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1. PODSTAWA FORMALNA OPRACOWANIA RECENZJI

Recenzje wykonano na zlecenie Przewodniczgcego Rady Dyscypliny
Inzynieria Mechaniczna Politechniki Poznanskiej dra hab. inz. Bartosza Gapinskiego,
prof. PP z dnia 29 pazdziernika 2024 r. w zwigzku z postepowaniem o nadanie
stopnia naukowego doktora habilitowanego dr. inz. Mateuszowi Kukli.

Recenzje wykonano zgodnie z wymaganiami okreslonymi w art. 219 ust. 1 pkt.
1-3 ustawy Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce z dnia 20 lipca 2018 r. (Dz. U. z
2023 r. poz. 742).

2. CHARAKTERYSTYKA HABILITANTA

Pan dr inz. Mateusz Kukla tytut zawodowy inzyniera, a nastepnie magistra
uzyskat odpowiednio w roku 2012 i 2013 na kierunku Mechatronika na Wydziale
Budowy Meszyn i Zarzgdzania Politechniki Poznanskiej. Stopien naukowy doktora
nauk technicznych w dyscyplinie budowa i eksploatacja maszyn uzyskat na Wydziale
Maszyn Roboczych i Transportu Politechniki Poznanskiej w roku 2018 za prace pt.:
,,Ksztaltowanie cech materiatowych elastomeréw magnetoreologicznych w budowie
maszyn". Promotorem rozprawy byt dr hab. inz. Ireneusz Malujda, a promotorem
pomochniczym dr inz. Krzysztof Talaska. Pan Mateusz Kukla jest obecnie zatrudniony
na stanowisku adiunkta w Instytucie Konstrukcji Maszyn na Wydziale Inzynierii
Mechanicznej Politechniki Poznanskiej, a w latach 2013-2018 pracowat na
stanowisku asystenta. Réwnolegle w latach 2018-2020 oraz od 2021 byt zatrudniony
jako kluczowy personel B+R w projektach NCBIiR prowadzonych na Politechnice

Poznanskie;.
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3. OCENA DOROBKU NAUKOWEGO JAKO PODSTAWY DO UZYSKANIA
STOPNIA NAUKOWEGO DOKTORA HABILITOWANEGO

Dokumentacja przedstawiona przez dra inz. Mateusza Kukle zawiera:
wniosek przewodni, dane wnioskodawcy (zatgcznik 1), kopie dokumentu
potwierdzajgcego nadanie stopnia doktora, autoreferat (zatgcznik 2), wykaz
osiggnie¢ naukowych, stanowigcych znaczny wktad w rozwdj dyscypliny (zatgcznik
4), kopie publikacji wchodzgcych w sktad osiggnie¢ naukowych wraz =z
oSwiadczeniami o wkladzie merytorycznym habilitanta oraz wspoétautorow prac
(zatgcznik 9), a takze kopie dokumentéw potwierdzajgcych okreslone osiggniecia, w
szczegolnosci dotyczgce stazy naukowych (zatgcznik 6), patentow wraz z
oswiadczeniami wspottworcow (zatgcznik 10), nagréd (zatgcznik 8), wykonanych
recenzji i innych aktywnosci (zatgcznik 7).

W zatgczonej dokumentacji Kandydat przedstawit jako swoje osiggnigcie
naukowe jeden cykl powigzanych tematycznie publikacji oraz przyznanych i
zgtoszonych patentéw. Osiggniecie Habilitanta nosi tytut ,,Studium modelowania
dynamiki i badan biomechaniki poruszania sie wozkiem inwalidzkim". Cykl ten sktada
sie z 7 publikacji i 6 przyznanych i 7 zgtoszonych patentow opublikowanych,
wydanych lub przyznanych w latach 2021 — 2024. Wsréd wymienionych prac jest
jedna samodzielna monografia naukowa pt. ,Wybrane aspekty badan i modelowania
poruszania sie wozkiem inwalidzkim w kontekscie dynamiki i biomechaniki” wydana
przez Wydawnictwo Politechniki Poznanskiej. Pozostate wspdtautorskie prace
opublikowano w czasopismach: AIP Conference Proceedings, Disability and
Rehabilitation: Assistive Technology, Symmetry, Applied Sciences (2 szt.) i Energies.
Wydawcg czterech prac jest MDPI, jednej Taylor&Francis i jednej — AIP Publishing.
Sumaryczna liczba punktow (MEIN) cyklu publikacji wynosi - 580, zas patentow —
525. Liczby tych punktéw z uwzglednieniem udziatu procentowego autorow wynoszg
odpowiednio 336,5 oraz 130,5. Sumaryczny Impact Factor (IF) publikacji z
przedstawionego cyklu wynosi - 13,186, zas z podziatem na wspotautorow — 3,5389.

