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Recenzje wykonano na zlecenie Dziekana Wydziatu Mechanicznego Politechniki Biatostockiej prof.
dr hab. inz. Andrzeja Seweryna zgodnie z pismem WM-400.4140.6.2019 z dnia 28.02.2019 w
zwigzku z postepowaniem o nadanie dr inz. Kanstantsinowi Miatliukowi stopnia naukowego
doktora habilitowanego w dziedzinie Nauk Technicznych i dyscyplinie Budowa i Eksploatacja

Maszyn.

1. Charakterystyka Habilitanta

Dr inz. Kanstantsin Miatiiuk jest absolwentem Biatoruskiego Parnstwowego Uniwersytetu
Technicznego, ktdry ukonczyt w 1988 roku. Uzyskat dyplom z wyrdznieniem.

Stopient doktora nauk technicznych w zakresie automatyki i robotyki zdobyt na Wydziale
inzynierii Mechanicznej i Robotyki Akademii Gdrniczo-Hutniczej w Krakowie w 2006 roku. Rozprawa
doktorska miata tytul:  Projektowanie geometryczne obiektow hierarchicznych metodg z
koordynatorem.

W latach 1986-1991 byt pracownikiem naukowym Instytutu Cybernetyki Technicznej,
Bialoruskiej, Pahnstwowej Akademii Nauk w Mirisku. W latach 1991-2000 petnit funkcje kierownika
grupy naukowej: Laboratorium Hierarchicznych Wielopoziomowych Systeméw, réwniez w Mirnsku na
Biatorusi. W latach 2001-2006 pracowat jako asystent w Katedrze Automatyki i Robotyki, Wydziatu
Mechanicznego Politechniki Biatostockiej. Od 2006 do chwili obeciej jest adiunktem na tym samym
wydziale i w tej samej katedrze.

W latach 2006, 2008, 2010 pracowat réwniez jako profesor badawczy (1 raz) i wizytujacy (2
razy) na Uniwersytecie Kyung Hee w Korei Poiudniowej.

2. Ocena osiggnie¢ naukowych wchodzacych w sktad jednorodnego cyklu prac



W zataczonej dokumentacji przedstawionej do oceny Kandydat umiescit jako osiggnigcie
naukowe wynikajace z art. 16 ust. 2 ustawy z dnia 14 marca 2003 r. o stopniach naukowych i tytule
naukowym oraz o stopniach i tytule w zakresie sztuki (Dz. U. 2016 r. poz. 882 ze zm. w Dz. U. z 2016 r.
poz. 1311):

a) Dzieto opublikowane w postaci monografii:

Miatliuk Kanstantsin, Conceptual design of mechatronic systems, Wydawnictwo Politechniki
Biatostockiej, str. 196, recenzenci: prof. dr hab. inz. Mariusz Giergiel (AGH Krakéw), prof. Norbert
Kruger (University of Southern Denmark, Dania).

oraz 5 publikacji jednotematycznych:

1) Miatliuk K., Kim Y.H., Kim K., 2009, Human Motion Design in Hierarchical Space,
Kybernetes, Emerald, Vol.38, No.9, pp.1532-1540, IF: 0,318 (K. Miatliuk — udziat 40%).

2) Miatliuk K., Kim Y.H., Kim K., Siemieniako F., 2010, Use of Hierarchical System
Technology in Mechatronic Design, Mechatronics, Elsevier, Vol. 20, Issue 2, pp. 335-339, IF: 1,599 (K.
Miatliuk — udziat 40%).

3) Miatliuk K., 2015, Conceptual Model in the Formal Basis of Hierarchical Systems for
Mechatronic Design, Cybernetics and Systems, Taylor& Francis, Vol. 46, Issue 8, pp.666-680, IF: 0,84
(K. Miatliuk — udziat 100%).

