. PP — Dziekan Wydziafu Informatyki i Telekomunikacji Politechniki Poznariskiej oraz
uchwaly nr 2025-10-074 Rady Dyscypliny Informatyka Techniczna i Telekomunikacja Politechniki Poznariskiej
z dnia 25 listopada 2025 r. w sprawie powolania komisji habilitacyjnej w postepowaniu w sprawie nadania
stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie informatyka
techniczna i telekomunikacja wszczetego na wniosek dr. inz. Marka Kopickiego. Zostata ona przygotowana na
podstawie dostarczonej dokumentacji, w szczegdlnosci autoreferatu, wykazu opublikowanych osiqgniec
naukowych lub twdrczych prac zawodowych, g takze kopii 9 artykuféw wchodzgcych w skiad cyklu powigzanych
tematycznie publikacji wraz z kopiami oSwiadczer wspdfautorow.

L OGOLNE INFORMACIE O KANDYDACIE

Dr inz. Marek Kopicki jest zatrudniony na stanowisku adiunkta w grupie pracownikow badawczo-
dydaktycznych na Wydziale Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Politechniki Poznanskiej od marca
2022 roku. Wczesniej byt zatrudniony jako praggwnik naukowy na Uniwers i irmingham
w Wielkiej Brytanii {od 2009 do 2018) oraz przez
Poza ukonczonymi studiami magisterskimi
legitymuie sie takie tytutem zawodowym magistra informatyki
uzyskanym na w Birmingham w 2004 r. Szes¢ lat poZniej uzyskat na tej samej uczelni

stopien doktora (jak wynika z autoreferatu w dyscyplinie informatyka w specjalnosci robotycznej).
Rozprawa doktorska zostata dofgczona do dokumentacji jako jeden z elementéw uzupetniajgcych cykl
osiggnied, stanowigcy podstawe wystgpienia z wnioskiem o nadanie stopnia doktora habilitowanego.



It OCENA OSIAGNIEC NAUKOWYCH UDOKUMENTOWANYCH CYKLEM POWIAZANYCH
TEMATYCZNIE ARTYKULOW NAUKOWYCH

Zasadniczym elementem dorobku naukowego przedstawionego do oceny jest cykl powigzanych
tematycznie 9 artykutéw naukowych opatrzony wspélnym tytutem JPercepcja, uczenie i planowanie
w autonomicznej manipulacji robotycznej”, ktéry wraz z rozprawg doktorskg oraz dwoma patentami
stanowi osiggniecie naukowe, o ktérym mowa w art. 219 obowigzujgcej ustawy Prawo o szkolnictwie
wyzszym i nauce. Osiggniecie to jest uzupefnione zestawem 11 innych publikacji naukowych.
Kandydat podzielit je tematycznie na dwie grupy dotyczace metod uczenia manipulacji i chwytania
obiektéw oraz uczenia przewidywania ruchu obiektéw podczas manipulacji. Do pierwszej grupy
Habilitant zaliczyt 6 publikacji z zasadniczego cyklu (4 w czasopismach z listy Journal Citation Reports
oraz 3 konferencyjne), dwa patenty oraz 5 publikacji uzupetniajgcych, z kolei drugg grupe stanowig 3
publikacje z gtéwnego cyklu (jedna w czasopi$mie z IF oraz dwie konferencyjne), rozprawa doktorska
oraz 6 publikacji uzupetniajacych. Do publikacji z zasadniczego cyklu [M1]-[M9] dotaczono
oéwiadczenia wspdtautoréw potwierdzajgce wiodgcy wkiad Habilitanta w powstanie wiekszosci
sposréd nich. Oéwiadczen takich nie przedstawiono dla publikacji uzupetniajacych, dla ktdrych udziat
Habilitanta nie zostat szczegotowo okreslony.