Habilitant przedstawit oswiadczenia o swoim udziale w publikacjach i
wynalazkach z ktérych trudno jednak wyciggng¢ wnioski co do jego wkiadu w
omawiane wielo-autorskie publikacje. Wktad kandydata do stopnia dra hab. we
wszystkich pracach zostat opisany bardzo podobnie, w sposéb nastepujacy:
.W artykule bytem tworcg hipotezy badawczej i pomystodawcg badan. Do moich
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zadan nalezato opracowanie metodyki badawczej i przygotowanie tekstu publikacji.
Bratem czynny udziat w realizacji eksperymentow badawczych przedstawionych w
publikacji. Wykonywatem takze analize matematyczng wykorzystanych efektow
przeprowadzonych prac. Bytem gtownym autorem przedstawianego w artykule
modelu matematycznego. Do moich zadan nalezata takze analiza wynikow oraz ich
podsumowanie.” Na tej podstawie nie jestem w stanie oszacowacC konkretnego
wkfadu naukowego Kandydata, gdyz brakuje merytorycznych informacji o metodach
badawczych i analizach, ktore zostaty przeprowadzone przez Habilitanta. Nie
wiadomo réwniez ktére rozdziaty i wykresy zostaty samodzielnie opracowane. Z tego
tez wzgledu, jak sgdze, powstata autorska monografia (poz. A6), ktorej zawartos¢
pokrywa sie w znacznej wiekszosci z wynikami opublikowanymi we wspdtautorskich
publikacjach (A1-A3, A5-A7). Wyzej wymieniona monografia (A4) sktada sie z 3
rozdziatbw oraz wprowadzenia, podsumowania spisu literatury i streszczenia, w
sumie 136 stron.

Publikacjia A1 (dwdch autoréw) przedstawia doswiadczalng metode
wyznaczania oporow toczenia (Ft) w ktorej sposéb oszacowania oporéw ruchu (Fu)
nie zostat jednoznacznie wyjasniony w przedstawionej procedurze. Praca odnosi sie
do 27 innych publikacji z czego az 19 zostato napisanych przez naukowcéw z
Politechniki Poznanskiej. Z tego wzgledu ma ona charakter raczej lokalny. Wyniki
badan przedstawione w pracy A1 zostaty zawarte w rozdziale 2.3 monografii (A4).

Publikacja A2 (czterech autorow) jest kluczowym elementem, a zarazem kopig
rozdziatu 2.2. monografii (A4) i opisuje analityczny model zapotrzebowania na
moment napedowy recznego wozka inwalidzkiego, ktoéry postuzyt do dalszych analiz
scharakteryzowanych w A4. Réwnanie ruchu pojazdu (wézka) zostato zaczerpniete z
pracy ,Mechanika pojazdow. Techniczny poradnik samochodowy” z roku 1962
wykazanej w spisie literatury monografii pod pozycjg [34]. Przedstawione réwnanie
ruchu postepowego wodzka (row. 2.2. w monografii i réw. 2 w A2) zawiera btgd w
obliczeniach masy kot wynikajgcej z momentoéw bezwiadnosci lk1 i Ik2. Mianowicie,
Zgodnie z twierdzeniem Koeniga dotyczgcym energii kinetycznej (Ek) w ruchu
ptaskim, ktorym poruszajg sie kota wézka (lub samochodu), jest ona sumg energii
wynikajgcej z ruchu postepowego kota z predkoscig jakg posiada srodek jego masy i
energii z ruchu obrotowego wzgledem srodka masy. Wtedy, wykorzystujgc réwnania
Lagrange’a otrzymujemy wynikowo cztony 2lk1/(rda1 rt1) i 2lk2/(rd2 r2), a nie jak podano
w pracach Habilitanta A2 i Ad: lk1/(ra1 r1) i Ik2/(re2 ri2). Ponadto, mylgcy i niezasadne
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jest uzycie znaku ,t” przy wyzej wymienionych cztonach.