4) Wolniakowski A., Miatliuk K., Gosiewski Z., Bodenhagen L., Petersen H.G., Schwartz L.
C., Jgrgensen J.A,, Ellekilde L.-P., Kriiger N., 2017, Task and Context Sensitive Gripper Design Learning
Using Dynamic Grasp Simulation, Artificial and Robotic Systems, Springer, Vol. 87, Issue 1, pp. 15-42,
[F: 1.178 (K. Miatliuk — udziat 10%).

5) Miatliuk K., Mystkowski A., 2015, Realization of coordination technology of
hierarchical systems in design of active magnetic bearings system, Journal of Theoretical and Applied
Mechanics, Vol.53, 3, pp.711-722, IF:0.452 (K. Miatliuk — udziat 50%).

Praca Conceptual design of mechatronic systems i 5 prac opublikowanych, znajdujacych sie na
liécie JCR, zostatlo w catosci poswieconych badaniom majacym na celu (cytuje za autorem):
,opracowanie modelu koncepcyjnego oraz metody projektowania systeméw mechatronicznych w
ramach dziedzin: budowa i eksploatacja maszyn, mechatronika, projektowanie techniczne,
komputerowo zintegrowane wytwarzanie, projektowanie wspomagane komputerowo i innych
dziedzin powigzanych z wyzej wymienionymi”.

Opracowanie Conceptual design of mechatronic systems sklada si¢ z 9 rozdziatow
poprzedzonych przedmowg (preface). Catos¢ zamykaja wnioski, potwierdzenia i spis literatury
(conclusion, acknowledgments, references).

Rozdziat pierwszy to wprowadzenie, w ktorym Autor dokonuje przegladu literatury i
ustosunkowuje sie do zagadnienia metod projektowania i modeli stosowanych w projektowaniu. Po
analizie literatury dokonuje prezentacji dostepnych uje¢ formalnych projektowania koncepcyjnego.
Podejécia brane pod uwage przez Autora sg dosy¢ réinorodne, powstaly przy réznej perspektywie
badawczej, w oparciu o zréznicowany materiat wyjsciowy oraz niekiedy w oparciu o odmienne
koncepcje teoretyczne.



Generalnie, proces tworzenia modeli formalnych etapu koncepcyjnego procesu projektowania
jest wyjatkowo trudnym zagadnieniem badawczym, wiele zalezy od specyfiki branzowej, regionalnej,
konotacji historycznych, a takze od uwarunkowan stricte personalnych czy tez zespotowych samych
projektujacych. Biorgc jednak pod uwage fakt, ze Autor w duzym stopniu opari sig, na dobrze
osadzonych w realiach inzynierskich, propozycjach D. Ullmana i ograniczyt sie do pewnej Scisle
sprecyzowanej klasy zastosowan, przyjete w pracy koncepcje formalizacji projektowania
koncepcyjnego mozna uznac za dopuszczalne i wystarczajgce.

Dalej, Autor w swoich wywodach ustosunkowat sie do zagadniern automatyzacji prac
projektowych, wspomnial o systemach Knowledge Based Engineering, metodologii projektowania
Pahl'a i Beitz'a, systemach hierarchicznych, modelowaniu wiedzy inzynierskiej, modelu J. Gero,
ontologiach, itd.

Autor w swoich rozwazaniach odnosi sie do rdéznych aspektéw projektowania uktadéw
mechatronicznych, proponuje autorskie ujecie tego zagadnienia w oparciu o réwniez autorsko
dobrane zrédia literaturowe. Pomija niektore aspekty metodoiogii projektowych, ich konkretnych
meftod i narzedzi.

W zasadzie, najwazniejszg konkluzja Autora jest dostrzezenie zaréwno problemu
projektowania hierarchicznego systemu mechatronicznego, jego projektowej syntezy jak i zagadnien
hierarchicznego sterowania takiego systemu.

