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Wykaz osiggnie¢ naukowych stanowigcych znaczny
wktad w rozwdj okreslonej dyscypliny

[. INFORMACJA O OSIAGNIECIACH NAUKOWYCH ALBO ARTYSTYCZNYCH,
O KTORYCH MOWA W ART. 219 UST. 1. PKT 2 USTAWY

1. Monografia naukowa, zgodnie z art. 219 ust. 1. pkt 2a Ustawy; lub

2. Cykl powigzanych tematycznie artykuléw naukowych, zgodnie z art. 219 ust.
1. pkt 2b Ustawy; lub

Tytut osiggniecia naukowego:

sJakobianowe algorytmy planowania ruchu dla modeli holonomicznych i
nieholonomicznych ukladéw robotycznych bazujgce na paradygmacie
endogenicznej przestrzeni konfiguracyjnej: analiza teoretyczna, wlasnosci,
symulacyjne badania poréwnawcze”

Publikacje wchodzace w sktad osiggniecia naukowego:

[Al] Joanna Ratajczak (100%). ,Design of inverse kinematics algorithms: extended Ja-
cobian approximation of the dynamically consistent Jacobian inverse”. W: Archives of
Control Sciences 25.1 (2015). DOI: 10.1515/acsc-2015-0003, strony 35-50
Lista Filadelfijska, punktacja MNiSW/MNiE: 15.

Moéj wktad: Definicja problemu aproksymacji i btedu aproksymacji jako miary podobien-
stwa operatoréw odwrotnosci jakobianow. Zaproponowanie miary jakosci aproksymacji
dynamicznie zgodnej odwrotnosci jakobianu. Wykorzystanie dekompozycji Choleskiego i
metody Ritza do uzyskania numerycznego rozwigzania problemu. Numeryczna weryfika-
cja efektywnosci zaproponowanego podejsécia. Krytyczna interpretacja wynikow. Redak-
cja artykutu.

Moéj udzial procentowy wynosi 100%.

[A2] Joanna Ratajczak (60%) i Krzysztof Tchon (40%). ,,Dynamically consistent Jacobian
inverse for mobile manipulators”. W: International Journal of Control 89.6 (2016). DOL:
10.1080/00207179.2015.1124144, strony 11591168
Lista Filadelfijska, IF: 2.208, punktacja MNiSW/MNiE: 25.

Moj wktad: Wspottworzenie algorytmu planowania ruchu manipulatoréw mobilnych ko-
rzystajacego z dynamicznie zgodnej odwrotnosci jakobianu oraz teorii endogenicznej
przestrzeni konfiguracyjnej. Opracowanie parametrycznej reprezentacji algorytmu pla-
nowania ruchu manipulatoréw mobilnych opartego na dynamicznie zgodnej odwrotnosci
jakobianu. Numeryczna weryfikacja efektywnosci zaproponowanego podejscia. Wspotre-
dakcja artykutu.

Moéj udzial procentowy wynosi 60%.



Zat. nr 4 — Wykaz osiagnie¢ naukowych. . . 3

[A3]

[A4]

A7)

Krzysztof Tchon (40%) i Joanna Ratajczak (60%). ,,Dynamically Consistent Jacobian
Inverse for Non-holonomic Robotic Systems”. W: Nonlinear Dynamics 85.1 (2016). DOTI:
10.1007/511071-016-2672-x, strony 107122

Lista Filadelfijska, IF: 3.464, punktacja MNiSW/MNiE: 45.

Moj wktad: Wspotudzial w wyprowadzeniu dynamicznie zgodnej odwrotnosci jakobianu
w oparciu o trzy rézne metody. Demonstracja wtasnosci dynamicznej zgodnosci dla ukta-
déw holonomicznych i nieholonomicznych. Adaptacja dynamicznie zgodnej odwrotnosci
jakobianu do rozwigzania zadania planowania ruchu ukladéw nieholonomicznych. Nu-
meryczna weryfikacja efektywnosci zaproponowanego podejécia. Krytyczna interpretacja
wynikéw. Wspétredakeja artykutu.