Wyniki analizy obrazu prowadzgce do wyznaczenia trajektorii ruchu $rodka
masy ukfadu (cztowiek - wozek) opublikowane w A3 (dwéch autoréw) zawarto w
rozdziale 2.5 monografii. Wktad Habilitanta w powstanie publikacji A3 jest znaczacy,
jak podano w sekcji Author Contributions i nalezy to uznacC jako autorskie
opracowanie procedury pomiaru.

Publikacja A5 (pieciu autorow) przedstawia autorskg konstrukcje wozka z
przektadnig planetarng Nexus SG-C3000-7C firmy Shimano, ktorg zastosowano do
napedu wozka inwalidzkiego, a nastepnie przeprowadzono badania obcigzenia
uktadu miesniowego cztowieka przy pomocy elektromiografii powierzchniowej (EMG).
Tg czesc¢ badan zawarto w rozdziatach 3.3. i 3.4 monografii A4, co stanowi cenne
osiggniecie inzynierskie.

W pracy A6 (pieciu autorow) przedstawiono autorskg konstrukcje hamowni do
wozkéw inwalidzkich wyposazong w dedykowany uktad hamulcowy. Jest to bez
watpienia konstrukcyjne osiggniecie autoréw zgtoszone w Urzedzie Patentowym RP
(poz. [Z1] zgtoszenie patentu P. 444414) wedtug poz. [47] w monografii.

Publikacja A7 (pieciu autoréw) prezentuje analityczny model ruchu wozka
analogiczny jak w pracy A2 i A4 z tym ze wozek jest teraz napedzany nie tylko sitg
miesni cztowieka, ale zostat wyposazony w naped elektromechaniczny tworzgc uktad
hybrydowy: elektryczno-manualny. Te badania stanowig rowniez cenne opracowanie
konstrukcyjne nie pokazane w monografii A4, cho¢ elementy pracy A7 dotyczgce
metodyki wyznaczenia potozenia $rodka ciezkosci na ptaszczyznie ruchu wozka sg
zawarte miedzy innymi w rozdziale 2.4.1. Wtadnie przedstawiona tu (rozdziat 2.4.1 w
A4) metoda wyznaczania Srodka ciezkosci wprowadza niepewnos¢, co do
poprawnosci merytorycznego jej sensu. Monografia A4 jak i publikacja A7 odsyta
czytelnika do innej pracy w ktérej owa metoda jest wyjasniona szczegdtowo, tj. do
pozycji [123] z monografii A4. Wyznaczenie nieznanych zastepczych sit P1 - P4 na
poszczegolnych wydzielonych belkach jest niezrozumiate poniewaz autor pomija
jakiekolwiek oddziatywanie pozostatych elementow zredukowanego uktadu. Ponadto,
uzasadnienie potozenia srodka ciezkosci na przecieciu odcinkow P1P3 oraz P2P4 nie
jest udowodnione matematycznie, cho¢ ma sens fizyczny pod warunkiem, ze sity P1 -
P4 sg wyznaczone poprawnie. Otrzymane w ten sposob wspoéirzedne potozenia
Srodka ciezkosci nie sg poprawne dla przypadkow szczegolnych, ktore zostaty

przetestowane na potrzeby niniejszej recenzji. Dla przyktadu, jesli przyjmiemy, ze