Autor analizujac prezentowane zagadnienia dopatruje sie luk badawczych i proponuje wtasne
modele problemu oraz wiasne metody jego rozwigzania. Cato$¢ bazuje w duiym stopniu na
podstawowych koncepcjach systemow hierarchicznych.

Rozdziat drugi pracy dotyczy modelowania geometrycznego w systemach wspomagajacych
prace projektowe. Prezentacja zagadnienia ma charakter syntetyczny, zorientowany na rozpatrywane
w pracy klasy aplikacji. Przyjete reprezentacje geometryczne i ich skojarzenia wynikajg rowniez z
kontekstu rozpatrywanej klasy zastosowari. Po czesci te elementy pracy nawigzujg do warstwy
modelowe]j klasycznych systemow CAD.

Rozdziat trzeci to prezentacja teoretycznych podstaw proponowanej w pracy metody
projektowania. Zaczyna go przedstawienie formalnego modelu hierarchicznego systemu
mechatronicznego. Dalej, Autor dokonuje prezentacji tych aspektéw modeiu formalnego, ktdre sg
zwigzane z uchwyceniem jego dynamiki, struktury, postaci, a takze roli poziomu koordynatora.
Osobny podrozdziat poswiecony zostat jego kanonicznemu modelowi. Szczegotowo przedstawiono
poszczegdlne elementy tej koncepcji. Nastepny podrozdzial zawiera opis metrykalnych
charakterystyk hierarchicznych  systeméw  mechatronicznych.  Tu  réwniez  szczegotowo
scharakteryzowano poszczegolne elementy proponowanych formalizacji. Rozdziat trzeci petni bardzo
wazna role formalizujgco-wprowadzajacg do metody przedstawionej w rozdziale nastgpnym.

Rozdziat czwarty zawiera opis metody projektowej, ktdra bazujgc na modelu z rozdziatu
trzeciego, poprzez wykorzystanie tzw. geometrycznych charakterystyk obiektéw mechatronicznych i
ich hierarchicznej odmiany, a takze obiektéw 3D proponuje geometryczne projektowanie obiektéw
mechatronicznych.

Rozdziaty 5, 6, 7, 8, 9 zawierajg przyktady stosunkowo waskich, realnych zagadnieni
szczegdtowych, ktére Autor doprowadzit za pomocy swojej metody do poziomu realnosci. Przykiad
pierwszy dotyczy biomechatronicznego robota chirurgicznego, przyktad drugi to robot, do ktérego
koncepcji inspiracjg byta biologia. Trzeci przyktad nawigzuje do procesu syntezy ruchu cztowieka w



oparciu o proponowang w pracy metode. Czwarty przykiad sprowadza sie do procesu projektowania i
testowania $ciezek obwodow drukowanych. Pigty dotyczy projektowania, syntezy i analizy
planowania ruchu maszyny tngcej. Rowniez i w tym przypadku zastosowano podejscie Autora.

W pracach jednotematycznych bedgcych réwniez skiadnikami recenzowanego osiggniecia
naukowego Autor zawarl caly szereg osiggnie¢ szczegotowych, ktore dotycza nastepujacej
problematyki:

- modyfikacji i ulepszenia modelu formalnego aed,

- zastosowania technologii systemdéw hierarchicznych w projektowaniu mechatronicznym
robota kroczacego,

- opracowania podstaw teoretycznych projektowania  koncepcyjnego  obiektéw
mechatronicznych (w bazie formalnej systemow hierarchicznych),

- ogdlnej metody projektowania i optymalizacji projekiu sparametryzowanego chwytaka
robota, zawierajacego zaréwno wybrane parametry mechanizmu chwytajacego, jak i parametry
geometrii palca chwytaka,

- realizacji technologii systemow hierarchicznych ~ w projektowaniu mechatronicznym
systemow aktywnych fozysk magnetycznych.

Sa to zagadnienia $cisle zwigzane z tematyka zaprezentowang w pracy Conceptual design of
mechatronic systems. Przewaznie stanowig one giebiej osadzone dokonania szczegétowe.