Moj udziat procentowy wynosi 60%.

Joanna Ratajczak (80%) i Krzysztof Tchon (20%). ,,On dynamically consistent Jaco-
bian inverse for non-holonomic robotic systems”. W: Archives of Control Sciences 27.4
(2017). DOL: 10.1515/acsc-2017-0033, strony 555-573

Lista Filadelfijska, IF: 1.545, punktacja MNiSW/MNiE: 15.

Moéj wkiad: Adaptacja metody geometrycznej wyprowadzenia dynamicznie zgodnej od-
wrotnosci jakobianu dla skonczenie wymiarowej endogenicznej przestrzeni konfiguracyj-
nej. Numeryczna weryfikacja efektywnosci zaproponowanego podejscia. Krytyczna inter-
pretacja wynikéw. Wspotredakeja artykutu.

Moéj udzial procentowy wymnosi 80%.

Joanna Ratajczak (60%) i Krzysztof Tchori (40%). ,,Dynamic non-holonomic mo-
tion planning by means of dynamically consistent Jacobian inverse”. W: IMA Journal
of Mathematical Control and Information 35.2 (2018). DOI: 10. 1093/ imamci/dnw058,
strony 479-489

Lista Filadelfijska, IF: 1.00, punktacja MNiSW/MNiE: 25.

Moéj wktad: Wspotudziat przy adaptacji algorytmu planowania ruchu z dynamicznie zgod-
na odwrotnoscig jakobianu dla uktadéw nieholonomicznych z dynamika. Numeryczna
weryfikacja efektywnosci zaproponowanego podejscia. Wspotredakeja artykutu.

Moj udzial procentowy wynosi 60%.

Krzysztof Tchoni (60%) i Joanna Ratajczak (40%). ,General Lagrange-type Jaco-
bian inverse for nonholonomic robotic systems”. W: IEEE Transactions on Robotics 34.1
(2018). DOI: 10.1109/TRO. 2017 .2754520, strony 256-263

Lista Filadelfijska, IF: 6.483, punktacja MNiSW/MNiE: 50.

Moéj wktad: Weryfikacja wywodow matematycznych. Analiza i numeryczna weryfikacja
wlasnosci specyficznych postaci funkcjonatéw Lagrange’a. Opracowanie wariantow algo-
rytmu planowania ruchu w oparciu o rézne funkcjonaty Lagrange’a. Numeryczna wery-
fikacja efektywnosci zaproponowanego podejScia wraz z analiza poréwnawcza wplywu
doboru specyficznych postaci funkcjonaléw Lagrange’a na rozwigzanie problemu pla-
nowania ruchu robota kosmicznego. Krytyczna interpretacja wynikow. Wspotredakeja
artykutu.

Mo6j udziat procentowy wynosi 40%.

Krzysztof Tchon (45%), Witold Respondek (35%), i Joanna Ratajczak (20%). ,,Nor-
mal forms and configuration singularities of a space manipulator”. W: Journal of Intelli-
gent and Robotic Systems 93.3-4 (2019). DOI: 10.1007/s10846-018-0883-8, strony 621—
634

Lista Filadelfijska, IF: 2.259, punktacja MNiSW/MNiE: 100.
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I1.

2.

Moj wktad: Wspotudziat w zdefiniowaniu postaci pre-normalnej i normalnej dla manipu-
latora kosmicznego o dwéch stopniach swobody. Wyprowadzenie funkcji Lagrange’a dla
manipulatora kosmicznego o dwéch stopniach swobody.

Moj udzial procentowy wynosi 20%.

Joanna Ratajczak (60%) i Krzysztof Tchon (40%). ,Normal forms and singularities
of non-holonomic robotic systems: A study of free-floating space robots”. W: Systems &
Control Letters 138 (2020). DOI: 10.1016/j.sysconle.2020.104661, strony 1-9

Lista Filadelfijska, IF: 2.762, punktacja MNiSW/MNiE: 100.