RECENZJA OSIAGNIEC NAUKOWYCH str.4



Srodek ciezkosci obiektu bedzie miat wspotrzedne xc.=0 yc=L2/2 (lub H/2 stosujac
oznaczenie z innej pracy) tzn. ze srodek ciezkosci obiektu znajduje sie na osi y w
potowie wysokosci L2 (H). Reakcje tensometréw bedg wéwczas wynosi¢ R1=G/2,
R2=0, R3=0, R4=G/2, wtedy obliczenia xc i yc przeprowadzone na podstawie réwnan
(2.18) dajg w wyniku symbol nieoznaczony. Podobnie, jesli przyjac, ze xc = L1/2 (L w
innej pracy) oraz y.=0, woéwczas R1=G/2, R2= G/2, Rs3=0, R4=0. Natomiast
zastosowana procedura obliczeh daje ponownie w wyniku symbol nieoznaczony. Po
przeksztatceniu rownan (2.18) do innej postaci mozliwe jest wyznaczenie tylko jednej
wspotrzednej, a druga wcigz jest symbolem nieoznaczonym. Uwazam, ze
przedstawiona metoda jest nieuzasadniona, zwtaszcza ze omawiany problem jest
dosy¢ prostym zagadnieniem przestrzennego uktadu sit rownolegtych, ktére mozna
rozwigzac piszgc dwa rownania rownowagi momentow sit: wzgledem osi x oraz v,
otrzymujac: xc =L1(R2+ R3)/( R1+ R2+ R3+ R4), yc =L2(R3+ R4)/( R1+ R2+ R3+ Ra).

Ponadto, sama monografia A4 zawiera szereg niescistosci i btedow
wyszczegolnionych ponizej:
- str. 31: ,...moc wejsciowa Nw1 jest to pewna teoretyczna wartos¢ energii moggca
potencjalnie zosta¢ wygenerowana przez organizm ludzki”. Moc nie jest energig, sg
to dwie rozne wielkosci fizyczne choC istnieje pomiedzy nimi Scisty zwigzek;
- str. 33: ,przetozenie momentowe”, ,predko$¢ katowa oporéw ruchu’,
» zamodelowanie” sformutowania te nie sg znane ani w mechanice, ani w stowniku
jezyka polskiego;
- str. 36: brak jednostek przy wielkosciach podanych w wykazie utrudnia prawidtowg
interpretacje wzoroéw, np. rownania (2.3),
- str. 37: rébwnanie (2.6) dotyczy przyspieszenia kota wiekszego (2), Btedem jest
zatozenie jednakowego przyspieszenia katowego kota matego i duzego, poniewaz
jak ogolnie wiadomo z mechaniki klasycznej, przyspieszenie katowe zalezy od
promienia kota. Autor nie sprecyzowat ktdrego kota dotyczy wspoétrzedna ¢;
- str. 37: d oznacza odlegtos¢ srodka wysokosci (czego?) od podtoza;
- prawie w kazdym podrozdziale Autor podkresla, ze zawarto$¢ tego podrozdziatu
jest  ,skomplikowanym zagadnieniem badawczym”. Tymczasem, wyznaczenie
potozenia Srodka ciezkosci nie nalezy w mojej opinii do skomplikowanego
zagadnienia badawczego.

W skifad swojego osiggniecia naukowego Habilitant zakwalifikowat rowniez 6

przyznanych patentow i 7 zgtoszen patentowych (zatgcznik 10), ktére sg cennym
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osiggnieciem konstrukcyjnym, ale wielo-autorskim. Sredni udziat Habilitanta w
patentach wynosi niecate 25%, a w zgtoszeniach patentowych nieco powyzej 37%.
Patenty i zgtoszenia dotyczg konstrukcji hamowni do wdzkdéw inwalidzkich [Z1, P2],
jej oprzyrzgdowania [P3, P4, P5, P7] oraz ich zmodyfikowanego systemu
napedowego opartego na przektadni ciegnowej [P1, Z2, Z3, Z4, 726, Z7] lub napedzie
hybrydowym [P6]. Szczegodlnie istotne, w mojej ocenie, jest zgtoszenie [Z5]
przedstawiajgce nowatorskg piaste kota napedowego, ktéra integruje uktad
napedowy z kotem.