Mankamentem przedstawionego dorobku jest brak dotaczonego do dostarczonej dokumentacji
patentu okreélonego jako [P2] (cho¢ patent [P1] sie w niej znajduje). Niestety proba znalezienia
informacji o patencie [P2] w ogélnodostepnych zasobach internetowych nie przyniosta powodzenia.
Pewne watpliwosci budzi wigczenie rozprawy doktorskiej do osiggnie¢ majacych stanowi¢ podstawe
nadania stopnia doktora habilitowanego. Pomimo, iz rozprawa stanowita podstawe poprzedniego
awansu naukowego, jest to dopuszczalne przez obowigzujgce przepisy, jednak art. 219 ustawy Prawo
o szkolnictwie wyiszym i nauce precyzuje, iz osiggniecia naukowe albo artystyczne stanowigce
znaczny wktad w rozwdj okreslone]j dyscypliny powinny by¢ opublikowane jako monografia wydana
przez wydawnictwo z wykazu Ministra, cykl powigzanych tematycznie artykutow opublikowanych
w czasopismach naukowych lub w recenzowanych materiafach z konferencji miedzynarodowych.
Moga one réwniez stanowi¢ zrealizowane oryginalne osiggnigcie projektowe, konstrukcyjne,
technologiczne lub artystyczne. W przedstawionej dokumentacji nie ma niestety zadnej informacji
o publikacji tekstu rozprawy doktorskiej, a zatem warunku tego nie mozna zdaniem recenzenta uznac
za spetniony, tym bardziej iz sformufowanie art. 219 ust. 3 Ustawy precyzuje, iz obowiazek publikacji
nie dotyczy osiagnieé¢, ktérych przedmiot objety jest ochrong informacji niejawnych (w dokumentacji
nie znaleziono takiej informacji w odniesieniu do rozprawy doktorskiej).

W tej sytuacji za podstawe oceny czy osiggniecia naukowe osoby ubiegajgcej sig o stopien
doktora habilitowanego odpowiadaja wymaganiom okreslonym w art. 219 ust. 1 pkt 2 Ustawy, uznaé
nalezy cykl 9 publikacji oraz jeden z patentéw (okreslony jako [P1]). Przedstawione osiggnigcie jest
opisane w dokumentacji w nieco niespaéjny spos6b, gdyz Kandydat w autoreferacie uwzglgdnia w nim
zaréwno 9 publikacji, jak tez doktorat i 2 patenty, jednak w wykazie osiagnig¢ ogranicza je do cyklu 9
publikacji. Tym niemniej, pominiecie patentu [P2] nie wptywa na oceng osiagniecia pod wzgledem
merytorycznym ze wzgledu na zbieino$¢ tematyczng publikacji oznaczonej jako [M1], w ktdrej
powstanie Kandydat wnidst najwiekszy wkfad.



Wspomniana publikacja [M1], ktdra ukazata sie w bardzo dobrym czasopismie IEEE Robotics and
Automation Letters, dotyczy propozycji algorytmu uczenia robotycznego chwytania obiektow przy
uzyciu niedosterowanego chwytaka z przegubami. Zasadnicze osiggniecie zwigzane z planowaniem
rekonfiguracji przegubdw RP oraz optymalizacjg kontaktu kinestetycznego zostato przetestowane
przy uzyciu bazy obiektow IKEA. Publikacja ta powstata w ramach projektu NCN POLONEZ BIS
wspotfinansowanego w ramach programu Unii Europejskiej Horizon 2020. Udziat Kandydata w jej
opracowaniu nalezy uznaé za bez watpienia wiodacy, co zostato potwierdzone przez wspofautorow.
Dotyczy on gtdwnie opracowywania oraz implementacji algorytmdw percepcji, uczenia, planowania
oraz optymalizacji, a zatem elementdw dobrze wpisujgcych sie w dyscypline naukows informatyka
techniczna i telekomunikacja.

W publikacji [M2], w ktdrej réwniez wiodaca rola Habilitanta nie budzi watpliwosci, zasadniczym
elementem jest generatywna metoda trenowania i testowania chwytu z zastosowaniem
zaproponowanych modeli kontaktow przy uzyciu humanoidalnych dtoni robota, wraz z procedurg
wyboru modelu kontaktu. Warto réwniez tutaj zauwazyé, iz wkiad Kandydata dotyczy przede
wszystkim opracowania oraz implementacji wszystkich zaprezentowanych algorytmow, a takie
zaplanowania oraz przeprowadzenia badan eksperymentalnych. Publikacja powstata w ramach
projektu PaCMan, koordynowanego przez University of Birmingham, realizowanego w ramach 7.
Programu Ramowego Unii Europejskiej we wspotpracy z uczelniami z Austrii i Wioch.

