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Recenzja
dorobku naukowego i wyodrebnionego cyklu powigzanych tematycznie artykulow
bedacego podstawg do ubiegania si¢ o stopien doktora habilitowanego w dziedzinie

nauk inzZynieryjno-technicznych przez dr. inz. Jakuba Kolote

Recenzj¢ wykonano na podstawie pisma prof. dr. hab. inz. Wojciecha Szelaga,
Przewodniczacego Rady Dyscypliny Automatyka, Elektronika i Elektrotechnika, datowanego
na 22 grudnia 2020r., a otrzymanego przez mnie 8 stycznia 2021 r. informujacego o powolaniu
mnie w dniu 30 pazdziernika 2020 r. przez Rad¢ Doskonatosci Naukowej (odregbnym pismem
z dnia 30 pazdziernika 2020 r. skierowanym przez Sekretarza Rady Doskonatosci Naukowe;j
prof. dr. hab. Stanistawa Sitka do Rektora Politechniki Poznanskiej) na recenzenta w
postepowaniu w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego dr. inz. Jakubowi Kotocie,
ktore wszczete zostato w dniu 5 sierpnia 2020 r., w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych,
w dyscyplinie automatyka, elektronika i elektrotechnika. Wraz z wymienionymi pismami
dostarczono: Uchwate Nr 07/2020-2021 Rady dyscypliny automatyka, elektronika i
elektrotechnika Politechniki Poznanskiej, a takze wniosek dr. inz. Jakuba Kototy z dnia 27 lipca
2020 r. o przeprowadzenie postgpowania w sprawie nadania stopnia doktora habilitowanego.
Wraz z wnioskiem dostarczono dokumentacj¢ zawierajgca nastepujace zatgczniki:

1. dane wnioskodawcy,

2. poswiadczong za zgodnos¢ z oryginalem kopi¢ dyplomu nadania stopnia doktora,
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autoreferat,

(U]

4. wykaz osiggnig¢ naukowych stanowigcych znaczny wktad w rozwo) okreslonej
dyscypliny, ktory zawiera:
1. informacj¢ o osiggnigciach naukowych, o ktorych mowa w art. 219, ust. 1., pkt 2
ustawy Prawo o Szkolnictwie Wyzszym i Nauce,
ii.  informacj¢ o aktywnosci naukowe;j,
iii.  informacj¢ o wspdtpracy z otoczeniem spotecznym i gospodarczym,
iv. informacje naukometryczne,
5. wydruki 8 publikacji wchodzacych w sktad cyklu powigzanych tematycznie artykulow
naukowych wymienionych w pkt. I Zalgcznika nr 4.

1. Informacje ogdlne o kandydacie

Pan dr inz. Jakub Kotota jest absolwentem dwoch wydziatow Politechniki Poznanskiej. W
latach 1999-2005 uzyskat on tytul zawodowy mgr. inz. na Wydziale Elektrycznym, a nastepnie
na Wydziale Informatyki i Zarzgdzania. Od 2004 r. jest zatrudniony na Politechnice
Poznanskiej, gdzie rowniez uzyskal w 2009 r. stopien doktora nauk technicznych po
przedstawieniu rozprawy doktorskiej pt. ,,Dynamika reluktancyjnego silnika krokowego”.
Zapoznajac si¢ z przebiegiem kariery zawodowej Habilitanta mozna zauwazy¢, iz w
poczatkowej fazie zajmowal si¢ on zagadnieniami zwigzanymi z elektrotechnikg, a w
nastepnym etapie podejmowal si¢ rdwniez rozwigzywania réznorodnych problemow
zwigzanych z automatyka i informatyka. Tematyka podjeta w ostatnim okresie ma natomiast
charakter multidyscyplinarny i dotyczy modelowania i sterowania ukladow z polimerami
elektroaktywnymi. Niewatpliwie, na efektywna realizacj¢ tych ostatnich przedsiewzieé miato

umiejetne wykorzystanie dotychczasowego, szerokiego doswiadczenia zawodowego.

2. Ocena dorobku naukowego

Dorobek naukowy dra inz. Jakuba Koloty jest do$¢ znaczacy i zostat przedstawiony w blisko
60 pracach, z czego po uzyskaniu stopnia doktora ukazato si¢ 33 publikacji. Laczny dorobek
publikacyjny dra inz. Jakuba Kototy po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych obejmuje

autorstwo badz wspotautorstwo:
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e 20 publikacji w czasopismach uj¢tych na liscie MNiSW,
e 5 rozdziatéw monografii naukowych,
e 8 referatow na konferencjach migdzynarodowych.