Cel naukowy, jaki postawit sobie Habilitant w swoim cyklu publikacji to
modelowanie dynamiki i badanie biomechaniki poruszania sie w wozkami
inwalidzkimi zorientowane na analize ich uktadow napedowych w aspekcie
zwiekszenia uzytecznosci i efektywnosci. W mojej ocenie pierwsza czesc¢ tego celu
nie zostata zrealizowana poprawnie poniewaz model dynamiczny ruchu woézka nie
zostat opracowany samodzielnie przez Kandydata, tylko zaczerpniety z literatury, a
doktadnie z publikacji z roku 1962 w ktoérej rédwnanie dynamiki zostato btednie
wyprowadzone dla pojazdu samochodowego. Uzycie takiego modelu skutkuje
btednymi wynikami w dalszej analizie wykorzystujgcej ten model. Ponadto, zasadne
bytoby wyjasnienie czy sita oporu powietrza jest w tym przypadku istotna, jesli
predkos¢ ruchu woézka jest nieporéwnywalnie mniejsza od predkosci ruchu pojazdu.

W ramach syntetycznego ujecia swojego wktadu w dyscypline naukowg
inzynieria mechaniczna Habilitant wykazat nastepujgce osiggniecia wynikajace z
cyklu publikacji:

1. Opracowanie ogoélnego modelu matematycznego ruchu wozkiem
inwalidzkim, uwzgledniajgcym uwarunkowania dynamiczne i biomechaniczne.

2. Opracowanie nowych metod pomiarowych oraz synteza juz istniejgcych w
rozbudowany aparat matematyczny pozwalajgcy na wyznaczanie potozenia srodka
ciezkosci w przestrzeni tréjwymiarowej dla urzgdzenia wspomagajgcego mobilnosé
wraz z uzytkownikiem.

3. Okreslenie wptywu szeregu parametrow biomechanicznych (w
szczegolnosci zmiennej dynamiki ruchu w potgczeniu ze zmiennym potozeniem
srodka ciezkosci) na sity obcigzenia osi, zapotrzebowanie na moment napedowy i
stabilnos¢ ruchu wbdzka inwalidzkiego.

4. Opracowanie autorskich rozwigzan uktadéw napedowych wozkow
inwalidzkich wykorzystujgcych przektadnie mechaniczne.
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5. Wykazanie mozliwosci dopasowania zapotrzebowania na moment
napedowy, a poprzez to stopnia efektywnosci wozkéw inwalidzkich wykorzystujgcych
opracowane rozwigzania.

6. Okreslenie grupy parametrow niezbednych do analizy wysitku fizycznego
cztowieka na podstawie pomiarow EMG podczas generowania napedu (lub innej
czynnosci sitowo-wytrzymatosciowej).

7. Opracowanie autorskiego rozwiniecie modelu procesu projektowania
urzgdzen rehabilitacyjnych, a w szczegodlnosci schematu opracowania i syntezy
danych w zaproponowanej metodyce.

8. Wykazanie aplikacyjnosci zbioru opracowanych metod modelowych,

badawczych i projektowych w procesie konstruowania.
Przedstawione w ramach autoreferatu osiggniecia sg wedtug Kandydata oryginalne
w skali miedzynarodowej. Dowodem tego miato byC to, ze zostaty one, miedzy
innymi, opublikowane w czasopismach z listy JCR i byly prezentowane na
miedzynarodowych konferencjach naukowych.

Niestety moja opinia w tej kwestii jest odmienna. W znacznej czesci
wymienione osiggniecia nie moga by¢ uznane jako znaczace w dyscyplinie
inzynieria mechaniczna, poniewaz:

- osiggniecie nr 1 nie przedstawia oryginalnego modelu matematycznego, ale jest
zaczerpniete z literatury. Ponadto model zawiera btedy (opisane wczesniej) i nie
zawiera elementow biomechaniki.

- Osiggniecie nr 2 opisuje btedng metode wyznaczania $rodka ciezkosci w
ptaszczyznie ruchu wozka. Wzory do obliczen (2.18 z A4) otrzymane zaproponowang
metodg zawierajg osobliwosci, a sama metoda jest zawitym przypadkiem rozwigzania
prostego zagadnienia 5-ciu sit rownolegtych lezgcych w przestrzeni. Zaproponowana
metoda wyznaczania rownan statyki dla kazdej z ptaszczyzn belek nie moze by
stosowana gdyz nie uwzglednia oddziatywan pomiedzy belkami.

