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The result of assessment / Wynik oceny

Positive / Pozytywna* Negative / Negatywna*

Justification / Uzasadnienie

1. Ocena realizacji Indywidualnego planu badawczego (IPB) i harmonogramu przygotowania rozprawy
doktorskiej

Indywidualny Plan Badawczy jest realizowany zgodnie z planem. Na oceniany okres zdefiniowane zostaly cztery
zadania zwigzane z:

- rozwojem metody VFO w zakresie sterowania robota nieholonomicznego z uwzglednieniem ograniczen
czasowych i sterowania,

- formalng analizg stabilnosci proponowanych zasad sterowania dla robota nieholonomicznego,

- weryfikacjg proponowanych metod w symulaci,

- weryfikacjg proponowanych metod na rzeczywistym robocie.

Potwierdzeniem realizacji zadan jest zbior publikacii:

[1] R. M. Sobanrski, M. M. Michatek, and M. Defoort, “VFO control design for a mobile robot in the presence of
time and input constraints,” in 2023 27th International Conference on Methods and Models in Automation and
Robotics (MMAR), 2023, pp. 356-361.

[2] R. M. Sobariski, M. M. Michatek, and M. Defoort, “Predefined-time VFO control design for unicycle-like mobile
robots,” Nonlinear Dynamics, vol. 112, no. 5, 2024, pp. 3591-3603.

[3] R. M. Sobariski, M. Defoort and M. M. Michatek, “Decentralized Predefined-Time Leaderless Consensus-
Formation VFO Control for Nonholonomic Multi-Agent Systems,” 2024 13th International Workshop on Robot
Motion and Control (RoMoCo), Poznan, Poland, 2024, pp. 136-141.

[4] R. M. Sobariski, M. M. Michatek, and M. Defoort, “Fixed-time VFO control design for nonholonomic mobile
robots with constrained control inputs " IEEE Transactions on Cybernetics (submitted)

W pracy [1] przedstawiono rozszerzenie metody VFO w zakresie sterowania robota nieholonomicznego z
uwzglednieniem ograniczen czasowych i sterowania. Kazda z prac opublikowanych, jak rowniez praca [4]
bedaca w recenzji zawiera weryfikacje symulacyjna lub eksperymentalng oraz analize stabilnosci zadeklarowang
w IPB.

2. Ocena dorobku naukowego i innej aktywnosci bezposrednio zwiazanej z realizacjg Indywidualnego planu
badawczego (IPB) i rozprawy doktorskiej

Na przedstawiony dorobek naukowy sktadajg sie dwie publikacje konferencyjne [1,3] powigzane z konferencjami
MMAR i RoMoCo, jedna publikacja w czasopismie Nonlinear Dynamics [2] oraz jeden artykut wystany do
recenzji w czasopi$mie IEEE Transactions on Cybernetics. Doktorant wyglosit rowniez dwie prezentacje
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konferencyjne i wziat udziat w stazu w Université Polytechnique Hauts-de-France trwajacy 5 miesigcy. Komisja
bardzo dobrze ocenita powyzszy dorobek.

3. Opinia dotyczaca jakosci opieki naukowej i wsparcia w prowadzeniu dziatalnoéci naukowe;
Na podstawie wynikow dostarczonej ankiety, charakterystyka wspétpracy z promotorami (prof. Maciej Marcin
Michatek, prof. Michael Defoort) zostata oceniona bardzo dobrze.

4. Ocena prezentacji osiggnie¢ doktoranta i dyskusji naukowej

Doktorant przedstawit problem naukowy, postawit hipotezy badawcze, metodyke badan oraz w sposob
przejrzysty przedstawit realizacje planu badawczego oraz osiagnigte wyniki. Podczas dyskusji naukowej ptynnie
odpowiadat na zadane pytania, co potwierdza jego szeroka wiedze eksperckg na tematy zwigzane z
realizowanym planem badawczym.

5. Ocena koncowa doktoranta
Biorac pod uwage oceny czastkowe i realizacje Indywidualnego Planu Badawczego komisja ds. oceny

srodokresowej jednogtosnie przyjeta oceng pozytywna przedstawionego raportu.
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