Model kontaktu byt rozwazany takze w publikacji [M3] w odniesieniu do prostych réwnolegtych
chwytakdw stosowanych przy kooperacji cztowieka z robotem przy zatozeniu koniecznosci adaptacji
chwytu oraz dynamicznego planowania trajektorii ruchu. Zaleznie od rodzaju, ksztattu i wymiardw
chwytanego obiektu, zaproponowano metode przetgczania pomiedzy lokalnym oraz globalnym
planowaniem trajektorii przy zatozeniu 6 stopni swobody. Oprécz implementacji algorytmow
planowania i uczenia, wkiad Kandydata obejmowat opracowanie algorytmu kinematyki odwrotnej
z tolerancja btedu przestrzeni oraz zaproponowanie uzycia planera globalnego i lokalnego, a takie
algorytmy kalibracji wielu kamer. W dokumentacji nie znalazla sie niestety ostateczna wersja
opublikowanego artykutu, pomimo iz zostat on wydany na licencji CC BY 4.0 przez wydawnictwo
Springer Nature i jest powszechnie dostepny.

Publikacja [M4], ktdra ukazata sie dwa lata wczesnie] w tym samym czasopismie (Automonous
Robots), dotyczy trenowania modutowych i przenoénych modeli ruchu dla obiektéw popychanych.
Kandydat sformutowat w niej problem badawczy predykcji pchania robotycznego przy uwzglednieniu
wielu ograniczen o charakterze lokalnym, a takze zastosowat potgczenie predyktora globalnego oraz
predyktoréw lokalnych uwzgledniajgcych kontakty obiektdw oraz obiektu z robotem. Réwniez w tej
publikacji wiodgcy udziat Habilitanta zostat potwierdzony przez dwoch wspotautoréw, cho¢ dwaj inni
oswiadczen takich nie ztozyli. Tym niemniej, biorac pod uwage fakt, iz oswiadczenia zostaty zfozone
przez wszystkich autorow korespondencyjnych wskazanych w tresci publikacji, uznaé¢ mozna, iz wktad
Kandydata w jej powstanie zostat potwierdzony w wystarczajacy sposéb.

Nieco mniej istotnym elementem przedstawionego cyklu publikacji jest artykut [M5], ktory ukazat
sie w materiatach konferencji IROS (tj. IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and
Systems), w ktérego powstanie wkitad Habilitanta miat charakter pomocniczy. Stanowi on jednak
istotne uzupetnienie cyklu ze wzgledu na sformutowanie oraz implementacje algorytmu aktywnej
wizji komputerowej do wyboru najlepszego widoku obiektu, umozliwiajacego chwycenie obiektu.



Kolejna z publikacji [M#6], ktéra ukazata sie w 2015 roku w czasopi$mie International Journal of
Robotics Research, dotyczy uczenia chwytéw oraz ich generowania na podstawie pojedynczej
demonstracji kinestetycznej bez wczesniejszej znajomosci modelu ksztattu obiektu. Zamiast modelu
uzywana jest tutaj niekompletna chmura punktéw pozyskana z kamery gtebi, co stanowi jedna
z gtéwnych zalet zaproponowanego podejscia. Wybdr najlepszego chwytu oraz jego typu nastepuje
na podstawie okreslenia prawdopodobieristwa powodzenia. Wytrenowany w tym celu model bazuje
na kombinacji modelu kontaktu oraz modelu konfiguracji dtoni. Publikacja powstata w ramach
wspomnianego juz projektu europejskiego PaCMan. Udziat Kandydata jest w tym przypadku
dominujacy, co zostato potwierdzone w o$wiadczeniach pozostatych autoréw pracy. W znacznym
stopniu jest on zwigzany z pomystami oraz algorytmami opisanymi w patencie [P1], a zatem uznac
nalezy, iz jego ujecie w cyklu dokumentujgcym zasadnicze osiagniecie naukowe jest uzasadnione.
Zostaly one przez Habilitanta zaimplementowane, przeprowadzit On takie eksperymenty, kt6rych
wyniki przeanalizowat wraz ze wspotautorami artykutu.