Moéj wktad: Wspotudzial w zdefiniowaniu postaci pre-normalnych i normalnych dla ukta-
du manipulatora kosmicznego o dowolnej, arbitralnej liczbie stopni swobody oraz analiza
osobliwosci uktadu. Obliczanie form rézniczkowych. Weryfikacja wywodéw matematycz-
nych. Wspétredakcja artykutu.

Mo6j udziat procentowy wynosi 60%.

Joanna Ratajczak (60%) i Krzysztof Tchon (40%). ,,Coordinate-Free Jacobian Motion
Planning: A 3-D Space Robot”. W: IEEFE Transactions on Systems, Man, and Cyberne-
tics: Systems (2021). pOI: 10.1109/TSMC.2021.3125276, strony 1-8

Lista Filadelfijska, IF: 13.451, punktacja MNiSW/MNIiE: 200.

Moéj wktad: zdefiniowanie postaci funkeji Lagrange’a trojwymiarowego manipulatora ty-
pu free-floating oraz modelu dynamiki wyrazonych we wspotrzednych uogélnionych nale-
zacych do rozmaitosci konfiguracyjnej opisujacej pozycje manipulatora za pomoca grupy
obrotéw SO(3) i zmiennych przegubowych. Wspétudzial w definicji algorytmu planowa-
nia ruchu. Weryfikacja wywodow matematycznych. Przeprowadzenie oraz analiza wyni-
kéw badan symulacyjnych przyjetego rozwiazania. Wspotredakcja artykutu.

Moéj udzial procentowy wynosi 60%.

Wykaz zrealizowanych oryginalnych osiggnieé¢ projektowych, konstrukcyjnych,
technologicznych lub artystycznych, zgodnie z art. 219 ust. 1. pkt 2c Ustawy

INFORMACJA O AKTYWNOSCI NAUKOWEJ ALBO ARTYSTYCZNEJ]

Wykaz opublikowanych monografii naukowych (z zaznaczeniem pozycji niewy-
mienionych w pkt I.1.).

Wykaz opublikowanych rozdzialéw w monografiach naukowych

OKRES PRZED UZYSKANIEM STOPNIA DOKTORA

[B1]

Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchon. ,Optimal extended Jacobian inverse kinematics
algorithm with application to attitude control of robotic manipulators”. W: RoMoCo’11:
8th International Workshop on Robot Motion and Control: workshop proceedings. Pod red.
Krzysztofa Koztowskiego. Vol. 422. Lecture Notes in Control and Information Sciences.
Wasowo, Polska: Springer, czerwiec 2012, strony 237-246. 1SBN: 9781447123422. DOI:
10.1007/978-1-4471-2343-9 20

Punktacja MNiSW/MNiE: 10 (Web of Science).
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OKRES PO UZYSKANIU STOPNIA DOKTORA

[C1]

[C2]

3.

Joanna Ratajczak. ,,Aproksymacja algorytmu jakobianu dynamicznie zgodnego algo-
rytmem typu jakobianu rozszerzonego”. W: Postepy robotyki. T. 2. Pod red. Krzysztofa
Tchonia i Cezarego Zielinskiego. Vol. 194. Prace Naukowe - Politechnika Warszawska.
Warszawa, Polska: Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, 2014, strony 649—
658. ISBN: 9788378142621

Punktacja MNiSW/MNiE: 2.

Krzysztof Tchon i Joanna Ratajczak. ,Nowe jakobianowe algorytmy planowania ruchu
robotéw nieholonomicznych”. W: Postepy robotyki. T. 2. Pod red. Krzysztofa Tchonia
i Cezarego Zielinskiego. Vol. 195. Prace Naukowe - Politechnika Warszawska. Warsza-
wa, Polska: Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, 2016, strony 541-552. ISBN:
9788378145622

Punktacja MNiSW/MNiE: 2.

