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RECENZJA
osiggniecia naukowego, istotnej aktywnosci naukowej i catoksztattu dorobku
dr. inz. Michata Nowickiego w zwigzku z postepowaniem habilitacyjnym
prowadzonym przez Politechnike Poznanska w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych
w dyscyplinie automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne

Niniejsza recenzja sporzqdzona zostata na podstawie pisma Przewodniczqcego Rady Dyscypliny
Automatyka, Elektronika, Elektrotechnika i Technologie Kosmiczne Politechniki Poznarnskiej prof. dr.
hab. inz. Wojciecha Szelgga z dnia 14.12.2023 r. oraz uchwaty nr 18/2023-2024 tejze Rady Dyscypliny
z dnia 15 listopada 2023 r. w sprawie powotania Komisji habilitacyjnej w postepowaniu w sprawie
nadania stopnia doktora habilitowanego na wniosek dr. inz. Michata Ryszarda Nowickiego. Zostata
ona przygotowana na podstawie dostarczonej dokumentacji, obejmujgcej w szczegdinosci
autoreferat, wykaz opublikowanych osiggniec¢ naukowych lub tworczych prac zawodowych (wraz
7 kopiami osmiu osiggniec wchodzqcych w sktad cyklu powigzanych tematycznie publikacji), a takze
informacje o osiggnieciach dydaktycznych, wspofpracy naukowej i popularyzacji nauki.

1. OGOLNE INFORMACJE O KANDYDACIE

Dr inz. Michat Nowicki jest pracownikiem Instytutu Robotyki i Inteligencji Maszynowej na
Wydziale Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Politechniki Poznanskiej. Tytut zawodowy inzyniera
w specjalnosci robotyka uzyskat on w roku 2013, konczac studia na kierunku automatyka i robotyka
na Wydziale Elektrycznym Politechniki Poznariskiej. Rok pdzniej na Wydziale Informatyki PP uzyskat
tytut zawodowy inzyniera informatyki, a takze tytut magistra inzyniera automatyki i robotyki, broniac
prace dyplomowa pt. Development and implementation of a visual odometry algorithm for mobile
devices, ktorej opiekunem byt prof. Piotr Skrzypczynski — poiniejszy promotor Jego rozprawy
doktorskiej. Rozprawa ta zostata obroniona w roku 2018 na macierzystym Wydziale, a jej
recenzentami byli prof. Dariusz Ucinski z Uniwersytetu Zielonogérskiego oraz prof. Bogdan Kwolek
z AGH w Krakowie.

Il OCENA OSIAGNIECIA NAUKOWEGO

Osiggnigcie naukowe, bedace podstawg wystgpienia z wnioskiem o nadanie stopnia doktora
habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych w dyscyplinie automatyka, elektronika,
elektrotechnika i technologie kosmiczne, stanowi cykl osmiu powigzanych tematycznie publikacji,
opatrzonych wspolnym tytutem: , Wielosensoryczna lokalizacja robotéw mobilnych”. Dwie z nich sg




publikacjami samodzielnymi, ktdre ukazaty sie w czasopismach (Measurement oraz IEEE Robotics and
Automation Letters) posiadajacych wysokie wspétczynniki Impact Factor, a takze wyjatkowo wysoka
punktacje MNISW wynoszacg 200 pkt. Pozostate 6 osiggnigc wspotautorskich stanowig 3 artykuty
w wiodacych czasopismach oraz 3 publikacje w konferencjach z listy CORE. Wszystkie one ukazaly sie
w latach 2020-2023, a zatem juz po uzyskaniu stopnia doktora przez Kandydata. Charakteryzujg sie
one duza zbieznoscig tematyczng, gdyz wszystkie dotycza zagadnieri zastosowania systemow
wizyjnych  w robotyce w potfaczeniu z uizyciem sensoréw innego rodzaju. Do kazdej ze
wspotautorskich  publikacji dotaczono  komplet oswiadczern wszystkich ich wspotautorow,
potwierdzajacych zadeklarowane w dokumentacji udzialy procentowe wszystkich twoércow, jak
rowniez okreslajgce wktady merytoryczne poszczegélnych wspétautoréw. Dostarczona dokumentacja
nie budzi pod tym wzgledem zadnych watpliwosci.