W rozdziale pracy Conceptual design of mechatronic systems zatytutowanym wnioski
zamieszczono zarowno syntetyczny opis samych dokonan jak i szczegétowych, i bardziej ogdélnych ich
konsekwencji.

W recenzowanej pracy Autor podjgt prdobe zbudowania uniwersalnego podejscia, ktorego
zadaniem byto skupienie sie na szeregu kluczowych zagadnieniach zwigzanych z wieloaspektowym
projektowaniem hierarchicznych systemow mechatronicznych. Celem tego bylo stworzenie
kompleksowej metody projektowania i budowy zorientowanych problemowo systemow
mechatronicznych. Tematyka ta, mimo swoich odleglych prapoczatkéw, jest bardzo aktualna i bardzo
wazna. Mozemy jg odnalezé zaréwno w dokonaniach zwigzanych z prébami tworzenia ukladéw,
ktore prébujg nasladowad, czy tez odiwarzac lub poprawiaé dynamike ruchu cztowieka (oraz innych
istot zywych) jak i w rozwigzaniach niezbednych w wielu, funkcjonujacych dynamiczne, maszynach i
robotach.

Uktady hierarchiczne, w ujeciu znanym z pierwszych prac z tego zakresu, daly w rezultacie
wieloletniego rozwoju, poczatek zaréwno hierarchicznym systemom mechatronicznym jak i
projektowaniu, i optymalizacji wielodyscyplinowej. Pierwszy z tych obszarow jest przedmiotem
omawianej pracy, drugi zaowocowat wieloma metodami i narzedziami znajdujgcymi sie w
powszechnym uzyciu w projektowaniu urzgdzen poruszajgcych sie w kosmosie oraz w lotnictwie.
Poza tym, drugi trend zaczyna by¢ coraz czesciej uzywany w projektowaniu pojazdédw. Wspolng cechg
obu trenddéw jest konieczno$¢ posiadania odpowiednich zasobéw wiedzy potrzebnych do
efektywnego modelowania tych klas zadan. Szczegétowa analiza rozwinietych realnie rozwigzan,
wskazuje najczesciej, na wieloletni okres dochodzenia do ich efektywnej, obdarzonej odpowiednim,
potencjatem postaci. Przyktady przedstawione przez Autora stanowiag dosy¢ wysublimowane catosci i
w zasadzie egzemplifikujg to zjawisko. Proby uczenia studentow i inzynieréw tej klasy modelowania
prowadzg do pracochtonnych, diugofalowych dziatai niepozbawionych niepowodzen, i rozczarowan.



Projektowanie ukladéw mechatronicznych jest dziedzing stosunkowo nowa, szeroko
realizowang przez przemyst. Tworzone sg rdéine zalecenia, standardy realizacji procesow
projektowych,  wieloetapowe  metodologie. W  wielu  przypadkach  zakladana  jest
rownowartosciowoéé poszczegolnych sktadnikéw  struktur mechatronicznych, budowane sg
dedykowane modele produkiéw i proceséw, dedykowane oprogramowanie do ich projektowania.
Praca K. Miatliuka mieéci sie w tym trendzie, pozostaje jednak ujeciem dosyé mocno
specjalizowanym, ktére pozwala na bardzo sciste skomunikowanie dynamiki, geometrii i sterowania.
Najdobitniej ilustruja to zaprezentowane przykiady.