Alicja Mazur et al. ,,Poréwnanie algorytméw sterowania pozycyjno-sitowego dla manipu-
latora typu RTR”. W: Postepy robotyki. Pod red. Krzysztofa Tchonia i Cezarego Zielin-
skiego. Vol. 196. Prace Naukowe - Politechnika Warszawska. Warszawa, Polska: Oficyna
Wydawnicza Politechniki Warszawskiej, 2018, strony 219-228. 1SBN: 9788378147992
Poziom wydawcy z wykazu MNiSW/MNiE: 1 (Politechnika Warszawska).

Adam Ratajczak i Joanna Ratajczak. ,,Planowanie manewru dokowania manipulatora
kosmicznego typu planarne tréjwahadto metoda endogenicznej przestrzeni konfiguracyj-
nej”. W: Postepy robotyki. Pod red. Krzysztofa Tchonia i Cezarego Zielinskiego. Vol. 196.
Prace Naukowe - Politechnika Warszawska. Warszawa, Polska: Oficyna Wydawnicza Po-
litechniki Warszawskiej, 2018, strony 51-60. 1SBN: 9788378147992

Poziom wydawcy z wykazu MNiSW/MNiE: 1 (Politechnika Warszawska).

Krzysztof Tchon i Joanna Ratajczak. ,Lagranzowskie jakobianowe algorytmy plano-
wania ruchu robotéw przy afinicznych ograniczeniach typu Pfaffa”. W: Postepy robotyks.
Pod red. Krzysztofa Tchonia i Cezarego Zielinskiego. Vol. 196. Prace Naukowe - Politech-
nika Warszawska. Warszawa, Polska: Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej,
2018, strony 319-328. 1SBN: 9788378147992

Poziom wydawcy z wykazu MNiSW/MNiE: 1 (Politechnika Warszawska).

Krzysztof Tchon, Joanna Ratajczak, i Janusz Jakubiak. ,Normal forms of robotic sys-
tems with affine Pfaffian constraints: A case study”. W: Advances in robot kinematics.
Pod red. Jadran Lenarcic i Vincenzo Parenti-Castelli. Vol. 8. Springer Proceedings in Ad-
vanced Robotics. Bologna, Wtochy: Springer, 2019, strony 250-257. 1SBN: 9783319931876
Poziom wydawcy z wykazu MNiSW /MNiE: 1 (Springer).

Informacja o czlonkostwie w redakcjach naukowych monografii.
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4. Wykaz opublikowanych artykuléw w czasopismach naukowych (z zaznaczeniem
pozycji niewymienionych w pkt I1.2.).

OKRES PRZED UZYSKANIEM STOPNIA DOKTORA - ARTYKULY NIEWYMIENIONE
W PKT I.2.

[D1] Adam Ratajczak, Joanna Ratajczak, i Krzysztof Tchon. ,,Algorytm planowania ruchu
statku z priorytetowaniem zadan: metoda endogenicznej przestrzeni konfiguracyjnej”.
W: Prace Naukowe Politechniki Warszawskiej. Elektronika 166 (2008), strony 535-544
Punktacja MNiSW/MNiE: 2.

[D2] Krzysztof Tchon, Joanna Ratajczak, i Mariusz Janiak. ,Approximation of Jacobian
inverse kinematics algorithms”. W: International Journal of Applied Mathematics and
Computer Science 19.4 (2009). DOIL: 10.2478/v10006-009-0041-3, strony 519-531
Lista Filadelfijska, IF: 0.684, punktacja MNiSW/MNiE: 9.

[D3] Adam Ratajczak, Joanna Ratajczak, i Krzysztof Tchon. , Task-priority motion plan-
ning of underactuated systems: an endogenous configuration space approach”. W: Robo-
tica 28.6 (2010). por: 10.1017/80263574709990737, strony 885-892
Lista Filadelfijska, IF: 0.939, punktacja MNiSW/MNiE: 27.