Dorobek publikacyjny Habilitanta obejmuje prace o szerokiej tematyce. W pierwszym
okresie dzialalnosci naukowej dra inz. Jakuba Koloty mozna zaobserwowac zainteresowanie
tematyka informatyczng (sieci komputerowe, obliczenia rownoleglte). Réwnolegle, Habilitant
prowadzi badania dotyczace modelowania uktadow elektromagnetycznych i1 prace nad
ukladami sterowania, ze szczegdlnym uwzglg¢dnieniem problematyki sterowania i
modelowania silnikow krokowych. Badania o tej tematyce dominujg w okresie przed
uzyskaniem i zaraz po uzyskaniu stopnia doktora. W ostatnich czterech latach (2016-2020),
punkt ciezkosci jesli chodzi o zainteresowania naukowe Habilitanta, zdecydowanie przesunat
si¢ w kierunku badan nad uktadami z polimerami elektroaktywnymi. Sg to materiaty, ktore
mozna zaliczy¢ do kategorii materiatow inteligentnych, a ich inzynieria jest waznym
zagadnieniem ze wzglgdu na potencjalne szerokie zastosowanie w robotyce i elektrotechnice.
Ich wlasciwosci takie jak duza gestos¢ energii, duze odksztatcenia i krotki czas odpowiedzi
powoduje, iz sitowniki zbudowane z wykorzystaniem tego typu materialdw mogg znaczaco
przyczyni¢ si¢ do rozwoju zaawansowanych konstrukcji robotéw. Badania i modelowanie
uktadow do budowy, ktérych wykorzystuje si¢ IPMC (ang. Ionic Polymer Metal Composite)
lub DEAP (ang. Dielectric Electroactive Polymer), zapewniajg lepsze zrozumienie zjawisk
zachodzacych w takich systemach, umozliwiaja optymalizacje konstrukcji i pozwalajg na
precyzyjng kontrole. Prace naukowe Habilitanta wpisujg sie w gtowny nurt badan nad
wczesniej wymienionymi zagadnieniami i w sposob niewatpliwy przyczyniajg si¢ do rozwoju
tej dziedziny wiedzy.

Najwazniejszym osiggnieciem naukowym i publikacyjnym dra inz. Jakuba Kototy jest bez
watpienia cykl o$miu jednotematycznych prac opublikowanych w zagranicznych czasopismach
o cyrkulacji $§wiatowej 1 stosunkowo wysokim wspotczynniku /F (IF>2, z wyjatkiem 1
publikacji). Opublikowanie artykuldow w czasopismach o wysokiej randze $wiadczy o
pozytywnej weryfikacji wynikdw tych prac przez uznane gremia naukowe. Wspdlnym tematem
tego cyklu publikacji jest ,ldentyfikacja, modelowanie i sterowanie elektroaktywnych
polimeréw”.

Pierwszych pig¢ artykutdw [JK1-JK5] poswigcono tematyce zwigzanej z polimerami
jonowymi (IPMC). Mozliwo$¢ zastosowania w przypadku tych polimeréw wymuszen niskimi
napieciami powoduje, ze sg one obiektem zwigkszonego zainteresowania ze wzgledu na