Systemy mechatroniczne stajg sie coraz bardziej ztozone. Rosnie ich wielkos¢, standardem
staje sie wielodyscyplinarnoé¢. Architektura tych systeméw jest definiowana przez poszczegdine
podsystemy i hierarchiczng dekompozycje catosci. Tworzone sa zardwno ich czesci: mechaniczna,
elektroniczna jak i software’owa. Wykorzystuje sie koncepcje modufowosci i interfejsow.
Opracowywane podejécia réznia sie procesami dochodzenia do rozwigzan koficowych, stosowanymi
rozwigzaniami strukiuralnymi i przyjetymi konkretnie formalizacjami, a takie koncepcja
funkcjonowania poziomu koordynatora. Praca K. Miatliuka zasadniczo miesci sig w tej klasie podejs¢
i koncepcji, cechuje ja takze relatywnie wysoki poziom koncepcyjnego zaawansowania na réznych
poziomach samej metody.

Podejécie zaproponowane w pracy moze stanowi¢ réwniez dobry punkt startowy do
stworzenia zblizonej metody projektowej dla systeméw klasy Cyber Physical Systems (CPS). W
zasadzie sy to takze systemy mechatroniczne, ale wyposazone w sensoryke, moduly analizujgce i
aktuatory. Uklady CPS po osiggnieciu $wiadomosci zidentyfikowania okreSlonego stanu moga
uaktywnia¢ wiasciwy model i spowodowac jego adekwatne funkcjonowanie.

Uwzgledniajac opinie wyrazong powyzej nalezy stwierdzi¢, ze dorobek dr inZ. K. Miatliuka
ujety osiggnieciem naukowym zatytutowanym Conceptual design of mechatronic systems i 5
tematycznymi pracami jest znaczacy, i wnosi istotny wkiad w rozwéj dyscypliny naukowej Budowa
i Eksploatacja Maszyn. Jednoczesnie pozwala stwierdzié, ze w petni spelnia on wymagania
stawiane w procesie ubiegania sie o stopien doktora habilitowanego.

Poza osiggnieciami wymienionymi powyzej habilitant posiada w swoim dorobku szereg innych
osiggnie¢ naukowo-badawczych. Wiele z nich byto wynikiem wspélpracy z przemystem i z partnerami
zagranicznymi. W wiekszosci przypadkéw sg to prace stanowigce petny, kompleksowy, relatywnie
obszerny kontekst dokonar habilitanta bedacych przedmiotem niniejszej recenzji.

3. Ocena catoksztattu osiagnie¢ naukowo-badawczych

Sumaryczny dorobek dr inz. K. Miatliuka jest znaczacy. Skiada sig z nastepujgcych pozycji (po
doktoracie):

- monografie (autorstwo lub wspétautorstwo): 3
- publikacje w czasopismach z listy JCR (autorstwo lub wspétautorstwo): 8
- publikacje w czasopismach WoS: 2

- publikacje w czasopismach spoza listy JCR: 15



Statystyki:

- sumaryczna wartos¢ Impact Factor: 10,356

- liczba cytowan oraz indeks Hirscha wg. bazy Web of Science:
- liczba cytowan: 53
- liczha cytowari (bez autocytowan): 22
- H-index: 5

Dr inz. K. Miatliuk kierowat i brat udziat w wielu projektach badawczych. Po uzyskaniu stopnia
doktora brat udziat w 15 projektach badawczych petnigc funkcje zaréwno kierownika jak i
wykonawecy.

Podsumowujac, dorobek, osiggniecia, | aktywnoséé naukowg dr inz. K. Miatliuka nalezy ocenic
jako wartosciowe, $wiadczace o wysokich kwalifikacjach Habilitanta. Przedstawiony dorobek jest
znaczacy, dotyczy bardzo aktualnych zagadnien, intensywnie rozwijanych w wielu osrodkach
naukowych, i ktére w wielu przypadkach nie sg przedmiotem publikaciji.