Publikacje [M7], [M8] oraz [M9] sg najstarszymi wsrod 9 artykutow stanowigcych cykl powigzany
tematycznie. Zostaty one opublikowane w materiatach konferencji ICRA oraz IROS. Wkiad Kandydata
w ich powstanie jest zréznicowany (pomocniczy w publikacji [M7] i wiodgcy w dwoch pozostatych).
Pierwsza z tych publikacji dotyczy zoptymalizowanego kinematycznie przewidywania ruchu obiektéw
sztywnych, stanowigcego potgczenie podejscia bazujgcego na uczeniu sie z symulacjami opartymi na
cechach fizycznych obiektéw. Zademonstrowano w niej takze przewage zaproponowanej metody dla
manipulacji wielokontaktowej. Publikacja [M8], podobnie jak [M6], oparta jest w znacznej mierze na
patencie [P1], stad wiodgca rola Habilitanta nie budzi watpliwosci. Istotnym jej elementem réwniez
jest uzycie kombinacji modelu kontaktu oraz modelu konfiguracji dtoni. Z kolei artykut [M9] dotyczy
przewidywania zachowaniu obiektéw poddanych prostym manipulacjom robotycznym, w tym przede
wszystkim pod wptywem pchania. Jest to publikacja stanowigca podstawe do poZniejszego artykutu
[Mi4].

Warto zauwazy¢, iz czasopisma, w ktdrych ukazaty sie najwainiejsze publikacje Habilitanta —
pomimo iz sg w duzym stopniu zwigzane z dyscypling automatyka, elektronika, elektrotechnika
i technologie kosmiczne, w wykazie Ministra sa rdwniez przypisane do dyscypliny informatyka
techniczna i telekomunikacja, w ktérej Kandydat ztozyt wniosek o nadanie stopnia doktora
habilitowanego. Dotyczy to czasopism [EEE Robotics and Automation Letters, Autonomous Robots,
International Journal of Robotics Research, a zatem biorgc pod uwage takie fakt, iz wszystkie
publikacje konferencyjne ujete w cyklu artykutow powigzanych tematycznie sg indeksowane w bazie
CORE, nie ulega watpliwosci, iz osiggniecia Habilitanta wpisujg sie w obie ww. dyscypliny naukowe,
a zatem wskazana dyscyplina znajduje uzasadnienie. Cho¢ cze$¢ osiggnie¢ w naturalny sposob
dotyczy bezposrednio robotyki, to doceni¢ nalezy umiejetne potfgczenie doswiadczen zwigzanych
z robotyka oraz umiejetnosci dostosowania i opracowania narzedzi informatycznych opartych na
typowych dla informatyki technicznej metodach, w szczegélnosci dotyczacych uczenia maszynowego.
Takie potfgczenie stanowi bardzo dobry przyktad interdyscyplinarnych badarn naukowych lokujgcych
sie ,na styku” dwdch bliskich sobie dyscyplin naukowych, co swiadczy na korzys¢ Kandydata.

Biorac pod uwage dynamiczny rozwdj metod uczenia maszynowego, a takie szerzej pojetych
metod sztucznej inteligencji, skutkujgcy znacznym postepem w informatyce w ostatnich latach,
niewatpliwie za stabszg strone zaprezentowanego cyklu osiggniec¢ uznac nalezy fakt, iz w wigkszosci
ukazaty sie one dos¢ dawno. Wéréd 9 gtdéwnych publikacji zaledwie jedna ukazata sie w 2024 roku,