stosunkowo proste uktady sterowania. Pierwszg z publikacji [JK1] nalezy uzna¢ za jedng z
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kluczowych, a to z tego wzgledu, ze w trakcie prac nad nig prowadzonych dokonano wyboru
modelu IPMC wykorzystywanego w pozniejszych badaniach, zbudowano stanowisko do badan
eksperymentalnych nad sitownikami IPMC, opracowano 1 przedstawiono sposoby
modelowania 1 identyfikacji parametrow sitownikow IPMC, a takze zaproponowano
mozliwos¢ wykorzystania estymatorow pozycji w trybie bezczujnikowego sprzezenia
zwrotnego. Osiggnigte wyniki pozwolity na opracowanie uproszczonych uktadow sterowania.
Na podkreslenie zastuguje fakt przeprowadzenia licznych pomiaréw pozwalajacych na ocene
btedu estymacji krzywizny odchylenia i weryfikacje zaproponowanych algorytméw. Nasuwa
si¢ tu drobna techniczna uwaga odnosnie autoreferatu, gdzie w sposob nie do konca poprawny
opisano np. rys 6 i 7. Praca [JK2] jest kontynuacja wczesniejszej publikacji, zawierajacg istotne
rozszerzenie modelu mechanicznego IPMC, a takze propozycje wykorzystania algorytmu Multi
HGO Observer w celu zmnigjszenia bledow estymacji, co ma wplyw na jako$¢ procesu
sterowania. Publikacja [JK3] jest szczegolnie istotna, gdyz zaproponowano w niej model
uwzgledniajagcy wplyw nawodnienia membrany sitownikéw IPMC, a takze sposob
identyfikacji w ukladzie bezczujnikowym. Badania te kontynuowano w [JK4] gdzie
uwzgledniono zmiany wilgotnosci w procesach adaptacyjnego sterowania, a takze
zaproponowano rozszerzony algorytm identyfikacji parametrow na podstawie mierzonych
sygnatow. Bardzo wazng, ze wzgledow na mozliwosci aplikacyjne, jest publikacja [JK5], ktora
zawiera opis konstrukc;ji silnika krokowego zbudowanego z wykorzystaniem elektroaktywnych
polimerow jonowych (IPMC). Autor przedstawia w niej wyniki symulacji numerycznych
przeprowadzonych z wykorzystaniem modelu FEM silnika bedgcego zlozonym nieliniowym
uktadem elektromechanicznym. Niestety, publikacja nie zawiera informacji o przewidywanych
parametrach zaproponowanego silnika ani tez informacji na temat ewentualnej
eksperymentalnej weryfikacji dziatania tej konstrukcji. Nalezy jednak wyrazi¢ uznanie za duzy
wktad pracy niezbedny do opracowania modelu FEM.

Kolejne trzy publikacje poswigcone zostaly zagadnieniom zwigzanym z sitownikami
bazujagcymi na polimerach dielektrycznych (DEAP). Podobnie jak poprzednio Habilitant
rozbudowuje istniejgce modele uwzgledniajagc dodatkowe zjawiska. W tym przypadku,
rozszerzono model poprzez uwzglgdnienie tarcia wiskotycznego [JK6], co zaowocowalo
znaczgcg poprawg jakosci procesu identyfikacji parametrow modelu. Poprawnosé
zaproponowanego modelu i1 calego procesu identyfikacji parametrow zweryfikowano
przeprowadzajgc szereg eksperymentow i1 poréwnujgc warto$ci estymowane z wynikami
pomiaréw. Pomimo zlozonosci modelowanych obiektow, uzyskano dobra zgodnos¢ sygnalow

otrzymanych w obu przypadkach. Wyniki prac opublikowanych w [JK6] wykorzystano w
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badaniach przedstawionych w [JK8], gdzie zaproponowano algorytmy wielomodelowego

sterowania adaptacyjnego, a do przeprowadzenia badan symulacyjnych wykorzystano

wczesnie] opracowany nielinlowy model sitownika. Publikacja [JK7] zawiera projekt

nowatorskiej konstrukcji pompy z wykorzystaniem polimeréow dielektrycznych i magnesow.

Co istotne, w artykule przedstawiono model FEM tej konstrukcji jak i fizyczne elementy

prototypu. Wyniki symulacji numerycznych poroéwnano z wynikami pomiaréw wykonanych na

rzeczywistym obiekcie i uzyskano dobra zgodnos¢ obserwowanych sygnatéow. Jak mozna

zauwazy¢ przedstawiony przez Habilitanta cykl publikacji jest spdjny tematycznie 1 sg one ze

sobg wzajemnie powigzane.

Podsumowujac, za najwazniejsze, osiggniecia dra inz. Jakuba Kototy uwazam:

e przeprowadzenie niezbednych badan 1 opracowanie modelu membrany I[PMC
uwzgledniajgcego wplyw zmieniajacej si¢ wilgotnosci,

e opracowanie 1 implementacja rozszerzonego modelu sitownika DEAP uwzgledniajgcego
wplyw tarcia wiskotycznego,

e identyfikacje parametrow opracowanych modeli przy wykorzystaniu wynikéw licznych
eksperymentdw przeprowadzonych na autorskich stanowiskach eksperymentalnych,

e opracowanie innowacyjnej konstrukcji silnika krokowego zbudowanego z wykorzystaniem
IPMC, a takze opracowanie jego modelu numerycznego (FEM),

e opracowanie nowatorskiej konstrukcji i modelu FEM dwumembranowej pompy z
wykorzystaniem DEAP.

W moim odczuciu sg to niewatpliwe osiggniecia Autora i stanowig jego znaczny wklad w
rozwo] elektrotechniki w dziedzinie budowy urzadzen z wykorzystaniem polimerow
elektroaktywnych.