- Osiggniecie nr 3 okresla wptyw parametrow biomechanicznych (w szczegdlnosci
zmiennej dynamiki ruchu w potgczeniu ze zmiennym potozeniem Srodka ciezkosci)
na sity obcigzenia osi, zapotrzebowanie na moment napedowy i stabilnos¢ ruchu
woézka inwalidzkiego. Nalezy pamieta¢ jednak, ze wyniki otrzymano na podstawie
btednego modelu.

- Osiggniecie nr 4 to opracowanie autorskich rozwigzan uktadéw napedowych

wozkow inwalidzkich, co nalezy uzna¢ za znaczace osiggniecie konstrukcyjne.
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- Osiggniecie nr 5 wskazuje na mozliwos¢ dopasowania zapotrzebowania na moment
napedowy wozkéw inwalidzkich  wykorzystujgcych opracowane rozwigzania
konstrukcyjne. Oznacza to w praktyce, pomiar aktywnosci wybranych grup
miesniowych metodg elektromiografii powierzchniowej (EMG) podczas generowania
napedu wozka wyposazonego w réznego rodzaju przekfadnie.

- Osiggniecie nr 6 okresla grupy parametrow niezbednych do analizy wysitku
fizycznego cztowieka na podstawie pomiarow EMG podczas generowania napedu.
To osiggniecie jest zbiezne z poprzednim i nie wnosi znaczgcej nowosci naukowej.

- Osiggniecie nr 7 polegajgce na opracowaniu autorskiego rozwiniecie modelu
procesu projektowania urzgdzenh rehabilitacyjnych jest tym samym osiggnieciem
konstrukcyjnym, podobnie jak osiggniecie nr 8.

Dane bibliometryczne Habilitanta, cho¢ nie stanowig podstawy oceny
przedmiotowego wniosku, jednak z uwagi na pokazanie catoksztattu dziatalnosci
naukowej Kandydata do stopnia doktora habilitowanego, zostang tutaj wymienione.
Liczba wszystkich publikacji posiadajgcych wskaznik IF wynosi 38, a jego suma to
119,264. Liczba cytowan to 429 (Web of Science - WoS) oraz 570 wedtug Scopus
oraz odpowiednio 347 i 475 bez autocytowan. Indeks Hirscha Habilitanta wynosi
H=12 (WoS) oraz 14 wg. Scopus, jak wynika z autoreferatu podanego na dzieh
30.07.2024. Wedtug mojej analizy przeprowadzonej na podstawie baz WoS i Scopus,
Habilitant posiada 57 publikacji w bazie Scopus i 12 w WoS. W bazie Scopus jest
wyszczegolnionych 36 artykutow, 18 prac konferencyjnych, 2 prace przeglagdowe i 1
errata. Po 7 publikacji ukazato sie w Applied Sciences, IOP Conference Series i
Procedia Engineering, % prac znajduje sie w czasopi$mie Energies i 4 w Materials.
Jesli chodzi o baze WoS, to wsrod wspomnianych 12 publikacji 7 wydano w
wydawnictwie MDPI oraz po 1 w Elsevier, Springer, North Carolin State Uni. | Zagreb

Univ. Zaprezentowane liczby pozostawie bez komentarza.

Podsumowujac, stwierdzam, ze przedstawione osiagniecie naukowym pt.
»otudium modelowania dynamiki i badan biomechaniki poruszania sie wozkiem
inwalidzkim” jest oryginalnym osiagnieciem projektowo-konstrukcyjnym Habilitanta w
rozumieniu art. 219 ust.2c obowigzujgcej Ustawy. Jednoczesnie stwierdzam, ze w
przedstawionych do oceny artykutach naukowych i monografii nie odnajduje innego
znaczacego osiagniecia naukowego, ktére Habilitant mogitby wskazaé jako drugie

(inne) znaczace osiggniecie.
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4. OCENA AKTYWNOSCI NAUKOWEJ REALIZOWA[\IEJ W WIECEJ NIZ JEDNEJ
UCZELNI, INSTYTUCJI NAUKOWEJ, AW SZCZEGOLNOSCI ZAGRANICZNEJ
Kandydat odbyt 6 stazy dydaktycznych w Butgarii, Motdawii, Rumunii, na