dwie inne w roku 2019, kolejne pie¢ w latach 2014-2017, a jedna pochodzi z roku 2011, a wiec
sprzed 15 lat (ukazata sie ona rok po uzyskaniu przez Kandydata stopnia doktora). W pewnym stopniu
jest to skompensowane ukazywaniem sie najnowszych publikacji Habilitanta w coraz bardziej
uznanych czasopismach. Doceniajac umiejetnos¢ wspotpracy w zespotach miedzynarodowych,
niewatpliwie wynikajgcg w pewnym stopniu z realizacji rozprawy doktorskiej w brytyjskim University
of Birmingham, zauwazy¢ nalezy matg liczbe publikacji samodzielnych, co jednak jest coraz czesciej
obserwowane wsréd kandydatéw do stopnia doktora habilitowanego, zwiaszcza w przypadku
dorobku o interdyscyplinarnym charakterze.

Po analizie przedstawionych publikacji do najistotniejszych oryginalnych osiggnie¢ naukowych
Kandydata sposrod wymienionych powyzej zaliczam:

e zaproponowanie oraz implementacje algorytmow umozliwiajgcych uczenie sie chwytow,

e propozycje potgczenia planera globalnego i planerdw lokalnych do wyboru chwytu,

e zaproponowanie oraz implementacje algorytmdow planowania rekonfiguracji dtoni oraz
optymalizacji kontaktu kinestetycznego,

e propozycje i implementacje kombinacji modelu kontaktu oraz modelu konfiguracji dtoni.

Whkitad Habilitanta w powstanie wiekszosci z omowionych publikacji niewatpliwie jest wiodacy.
Doceni¢ nalezy Jego umiejetnos$é wspdtpracy w interdyscyplinarnych miedzynarodowych zespotach
badawczych. Pojawiajgce sie przy niektérych publikacjach watpliwosci dotyczace zasadnosci wyboru
dyscypliny naukowej w kontekscie silnego zwigzku dorobku z dyscypling automatyka, elektronika,
elektrotechnika i technologie kosmiczne powinny by¢é w mojej opinii rozstrzygnigte na korzysc
Kandydata, zwtaszcza biorgc pod uwage coraz bardziej zacierajgce sie granice pomiedzy dwiema
rozpatrywanymi dyscyplinami, co dotyczy w duzej mierze wtasnie zagadnien z pogranicza robotyki,
systemow wizyjnych, czy tez uczenia maszynowego i sztucznej inteligencji, stanowigcych w znacznym
stopniu obszary wspolne dla obu dyscyplin. Dodatkowym aspektem jest w tym kontekscie rozwijanie
metod opartych na uczeniu sig, w tym przypadku w zastosowaniach robotycznych, ktdre uznac
mozna za typowe dla informatyki stosowanej.

Pomimo wskazanych nieco stabszych stron osiggnieé naukowych dr. inz. Marka Kopickiego,
stanowigcych podstawe do wystgpienia z wnioskiem o nadanie stopnia doktora habilitowanego,
W mojej opinii stanowig one wystarczajagcy wkiad w rozwdj dyscypliny informatyka techniczna
i telekomunikacja, spetniajgcy wymogi stawiane przez aktualnie obowigzujace przepisy w zakresie
uzyskania stopnia doktora habilitowanego.

fli. OCENA ISTOTNEJ AKTYWNOSCI NAUKOWEJ | CALOKSZTALTU DOROBKU
.1  Ocena istotnej aktywnosci naukowej

Aktywnosé naukowa dr. inz. Marka Kopickiego — poza cyklem 9 publikacji, a takze patentami
— pozwolita uzyskaé dobre wskainiki bibliograficzne, ktére potwierdzajg zainteresowanie innych
naukowcow prowadzonymi przez Niego badaniami. Podane przez Kandydata w wykazie osiggniec
wskazniki naukometryczne — choc tylko posrednio $wiadczace o Jego aktywosci — ulegly juz
powiekszeniu i wynoszg na dzien sporzadzania recenzji odpowiednio: wg bazy Scopus ponad 640
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cytowan wobec podanych 604 (w tym ponad 600 niezaleznych wobec 570 podanych), co daje h-index
na poziomie 15; wg Google Scholar ponad 1170 cytowan wobec podanych 1120 oraz h-index rowny
18. W przypadku bazy Web of Science jest to ponad 480 cytowan, w tym ponad 450 niezaleznych (h-
index wynosi 13), cho¢ wartodci podane przez Kandydata sg nieco wyzsze (odpowiednio 570 i 534).
Nie jest to jednak kluczowe, gdyz powody rozbieznosci mogg by¢ wytagcznie techniczne a wszystkie te
wskazniki uzna¢ nalezy za bardzo dobre, co $wiadczy na korzys¢ Kandydata. Dodatkowo zwraca
uwage wysoki procent cytowan niezaleznych.