O uznaniu w $rodowisku naukowym 1 znaczeniu dorobku naukowego dra inz. Jakuba
Kototy $wiadczy znaczna liczba cytowan i w pewnym stopniu tzw. indeks Hirscha. Na
podstawie przeszukania bazy Scopus stwierdzono 40 cytowan w czasopismach o cyrkulacji
Swiatowej 1 indeks /2 = 4 (wyznaczone w trybie ,,exclude self citations of selected author™). Nie
jest to wynik nadmiernie wysoki, ale majac na uwadze dosy¢ ograniczony krag naukowcow
zainteresowanych wysokospecjalistycznymi zagadnieniami poruszanymi w publikacjach
Habilitanta, nalezy to uznac za rezultat satysfakcjonujacy.

Na szczegolne podkreslenie zastuguje fakt, ze liczba cytowan (liczona bez autocytowan

wszystkich autordw) w ostatnich 2 latach wzrosta bardzo znaczgco, co wskazuje na rosngce
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zainteresowanie innych naukowcow badaniami dotyczgcymi elektroaktywnych polimerow
prowadzonymi przez Habilitanta.

Istotno$¢ osiggnie¢ habilitanta potwierdzajg jego wspolne publikacje z naukowcami
zagranicznymi o uznanej pozycji naukowej, a w tym z Prof. Janem Sykulskim z University of
Southampton 1 Prof. Samuelem Rosettem z University of Auckland (publikacja jest po
wstepnych recenzjach w IEEE Trans. on Mechatronics). Oprdcz wspdtpracy z tymi dwoma
osrodkami Habilitant wymienia jeszcze inne osrodki naukowe, z ktérymi prowadzi wspolne
badania: LEAP Technology (Dania), URWU Hochshule Ravensburg-Weingarten University of
Applied Science i Politechnike Krakowska.

Habilitant uczestniczyt w realizacji projektow badawczo-naukowych w roli wykonawcy.
Dwa projekty (NCN 1 MNiSzW) wykonywane byly po uzyskaniu stopnia doktora, a dwa inne
projekty (KKBN 1 DS MNiSzW) zrealizowane zostaty wczesniej. Dr inz. Jakub Kolota brat
udzial réwniez w dwoch innych projektach (KKBN i DS MNiSzW) petnigc funkcje
kierownika. Na szczegolne uznanie zastuguje bardzo aktywny udziat Habilitanta w projektach
realizowanych przy wspotpracy z przemystem. Takich projektow Habilitant wymienia 11, z
czego 8 zrealizowanych byto po uzyskaniu stopnia doktora, a w 7 przypadkach petnit on role
kierownika. Majgc na uwadze wszystkie wymienione aspekty aktywnosci dr. inz. Jakuba
Koloty w realizacji projektow, nalezy te sfere jego dziatalnosci ocenié jako wyrozniajgcy.

Naukowa wspdlpraca z przemystem obejmuje szereg wdrozen (4 po uzyskaniu stopnia
doktora) dokonanych przy wspolpracy z przedsigbiorstwami, a takze 1 wniosek patentowy.

Przed uzyskaniem stopnia doktora Habilitant przestawial referaty na licznych
konferencjach krajowych i zagranicznych (11 wystgpien) ale niestety sytuacja ulegla zmianie i
po uzyskaniu stopnia doktora mial on tylko 3 wystgpienia, na co niewatpliwie wplyw miata
obecnie obowigzujgca, wyjatkowo niekorzystna punktacja publikacji konferencyjnych o
tematyce innej niz informatyka.

Dr inz. Jakub Kolota byl recenzentem artykuldw w czasopismach miedzynarodowych
uwzglednianych w bazie JCR, wsrdd ktérych wymieni¢ mozna: International Journal of
Control, Advances in Mechanical Engineering, Energies, czy tez International Journal of
Adaptive Control and Signal Processing.

Przytoczone fakty i liczby wskazujg na duza aktywno$¢ naukowsq i znaczny wktlad dra inz.