4, Dorobek dydaktyczny i popularyzatorski oraz informacja o wspoipracy
miedzynarodowej

Dziatalno$¢ dydaktyczna Habilitanta, po uzyskaniu stopnia doktora nauk technicznych,
obejmuije przede wszystkim opracowanie programow i materiatéw dydaktycznych, oraz prowadzenie
zaje¢ wyktadowych, projektowych i laboratoryjnych dla studentéw kierunku mechanika i budowa
maszyn (studia |-go stopnia), kierunku automatyka i robotyka (studia I-go i ll-go stopnia), kierunku
edukacja techniczno-informatyczna (studia I-go stopnia), oraz kierunku inzynieria biomedyczna
(studia I-go stopnia) z przedmiotow: projektowanie urzgdzeri wykonawczych robotéw, podstawy
automatyki, automatyka i automatyzacja, programy uzytkowe w automatyce, sterowanie procesami
ciggtymi, sterowanie procesami dyskretnymi, automatyzacja procesow, teoria sterowania.

Habilitant jest takze opiekunem Laboratorium Urzadzen Robotyki. Zaprojektowat i nadzorowat
wykonanie i modernizacje stanowisk na bazie robotéw uniwersalnych oraz robotéw réwnoleglych do
badan oraz realizacji prac dyplomowych studentow.

Habilitant prowadzi takze zajecia w jezyku angielskim dla studentéw biorgcych udziat w
programie Erasmus (przedmioty: automatics and automatization, automatics and robotics,
automatics (interim work project), computer methods in automatics, final project). Prrowadzit
rowniez zajecia wyktadowe w jezyku angielskim przebywajac na stazach w Korei Potudniowej. Byt
takze wykfadowca na Wydziale Nauk Technicznych w Wyizszej Szkole Finanséw i Zarzadzania w
Biatymstoku oraz na Wydziale Politechnicznym w Paristwowej Wyiszej Szkole Zawodowej w
Suwatkach.

W zakresie popularyzacji nauki i zwigzanych z tym osiggniec dr K. Miatliuk:



1. Nawigzal wspdtprace oraz petnit funkcje koordynatora wspéipracy Wydziatu Mechanicznego
Politechniki Biatostockiej z Uniwersytetem Kyung Hee, Suwon, Korea Potudniowa, od roku 2009.

2. Nawiazal wspotprace oraz petnit funkcje koordynatora programu wspotpracy Wydziatu
Mechanicznego Politechniki Biatostockiej z Uniwersytetem Southern Denmark, Odense, Dania, od
roku 2012.

3. Nawigzal wspdtprace oraz petnit funkcje koordynatora wspotpracy Wydziatu Mechanicznego
Politechniki Biatostockiej z Uniwersytetem Las Palmas de Gran Canaria, Hiszpania, od roku 2015.

4. Przygotowat i zawarl umowe migdzyuczelniang pomiedzy Politechniky Biatostocka i Czech
Technical University w Pradze, w ramach programu Erasmus, w latach 2011-2014.

5. Przygotowat i zawarl umowe miedzyuczelniang pomiedzy Politechnika Biatostockg — i
Uniwersytetem w Patras, w Grecji. w ramach programu Erasmus, w latach 2017-2021.

Petnit takze nastepujgce funkcje:

1. Cztonka Uczelnianej Komisji ds. Jakosci Ksztatcenia Wydziatlu Mechanicznego Politechniki
Biatostockiej w roku akad. 2012-2013,

2. Koordynatora wspodtpracy Wydziatu Mechanicznego Politechniki  Biatostockiej z
Uniwersytetem Kyung Hee, Suwon, Korea Potudniowa (od roku 2009).

3. Koordynatora wspotpracy Woydzialu Mechanicznego Politechniki  Bialostockiej z
Uniwersytetem Southern Denmark, Odense, Dania (od roku 2012).

4. Koordynatora wspotpracy Wydzialu Mechanicznego Politechniki  Biafostockiej z
Uniwersytetem Las Palmas de Gran Canaria, Las Palmas, Hiszpania (od roku 2015).

Brat udzial w Dniach Otwartych Wydzialu Mechanicznego Politechniki Bialostockiej oraz
pokazach robotéw uniwersalnych UR5 (od roku 2015).