Bez zadnych watpliwosci spetniony jest warunek prowadzenia istotne] dziatalnosci naukowej
w wiecej niz jednej uczelni, o czym $wiadczy zatrudnienie w University of Birmingham, a takze Gl
a nastepnie na Politechnice Poznaniskiej. W dorobku Habilitanta znaleZ¢ mozna liczne publikacje
z afiliacjg tych uczelni, a takze notki potwierdzajgce udziat w realizacji projektéw miedzynarodowych i
krajowych.

Kandydat wspodtpracowat takze z otoczeniem gospodarczym, projektujgc algorytmy oraz
realizujgc oprogramowanie do estymacji deformacji konteneréw do przechowywania odpaddw
nuklearnych na podstawie obrazéw z kamer RGB-D-na rzecz National Nuclear Lab w Wielkiej Brytanii.
lest rowniez autorem oprogramowania robotycznego Golem, ktdre jest uzywane w srodowisku
robotykéw. Byt kierownikiem projektu ProRoc w ramach programu NCN POLONEZ BIS, a takie

zastepca kierownika w dwdch innych projektach, w tym jednym finansowanym ze s$rodkéw Unii
Europejskiej.

Jako potwierdzenie istotnej aktywnosci naukowej przedstawit dodatkowe 11 publikacji
oznaczonych jako [m1] -~ [m11], ktérych petne teksty zostaty dotgczone do wniosku. Tym niemniej
oznaczenie tych publikacji w autoreferacie jest inne anizeli w wykazie publikacji, gdzie lista obejmuje
13 pozycji, przy czym 4 ostatnie s inne niz wykazane w autoreferacie (jedynie pierwsze 9 pozycji jest
z nim zgodnych). Niestety wprowadza to niepotrzebny chaos w dokumentacji, tym niemniej, nie jest
to uszczerbek o duzym znaczeniu pod wzgledem merytorycznym. Wskazane publikacje ukazaty sie
w czasopismie International Journal of Humanoid Robotics (z listy JCR) oraz w materiatach znanych
konferencji, takich jak ICRA czy IROS. Sgdzac po kolejnosci na liscie wspdtautorow, wkiad Kandydata
w ich powstanie w wigkszosci raczej nie byt wiodacy, jednak nie ulega watpliwosci, iz dokumentujg
one istotng aktywnosé naukowa Kandydata.

Uwazam, iz aktywnos¢ naukowa dr. inz. Marka Kopickiego jest istotna, zarowno pod wzgledem
liczby oraz jakosci osiaggniec, nie odbiegajac w znaczacy sposéb od wiekszosci innych naukowcéw
whnioskujgcych o nadanie stopnia doktora habilitowanego w dyscyplinie informatyka techniczna i
telekomunikacja.

.2  Pozostala aktywnos¢ naukowa, organizacyjna, wspdétpraca miedzynarodowa oraz dorobek
dydaktyczny i popularyzatorski