Jakuba Kototy w rozwdj dyscypliny naukowej automatyka, elektronika i elektrotechnika.
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3. Ocena dorobku dydaktycznego

Dr inz. Jakub Kotota jest nauczycielem akademickim od 2004 r., a to oznacza, iz posiada
blisko 17 letni staz w tej dziedzinie. Habilitant nie tylko prowadzi zajecia z wielu przedmiotow,
ale jest rowniez autorem programow nauczania na studiach I 1 II stopnia. Prowadzi wyktady i
zajecia laboratoryjne na kierunku Automatyka i Robotyka Politechniki Poznanskiej, a takze na
kierunkach Elektronika i Mechatronika w Panstwowej Wyzszej Szkole Zawodowej w Lesznie.
W ramach przygotowania zaje¢ zorganizowal laboratoria dydaktyczne 1 opracowat
kompleksowg platforme e-learningowa dla studentéw Automatyki i Robotyki. Sprawuje on
rowniez opieke nad studenckim kotem naukowym. Istotng czescig dziatalnosci dydaktycznej
dra inz. Jakuba Kototy bylo i jest promotorstwo prac dyplomowych magisterskich i
inzynierskich. Do tej pory byt on promotorem 55 prac dyplomowych inzynierskich i 75 prac
dyplomowych magisterskich o réznorodnej tematyce. Wiele z tych prac powstawalo przy
wspolpracy z przemystem. Habilitant stale podnosi swoje kwalifikacje o czym $wiadczg liczne
certyfikaty ukonczenia kurséw specjalistycznych.

Habilitant bierze réwniez aktywny udzial w pracy z mlodzieza poza zajgciami
obowigzkowymi. W tym zakresie przygotowal on i wyglosit kilkadziesigt wyktadow
popularnonaukowych, a takze promujacych techniczne kierunki studiow.

Bardzo duzg aktywnos¢ dydaktyczng i znakomite wyniki habilitanta potwierdzajg liczne
nagrody JM Rektora Politechniki Poznanskiej, a takze przyznanie medalu Komisji Edukacji
Narodowej. Dzialalno$¢ dydaktyczna Habilitanta jest wysoko oceniana przez wiadze uczelni,
ale co rownie wazne jest bardzo dobrze postrzegana przez jego studentdw, o czym $wiadcza
wieloletnie wyniki rankingéw na najlepiej oceniany przedmiot.

Uwazam, ze dorobek dydaktyczny dra inz. Jakuba Kototy mozna okresli¢ jako

wyrdzniajacy.

4. Dorobek organizacyjny

Dr inz. Jakub Kotota udziela si¢ w pracy organizacyjnej zwigzanej z naukg i dydaktykg. W
latach 2011-2012 petnil funkcje kierownika studiow podyplomowych na Politechnice
Poznanskiej. Ponadto byt tez czlonkiem komisji ds. jakosci ksztalcenia, czlonkiem
instytutowego zespolow ds. promocji i wspotpracy z zagranica PWSz w Lesznie. Habilitant
brat udziat w szeregu projektow dydaktycznych majacych na celu wzmocnienie potencjatu
dydaktycznego uczelni oraz zwigkszenie liczby studentow na kierunkach o kluczowym

znaczeniu dla gospodarki (np. projekty ,.Era inzyniera”, Code4Green). Na wymienienie
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zastuguje réwniez jego zaangazowanie w powstanie i dziatalno$¢ kilku laboratoriow w
Katedrze Inzynierii Materialowej Wydziatu Informatyki Politechniki Poznanskiej. Dziatalno$¢
organizacyjna obejmowata rowniez wspotpracg z otoczeniem gospodarczym i spolecznym, a
przejawiala si¢ miedzy innymi zorganizowaniem i sformalizowaniem wspolpracy z firmami
RW Swiss Automation, Beyond Sp. z 0.0., SPA Sp. z 0.0. i inne. Jego dorobek organizacyjny
oceniam jako dobry co potwierdza tez uzyskana przez niego nagroda JM Rektora Politechniki

Poznanskiej za dziatalnos¢ organizacyjna.

S. Konkluzja oceny

Podsumowujgc i biorgc pod uwagg osiagniecie naukowe dra inz. Jakuba Koloty w postaci
monotematycznego cyklu artykutow, a takze pozostaly dorobek naukowy, dydaktyczny i
organizacyjny, stwierdzam, ze stanowi on istotny wklad w dziedzing nauk inzynieryjno-
technicznych 1 spelnia wymagania okreslone w Ustawie z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o
szkolnictwie wyzszym i nauce (Dziennik Ustaw z 2018 poz. 1668 z pdézn. zm.) stawiane
kandydatom do stopnia doktora habilitowanego. W zwigzku z powyzszym wnosze¢ o nadanie
dr. inz. Jakubowi Kotocie stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-

technicznych w dyscyplinie automatyka, elektronika i elektrotechnika.

—
/K/%m% /o 6@/