Dr K. Miatliuk jest autorem i wspotautorem szeregu podrecznikéw, skryptow, materiatow
wyktadowych i instrukeji laboratoryjnych. Na Wydziale Mechanicznym, Politechniki Biatostockiej byt
takze promotorem 47 obronionych prac inzynierskich i 17 obronionych prac magisterskich studentow
kierunku mechanika i budowa maszyn oraz kierunku automatyka i robotyka. W wielu przypadkach
petnit takze funkcje recenzenta prac dyplomowych. Role promotora prac inzynierskich pefnit takze
na Wydziale Politechnicznym, Panstwowej Wyzszej Szkole Zawodowej w Suwatkach. Habilitant
sprawowat 5-krotnie funkcje opiekuna naukowego nad studentami (opieka nad studentami uczeini
zagranicznych) i 1 raz promotora pomocniczego.

Dr K. Miatliuk odbyt caly szereg zagranicznych stazy naukowych: 1) w Korei Potudniowej, 2) w
Danii. Byl réwniez uczestnikiem stazu naukowego na Akademii Goérniczo-Huthiczej w Krakowie.

W swojej dziatalnosci 2 krotnie realizowal prace merytoryczne na rzecz partnerow
przemystowych.

Byt takze kilkakrotnie czionkiem zespotéw eksperckich i konkursowych:

1. Udziat w zespotach eksperckich Maersk Mc-Kinney Moller Institute, Faculty of Engineering,
University of Southern Denmark, Cdense, Dania do nadania stopni doktora PhD w latach 2011, 2014,
2016.



2. Udziat w zespole konkursowym University of Southern Denmark, Odense, Dania, do nadania
stanowisk akademickich — nadanie stanowiska ,assistant professor” , 2013 rok.

3. Udziat w zespole eksperckim IDeTIC, University Las Palmas de Gran Canaria, Hiszpania, do
nadania stopnia doktora PhD w roku 2015.

4. Udziat w zespole eksperckim, oceniajgcym program nauczania kierunku "Telekomunikacja"
w ramach programu 5B071900 — specjalizacja Radio, Elektronika i Telekomunikacja — realizowanym
na Uniwersytecie Energetyki i Telekomunikacji, Almaty, Kazachstan, recenzent, 2017 rok.

Habilitant jest takze recenzentem w nastepujacych czasopismach:
- Z bazy JCR:

» Robotics and Computer Integrated Manufacturing,

e Future Generation Computer Systems,

e Journal of Mechanical Engineering Science,

o Kybernetes.

- spoza bazy JCR:

e Journal of Behavioral Robotics,

e Solid State Phenomena,

o Acta Mechanica et Automatica.

Przedstawione powyiej wyniki osiggnieé odnosnie dorobku dydaktycznego i
popularyzatorskiego oraz wspétpracy miedzynarodowej sy znaczgce. Sgdze, ze kandydat spetnia
wymagania stawiane kandydatom ubiegajgcym sie o stopienn doktora habilitowanego nauk
technicznych.

5. Podsumowanie i wniosek korncowy

W zwigzku z przedstawionymi w niniejszej recenzji wnioskami czastkowymi odnosnie
osiggnie¢ naukowych, dydaktycznych, popularyzatorskich i wspotpracy miedzynarodowej
stwierdzam, ze dr inz. K. Miatliuk spetnia catkowicie wymagania stawiane osobom ubiegajgcym sie
o stopiein naukowy doktora habilitowanego zawarte w Ustawie o stopniach naukowych i tytule
naukowym oraz stopniach i tytule w zakresie sztuki z dnia 14 marca 2003 roku z péiniejszymi
zmianami. Biorac pod uwage powyisze popieram whiosek o nadanie dr inz. K. Miatliukowi stopnia
doktora habilitowanego w dyscypiinie Budowa i Eksploatacja Maszyn przez Rade Wydziafu
Mechanicznego Politechniki Biatostockiej.