Tematyka przedstawionego cyklu publikacji wywodzi sie z klasycznego zadania SLAM, jednakze
rozszerzonego o problemy zastosowania uktadéw wielosensorycznych, tacznie z ich kalibracja,
w polgczeniu z systemami wizyjnymi. Stanowi to naturalng konsekwencje realizacji rozprawy
doktorskiej skupiajgcej sie na fuzji danych na potrzeby SLAM. W przedstawionym cyklu publikacji
Habilitant osiggnat wymienione w autoreferacie cele dotyczace: projektu i implementacji
oprogramowania do doktadnej kalibracji kamer oraz LiDAR-Ow 3D, zaproponowania i przetestowania
rozwigzania kalibracyjnego umozliwiajgcego poprawe wydajnosci uktadu sensoréw dedykowanego
dla konkretnego zastosowania, stworzenia systemu rozpoznawania miejsc na potrzeby lokalizacji
bazujgcej na obrazach RGB oraz chmurach punktdw 3D pozyskanych z LiDAR-Gw, a takze rozwigzania
stosowanego do lokalizacji na podstawie matej ilosci danych sensorycznych w przypadku braku
mozliwosci zastosowania kamery oraz LiDAR-6w 3D. W tym przypadku zaproponowane zostato
uzycie robotow kroczgcych rejestrujgcych sygnaty haptyczne.

Zaproponowane w samodzielnej pracy oznaczonej w przedstawionym cyklu jako [Al] podejscie do
kalibracji czasoprzestrzennej na potrzeby pomiarow dynamicznych, w szczegdlnosci fuzji danych
z kamer RGB oraz LiDAR-0w, pozwala na uzyskanie wysokiej doktadnosci umozliwiajgcej efektywne
zastosowanie idei wspolnej kalibracji na podstawie pomiarow uzyskanych ze wszystkich sensoréw.
Habilitant stusznie zwraca uwage, iz w wielu aplikacjach robotycznych celem kalibracji nie jest przede
wszystkim jak najdokiadniejsze znalezienie parametréw, poniewaz docelowo wykrywane sg widoczne
na obrazach obiekty, co pozwala na poprawe doktadnosci samolokalizacji i mapowania otoczenia
m.in. przez redukcje nagromadzonego dryfu w przypadku robotéw mobilnych. Proponowane przez
Habilitanta podejscie ma pewne aspekty dobrze pojetej interdyscyplinarnosci, co wynika czesciowo
z faktu faczenia doswiadczen automatyki irobotyki oraz informatyki. Warto podkresli¢, iz dzieki
zaproponowanemu przez Habilitanta zastosowaniu interpolacji za pomocg szesciennych krzywych B-
sklejanych (B-spline) dla cigglych reprezentacji ptaszczyzny mozliwe byto unikniecie wyszukiwania
minimow lokalnych. Stworzone przez Kandydata oprogramowanie do kalibracji uktadu kamery oraz
LIDAR-u 3D stanowito pierwsze tego typu rozwigzanie wykorzystujagce markery do kalibracji
czasoprzestrzennej.

Kolejng czescig osiggnigcia habilitacyjnego dr. inz. Michata Nowickiego jest zaproponowanie nowego
podejscia do kalibracji systemow sensorycznych w problemie wizyjnego pozycjonowania autobuséw
elektrycznych podczas dokowania pantografu w stacjach tadowania przedstawione w artykutach [A2),
ktory ukazat sie w czasopismie AMCS, oraz [A3] z czasopisma Measurement. Prace te powstaty
czgsciowo w ramach projektu realizowanego w ramach POIR w konsorcjum z firmg Solaris




dotyczgcego systemu ADAS dla autobusdw elektrycznych. Dzieki zaproponowanemu podejsciu do
kalibracji mozliwe okazato sie uzyskanie wynikow pozycjonowania tadowarki porownywalnych
z funkcjonujgcym systemem DGPS, takze wéwczas gdy nie moze by¢ on efektywnie zastosowany, np.
w poblizu wysokich budynkéw zaktécajacych sygnat satelitarny GPS. Poprawa estymacji pozy
autobusu wymagata wyboru wtasciwego podejscia do kalibracji, co ma wptyw na uzyskiwane wyniki,
jak wykazano w publikacji [A3], wskazujac na zalety zaproponowanej metody autokalibracji. Pomimo
wskazanych ograniczeri dotyczacych relatywnie niskiej uniwersalnosci  zaproponowanego
rozwigzania, w mojej opinii warto je doceni¢ zaréwno ze wzgledu na oryginalno$é i pomystowosé, jak
rowniez istotng w praktycznych zastosowaniach mozliwoé¢ automatyzacji procedury kalibracji.