Stowacji, Litwie i Wegrzech. Jednak najbardziej wartosciowy jest staz naukowy
zatytutowany ,Modelowanie proceséw rozdrabniania biomasy na potrzeby
projektowania rebakow” odbyty dniach 14.11.2022-14.12.2022 na Wydziale Inzynierii
Mechanicznej Politechniki Bydgoskiej w Katedrze Maszyn i Systemdw Technicznych.
Szkoda, ze rezultaty tej wspotpracy nie zostaty opublikowane w formie pisemne;j.
Podsumowujac, dorobek Kandydata w zakresie aktywnosci naukowej
realizowanej w wiecej niz jednej uczelni, instytucji naukowej, a w szczegdlnosci

instytucji zagranicznej, oceniam go pozytywnie.

5. OCENA INNEJ AKTYWNOSCI KANDYDATA

W wniosku habilitacyjnym, Kandydat zamiescit informacje o wspotpracy
zagranicznej z jednostkami naukowymi z Litwy Kazachstanu, Motdawii, Butgarii i
Stowaciji, w wyniku czego powstata jedna praca konferencyjna. Ponadto, powstaty
dwie publikacje jako rezultat wspoétpracy z przemystem i krajowymi jednostkami
naukowymi. Habilitant prowadzi szerokg dziatalnos¢ dydaktyczng, byt opiekunem
prac inzynierskich i magisterskich, a takze jest promotorem pomocniczym rozprawy
doktorskiej mgra inz. Michata Konczaka. Czynnie uczestniczy w pracach zespotow
badawczych realizujgcych projekty naukowe NCBIR, jest cztonkiem kilku rad
naukowych czasopism, edytorem i recenzentem oraz czynnym uczestnikiem
konferencji naukowych. Za swojg znaczacg dziatalnos¢ wynalazczg otrzymat 11
ztotych i 7 srebrnych medali na wystawach i targach. Jest laureatem nagrod
specjalnych na konferencjach miedzynarodowych oraz nagréd Ministra Nauki i
Szkolnictwa Wyzszego i Ministra Edukac;ji i Nauki.

Inna dziatalnos¢ Kandydata jest imponujgca. Jednak nie jest ona wymagana i

nie bedzie oceniana zgodnie z obowigzujgcg aktualnie Ustawa.
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6. WNIOSEK KONCOWY

Z przedstawionej oceny dorobku naukowego wynika, ze wniosek dra inz.
Mateusza Kukli o nadanie stopnia doktora habilitowanego w dyscyplinie inzynieria
mechaniczna jest kompletny pod wzgledem formalnymi, zostat przygotowany
starannie oraz zgodnie z obowigzujgcymi przepisami.

Poza posiadaniem stopnia doktora, zgodnie z art. 219 Ustawy, Kandydat
spetnia wymaganie dotyczace aktywnosci naukowej realizowanej w wiecej niz jednej
instytucji naukowej. Ponadto, posiada w swoim dorobku oryginalne osiggniecie
konstrukcyjne (przedstawione we wniosku) stanowigce znaczgcy wktad w rozwoj
dyscypliny. Jednakze, jest to tylko jedno osiggniecie wiec wymog zapisany w art. 219
ust.2 Ustawy, nie zostat spetniony.

W zwigzku z powyzszym, zgodnie z przedstawionymi w recenzji wnioskami
czastkowymi i syntetyczng analizg prac zgtoszonych do oceny jako osiggniecie
naukowe stwierdzam, ze dr inz. Mateusz Kukla nie spetnia, w sposéb wystarczajacy,
warunkow okreslonych w art. 219 ust. 1 pkt. 2 ustawy Prawo o szkolnictwie wyzszym
i nauce z dnia 20 lipca 2018 r. (t.j. Dz. U. z 2022 r. poz. 574, z pézn. zm.). Biorgc pod
uwage powyzsze, nie popieram wniosku Habilitanta o nadanie przez Politechnike
Poznanska stopnia doktora habilitowanego w dyscyplinie Inzynieria Mechaniczna.

L Rusrnal

Signed by / Podpisano
przez:

Rafat Stawomir
Rusinek
Politechnika Lubelska

Date / Data: 2024-12-
29 06:26
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