Jak juz wspomniano, poza zatgczonymi do wniosku publikacjami stanowigcymi cykl
powigzanych tematycznie artykutdw, dr inz. Marek Kopicki jest wspdtautorem innych osiggnied, ktére
jednak nie zostaty przedstawione w uporzadkowany sposdb, gdyz wykaz publikacji oznaczonych jako
[m1] — [m13] rozni sie nieco od zatgczonych do wniosku publikacji z oznaczeniami [m1] — [m11].
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Z analizy dorobku wykonanej przez Oddziat Informacji Naukowej Biblioteki Gtéwnej Politechniki
Poznariskiej wynika, iz facznie Kandydat jest autorem lub wspdtautorem 46 publikacji indeksowanych
w Google Scholar. Biorac pod uwage fakt, iz zasadniczy cykl publikacji powigzanych tematycznie
obejmuje 9 artykutéw uzupetnionych patentem oraz rozprawa doktorskg, a ponadto dofgczono 11
innych publikacji, pozostate osiagniecia, pomimo ich mniejszej rangi, pozwalajg pozytywnie ocenic¢
pozostatg aktywnos¢ naukowa Habilitanta, choé nie jest to oczywiscie element najistotniejszy w Jego
dorobku. Doceni¢ nalezy wspotprace migedzynarodowg Kandydata, ktdra przejawia sie takze kilkoma
publikacjami, ktérych wspétautorzy zatrudnieni sg w University of Birmingham oraz na Politechnice
Poznariskie] — przyktadem moze by¢ publikacja [M2]. Umoizliwia to takie nawiazanie kontaktéw
;niegdzynarodowych wspdtpracownikom Habilitanta z Politechniki Poznanskiej.

Kandydat wygtosit kilkanascie wyktadéw, w tym na zaproszenie (m.in. na Uniwersytecie
Technicznym w Darmstadt, czy HTM Royal University w Szwecji), wygtosit réwniez referat plenarny na
Krajowej Konferencji Robotyki, a takze byt zapraszany na liczne seminaria naukowe. W 2014 roku
uzyskat nagrode Best Speaker Award za referat pt. ,Robotic manipulation and grasping of objects”.
Byt takZe uczestnikiem szkét letnich, warsztatéw naukowych, odbywat praktyki oraz krétkie staze
zagraniczne. Byt takze recenzentem artykutéw naukowych zgtoszonych do redakcji takich czasopism
jak IEEE Robotics and Automation Letters, Foundations and Trends in Robotics, czy tei Journal of
Intelligent & Robotic Systems, a takie na miedzynarodowe konferencje (/EEE/RS) International
Conference on Intelligent Robots and Systems oraz IEEE International Conference on Robotics and
Automation).

Habilitant prowadzit zajecia dydaktyczne z zakresu informatyki oraz robotyki dla studentéw,
poczgtkowo Uniwersytetu im. Adama Mickiewicza w Poznaniu, nastepnie University of Birmingham
i wreszcie na Politechnice Poznariskiej. Byt takze wspdtpromotorem dwdch doktorantéw University of
Birmingham.

Oceniajac pozostatg aktywnos¢ naukowa, organizacyjng, wspétprace miedzynarodowg oraz
dorobek dydaktyczny dr. inz. Marka Kopickiego, oceniam, iz wymagania z nimi zwigzane stawiane
kandydatom ubiegajacym sie o stopieri naukowy doktora habilitowanego zostaly przez Kandydata
spefnione.

. PODSUMOWANIE | WNIOSKI KONCOWE

Po analizie przedstawionej dokumentacji osiggnie¢ naukowych, cafoksztattu aktywnosci i
dorobku naukowego, dydaktycznego oraz organizacyjnego dr. inz. Marka Kopickiego stwierdzam, iz
Jego wkifad w rozwoj dyscypliny informatyka techniczna i telekomunikacja, spetnia wymagania
stawiane kandydatom do stopnia doktora habilitowanego w tej dyscyplinie.

Stwierdzam, iz dorobek Habilitanta, w szczegdinoséci cykl 9 powigzanych tematycznie
artykutéw naukowych opublikowanych w czasopismach naukowych lub w recenzowanych
materiatach szeroko znanych konferencji miedzynarodowych, stanowi znaczacy wktad w rozwéj
dyscypliny naukowej informatyka techniczna i telekomunikacja, co czyni zado$é wymaganiom
stawianym kandydatom do stopnia doktora habilitowanego przez aktualnie obowigzujgcg Ustawe
z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyiszym i nauce (z pézn. zm.). Stawiam zatem wniosek
o dopuszczenie dr. inz. Marka Kopickiego do kolejnych etapéw postepowania habilitacyjnego.