Publikacja oznaczona jako [A4] dotyczy z kolei systemu rozpoznawania miejsc w warunkach
rzeczywistych na podstawie fuzji informacji z kamery RGB oraz LiDAR-u 3D przy zafozeniu braku
informacji dotyczacych wczesniejszych lokalizacji. Warto podkreslic, iz rozwazany system
charakteryzuje sie duzg uniwersalnoscig pod wzgledem warunkdw pogodawych — jego weryfikacja
zostala wykonana z uzyciem zbioru testowego USyD zawierajacym 6 kategorii pogodowych. Sam
system bazuje na sieci neuronowej, na ktdrej wejscie przesytane sa dane sensoryczne, Dzieki
zaproponowanemu podejéciu Habilitant uzyskat zauwazalnga poprawe wynikéw rozpoznawania
miejsc. Biorac pod uwage zaleznos¢ wynikow uzyskiwanych przez sie¢ neuronowa od sposobu
reprezentacji danych wejsciowych, kolejnym istotnym nurtem badawczym dr. inz. Michata
Nowickiego byto okreslenie odpowiedniej reprezentacji chmury punktéw 3D uzyskiwanej z LIDAR-u,
co przedstawiono w publikacjach [A3] oraz [A5]. Przeprowadzone badania dla réznych baz testowych
potwierdzity skutecznos¢ zaproponowanego podejécia bazujacego na uzyciu reprezentacji sferycznej
oraz dodatkowych danych w postaci intensywnosci pomiardw zwracanych z LiDAR-u. Poprawa
wynikow w ujgciu procentowym przestawiona w publikacji [A5] jest przekonujaca, w szczegdlnosci ze
wzgledu na to, iz wystepuje ona dla wszystkich rozwazanych warunkéw pogodowych.

Ostatnim elementem cyklu prac, przedstawionym w publikacjach [A6,A7,A8)], sa badania nad
lokalizacja haptyczng robota kroczacego. Wyniki badan ukazaty sie w czasopiémie Robotics and
Autonomous Systems wydawnictwa Elsevier (140 pkt. MNiSW) oraz jako dwie publikacje
konferencyjne w materiatach konferencji ICRA (CORE B — 70 pkt. MNiSW). Pomiary haptyczne
pozyskiwane ze stop robotéw kroczacych moga stanowi¢ dodatkowe, cenne zrddto informacji, stad
pomyst jego wykorzystania uznac¢ nalezy za trafny w kontekscie fuzji danych oraz mozliwoéci ich
wykorzystania jako dane wejsciowe dla sieci neuronowych. Réwniez w tym przypadku
zaproponowane zostaty nowatorskie metody w postaci gtebokich sieci neuronowych bazujgcych na
architekturze transformera, a udziat Habilitanta w powstaniu tych publikacji byt znaczacy.
Wartosciowym elementem jest tutaj analiza wymagan obliczeniowych, dzieki czemu zaproponowane
rozwigzanie moze by¢ z powodzeniem uzyte dla robotow mobilnych o ograniczonych zasobach
obliczeniowych. Zaproponowany sposob klasyfikacji terenu moze by¢ ciekawym uzupetnieniem
metod bazujgcych na analizie obrazow np. widzianych z drona, w szczegdlnosci w przypadku
kooperacji  robotéw kroczacych oraz autonomicznych pojazdéw latajacych. Rozwigzanie
przedstawione w publikacji [A7] w postaci autoenkodera haptycznego (HAE) moze byé
z powodzeniem uzyte w warunkach, gdy kamera, czy tez LiDAR nie moze hy¢ efektywnie zastosowany
np. w niektorych kopalniach. Z kolei modyfikacja zaprezentowana w publikacji [A8] pozwala na
uczenie sieci za pomocg tzw, ,tréjki probek”, co prowadzi do dalszego zmniejszenia bezwzglednych
btedow lokalizacji.




Do najwazniejszych oryginalnych osiagniec’ naukowych Habilitanta przedstawionych w cyklu 8
publikacji zaliczy¢ mozna, zgodnie zreszta z deklaracja Kandydata:

* opracowanie oprogramowania do doktadnej kalibracji czasoprzestrzennej kamer RGB oraz
nowaczesnych obrotowych LiDAR-6w 3D,

* opracowanie rozwigzania kalibracyjnego bazujacego na poprawie wydajnosci zestawu
sensorycznego w aplikacji docelowej zamiast na znalezieniu mozliwie najdokfadniejszej
transformacji geometrycznej,

e zaprojektowanie doktadnego rozwigzania estymacji pozy dla scenariusza dokowania
autobuséw elektrycznych,

e projekt i implementacje systemu rozpoznawania miejsc na potrzeby okreélania lokalizacji na
podstawie obrazow RGB i chmur punktéw z LiDAR-u 3D,

* propozycje nowej reprezentacji sieci neuronowej dla chmur punktéw z LiDAR-6w 3D,

* nowa architekture do wielosensorycznej klasyfikacji terenu z uzyciem transformerow.

e projekt i implementacje rozwigzania do lokalizacji robota kroczacego z wykorzystaniem
rzadkich danych haptycznych bez uzycia jawnej listy klas terenu.

Powyzsza lista osiggnigc jest w mojej ocenie sformutowana prawidtowo i wyczerpuje znamiona
znaczgcego wkiadu w rozwoj dyscypliny naukowej automatyka, elektronika, elektrotechnika
i technologie kosmiczne.

Osiagniecie naukowe dr. inz. Michata Nowickiego, bedace podstawg do wystapienia z wnioskiem
o nadanie stopnia doktora habilitowanego, stanowiace cykl 8 powigzanych tematycznie publikacji,
stanowi w mojej ocenie wymagany znaczacy wkiad w rozwdj dyscypliny naukowej automatyka,
elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne, a zatem spetnia wymagania stawiane przez
obowigzujace przepisy w zakresie uzyskania stopnia doktora habilitowanego.

li. OCENA ISTOTNEJ AKTYWNOSCI NAUKOWEJ | CALOKSZTALTU DOROBKU
.1 Ocena istotnej aktywnosci naukowe;j

Ocena istotnej aktywnosci naukowej dotyczy innych, anizeli ujete w cyklu publikacji stanowigcych
recenzowane osiagniecie naukowe, osiggnie¢ naukowo-badawczych zrealizowanych po uzyskaniu
stopnia doktora nauk technicznych.

Obecne wymagania ustawowe dotyczace uzyskania stopnia doktora hahilitowanego wymagaja
spetnienia m.in. warunku istotnej aktywnosci naukowej realizowanej w wiecej niz jednej uczelni.
Wymaganie to zostato przez Kandydata spetnione poprzez odbyte zagraniczne staze naukowe: 3-
miesigczny w Forschungszentrum Informatik (FZI) w Karlsruhe w Niemczech, 3-miesieczny na
Uniwersytecie w Saragossie w Hiszpanii w grupie prof. Juana Tardésa oraz kolejny w Swiss Federal
Institute of Technology (EPFL) w Lozannie w Szwajcarii w grupie prof. Auke ljspeerta. Ponadto,
Habilitant wspotpracowat z innymi uczelniami, m.in. z Uniwersytetem w Oxfordzie, z Politechnikg
w Grazu (Austria), czy tez z CTU w Pradze, a takze uczestniczyt w Szkole Letniej na Uniwersytecie
w Wiirzburgu w Niemczech.
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Dorobek naukowy dr. inz. Michata Nowickiego, nieujety w cyklu 8 publikacji stanowigcych Jego
gtowne osiggniecie naukowe, obejmuje osiem wspotautorskich rozdziatéw w monografiach
naukowych zawierajgcych materiaty konferencyjne lub pokonferencyjne, a takze 7 pozycji (rowniez
wspotautorskich) w czasopismach posiadajacych wspotczynnik IF (m.in. Sensors, Autonomous Robots,
IEEE Vehicular Technology Magazine, Robotics and Autonomous Systems). Nie sg to liczby
imponujgce, wzrost aktywnosci po doktoracie nie jest w tym przypadku wyrazny, jednak warto
zwrdci¢ uwage na prace w tacznie 11 projektach (w tym Diamentowy Grant oraz NCN Preludium jako
kierownik projektu), czy tez zgtoszenie patentowe. Publikacje spoza cyklu zgtoszonego jako
osiggnigcie naukowe sg w wiekszosci zwigzane z gtdwng tematyka badan, cho¢ maja one mniejszg
wage.

Kandydat facznie 17-krotnie prezentowat wyniki badar na konferencjach naukowych, w wiekszoéci
scisle zwigzanych z tematyka prowadzonych badan.

Porownujac pozostaty dorobek naukowy z gléwnym osiagnieciem habilitacyjnym, pozostaje pewien
niedosyt, cho¢ umieszczenie najbardziej wartosciowych pozycji w cyklu podlegajagcym ocenie, jest
zrozumiate.

Kandydat dofaczyt opracowany przez Oddziat Informacji Naukowej Biblioteki Politechniki Poznariskiej
zestaw dokumentow zawierajgcy analize cytowan Jego prac. Dla facznej liczby 64 prac wskazano
sumaryczng liczbg punktéw MNISW wynoszaca 2950. Mozna zauwazyc¢, iz po obronie doktoratu
znaczaco wzrosta ranga prac Kandydata (12 prac z IT wobec 6 przed doktoratem, czy te: 5 prac
w materiatach konferencji CORE wobec jednej przed doktoratem). Nie pojawiajg sie juz prace
w czasopismach bez wskaznika IF, brak prawie réwniez materiatéw konferencyjnych spoza bazy CORE
a wyjatkiem wykazywanych jako rozdziaty w monografiach.

Wskazniki naukometryczne podane w dokumentacji to 565 cytowan (w tym az 473 niezalezne) wg
bazy WoS, co daje indeks Hirscha réwny 13. W bazie Scopus odnotowano odpowiednio 671 i 489
cytowan (indeks Hirscha réwny 14) natomiast wg Google Scholar istnieje 999 cytowan (w tym 855
niezaleznych), prowadzacych do indeksu Hirscha rownego 17. W mojej opinii sg to bardzo dobre
wartosci wskaznikow, przewyiszajace typowe wartosci wskazywane we wnioskach habilitacyjnych
w dyscyplinie automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne, zwtaszcza biorac pod
uwage dosc krotki okres, jaki uptynat od nadania stopnia doktora. Analizujgc te same wskazniki w
dniu sporzgdzania recenzji mozna zauwazy¢ ich wzrost np. do 1175 cytowart w Google Scholar (h-
indeks = 18).

Aktywnos¢ naukowa dr inz. Michata Nowickiego jest wystarczjgca pod wzgledem liczby i jakosci
osiagnigc, jak tez pod katem wspétpracy z innymi badaczami, takze spoza macierzystej uczelni. Jest
ona w petni zadowalajaca takie pod wzgledem prestizu czasopism, w ktérych ukazaty sie lego
publikacje, czego efektem tego s3 liczne cytowania prac indeksowanych w bazach WoS oraz Scopus
przede wszystkim przez innych badaczy, co pozwolito uzyska¢ wysokie wskazniki naukometryczne.
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1.2 Pozostata aktywnos¢ naukowa, organizacyjna, wspdtpraca miedzynarodowa oraz dorobek
dydaktyczny i popularyzatorski

Kandydat aktywnie wspodtpracuje z badaczami spoza macierzystej uczelni, co ma zwigzek zarowno z
realizowanymi projektami, jak réwniez z odbytymi stazami naukowymi. Warto zauwazy¢ wzrost
jakosci prac publikowanych po porobie doktoratu, w kontekécie wyboru miejsc publikacji. Habilitant
od kilku lat jest cztonkiem IEEE, prowadzi dziatalnoéé dydaktyczng oraz popularyzatorska. Jest
promotorem pomocniczym w trzech otwartych przewodach doktorskich.

Brat udziat w projekcie finansowanym przez Fundacjg na Rzecz Nauki Polskiej w ramach programu
“eNgage” pt. “Robotycy — wspdiczeéni czarodzieje”, ktdrego celem byta popularyzacja robotyki wirdd
uczniow szkoét srednich. Byt takze kierownikiem projektu “Ujarzmij magie swojego smartfona”
finansowanego przez Fundacje na Rzecz Nauki Polskiej takze w ramach programu “eNgage”, ktérego
celem bylo przeprowadzenie serii zaje¢ z mozliwosci przetwarzania iwykorzystania sensordw
urzgdzeri mobilnych. Brat tez udziat w projekcie Al-Tech, ktorego celem byto przygotowanie
materiatow dydaktycznych do zaje¢ z metod sztucznej inteligencji w robotyce.,

Dr inz. Michat Nowicki wypromowat 11 magistrow oraz 15 inzynieréw w ramach 8 prac magisterskich
oraz 7 prac inzynierskich. Dwie z prac realizowanych pod Jego opiekq zostato wyrdznionych: | miejsce
w konkursie Mtodzi Innowacyjni organizowanym przez Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw
(PIAP) oraz Ill miejsce w konkursie SEP Poznar. Prowadzi in zajecia dla studentéw 3 kierunkdw
studiow: Robotics | (na kierunku Artificial Intelligence), Nowoczesne Sensory w Robotyce (na
kierunku Automatyka i Robotyka studia $2) oraz Metody Sztucznej Inteligencji w Robotyce na
kierunku Informatyka (studia S2). Weczesniej prowadzit on takze zajecia z pieciu innych przedmiotow
z zakresu informatyki, technik mikroprocesorowych, autonomicznych robotow mobilnych oraz
algebry liniowej.

W 2023 r. Habilitant petnit role redaktora (Associate Editor) na konferencji 2023 IEEE/RS)
International Conference on Intelligent Robots nd Systems (IROS 2023 — 140 pkt MEIN, CORE A).
Recenzowat tez 13 zgtoszonych publikacji konferencyjnych (m.in. konferencje IROS, ICRA, ECMR,
RoMoCo, KKR, ICARCV, czy PP-RAI). Byt wspotredaktorem numeru specjalnego w MDPI Sensors oraz
recenzentem 48 publikacji naukowych dla redakcji 18 réznych czasopism.

Byt kierownikiem czterech projektéw, w trzech projektach europejskich oraz oémiu innych
uczestniczyt jako wykonaweca. Uzyskiwat tez liczne nagrody, wyréznienia i stypendia.

Oceniajgc pozostatg aktywnosé naukows, organizacyjna, wspotprace migdzynarodowa oraz
dorobek dydaktyczny i popularyzatorski dr. inz. Michat Nowickiego uznaje, iz wymagania stawiane
kandydatom ubiegajacym sie o stopien naukowy doktora habilitowanego w tym zakresie zostaty
przez Habilitanta spetnione.
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Po analizie i ocenie przedstawionego osiggnigcia naukowego i catoksztattu dorobku naukowego,
dydaktycznego oraz organizacyjnego dr. inz. Michata Nowickiego po uzyskaniu stopnia doktora nauk
technicznych, uwazam, iz Jego wktad w rozwoj dyscypliny automatyka, elektronika, elektrotechnika i
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technologie  kosmiczne, spetnia wymagania stawiane kandydatom do stopnia doktora
habilitowanego.

Po catosciowej ocenie przedstawione; dokumentacji pod wzgledem osiggnigcia naukowego, istotnej
aktywnosci naukowej oraz pozostatej aktywnosci naukowe;, dydaktycznej, eksperckiej
I popularyzatorskiej, jak rowniez wspdéipracy miedzynarodowej, a takze analizujgc aktualne
informacje z baz bibliograficznych, uwazam, iz réwnie? w tym zakresie Kandydat spetnia zwyczajowe
oczekiwania od osdb ubiegajacych sie o nadanie stopnia doktora habilitowanego w dyscyplinie
automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne.

Stwierdzam, iz dorobek Habilitanta, w szczegélnosci cykl 8 powigzanych tematycznie artykutéw
naukowych opublikowanych w czasopismach naukowych lub w recenzowanych materiatach
z konferencji miedzynarodowych, stanowi znaczacy wkitad w rozwoj dyscypliny naukowej
automatyka, elektronika, elektrotechnika i technologie kosmiczne, spetniajgc wszystkie wymagania
stawiane kandydatom do stopnia doktora habilitowanego przez aktualnie obowigzujgca Ustawe z
dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyiszym i nauce (z péin. zm.), wobec czego stawiam
wniosek o dopuszczenie dr. inz. Michata Nowickiego do kolejnych etapow postepowania

habhilitacyjnego.