[D4]  Krzysztof Tchori i Joanna Ratajczak. ,, Asymptotyczna reprodukcja trajektorii stanu
robota”. W: Prace Naukowe Politechniki Warszawskiej. Elektronika 175 (2010), strony 457
466
Punktacja MNiSW /MNiE: 2.

OKRES PO UZYSKANIU STOPNIA DOKTORA - ARTYKULY ZAWARTE W W PKT I.2.

[E1l] Joanna Ratajczak. ,Design of inverse kinematics algorithms: extended Jacobian ap-
proximation of the dynamically consistent Jacobian inverse”. W: Archives of Control
Sciences 25.1 (2015). DOL: 10.1515/acsc-2015-0003, strony 35-50
Lista Filadelfijska, punktacja MNiSW/MNiE: 15.

[E2] Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchon. ,Dynamically consistent Jacobian inverse for
mobile manipulators”. W: International Journal of Control 89.6 (2016). DOI: 10.1080/
00207179.2015.1124144 strony 1159-1168
Lista Filadelfijska, IF: 2.208, punktacja MNiSW/MNiE: 25.

[E3] Krzysztof Tchon i Joanna Ratajczak. ,Dynamically Consistent Jacobian Inverse for
Non-holonomic Robotic Systems”. W: Nonlinear Dynamics 85.1 (2016). por: 10.1007/
s11071-016-2672-%, strony 107-122
Lista Filadelfijska, IF: 3.464, punktacja MNiSW/MNiE: 40.

[E4] Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchoni. ,,On dynamically consistent Jacobian inverse
for non-holonomic robotic systems”. W: Archives of Control Sciences 27.4 (2017). DOIL:
10.1515/acsc-2017-0033, strony 555573
Lista Filadelfijska, IF: 1.545, punktacja MNiSW/MNiE: 15.

[E5] Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchon. ,,Dynamic non-holonomic motion planning by
means of dynamically consistent Jacobian inverse”. W: IMA Journal of Mathematical
Control and Information 35.2 (2018). DOI: 10.1093/imamci/dnw058, strony 479-489
Lista Filadelfijska, IF: 1.00, punktacja MNiSW/MNiE: 25.
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[E6] Krzysztof Tchori i Joanna Ratajczak. ,General Lagrange-type Jacobian inverse for
nonholonomic robotic systems”. W: IEEE Transactions on Robotics 34.1 (2018). DOIL:
10.1109/TR0.2017.2754520, strony 256-263
Lista Filadelfijska, IF: 6.483, punktacja MNiSW/MNiE: 50.

[E7] Krzysztof Tchon, Witold Respondek, i Joanna Ratajczak. ,Normal forms and con-
figuration singularities of a space manipulator”. W: Journal of Intelligent and Robotic
Systems 93.3—4 (2019). pOI: 10.1007/s10846-018-0883-8, strony 621-634
Lista Filadelfijska, IF: 2.259, punktacja MNiSW /MNiE: 100.

[E8] Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchon. ,Normal forms and singularities of non-holo-
nomic robotic systems: A study of free-floating space robots”. W: Systems & Control
Letters 138 (2020). poI: 10.1016/j.sysconle.2020.104661, strony 1-9
Lista Filadelfijska, IF: 2.804, punktacja MNiSW/MNiE: 100.

[E9] Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchon. ,Coordinate-Free Jacobian Motion Planning: A
3-D Space Robot”. W: IEEFE Transactions on Systems, Man, and Cybernetics: Systems
(2021). por: 10.1109/TSMC.2021.3125276, strony 1-8
Lista Filadelfijska, IF: 13.451, punktacja MNiSW/MNiE: 200.

OKRES PO UZYSKANIU STOPNIA DOKTORA - ARTYKULY NIEWYMIENIONE W PKT
[.2.

[F1] Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchon. , Performance-oriented design of inverse kinema-
tics algorithms: extended Jacobian approximation of the Jacobian pseudo inverse”. W:
Journal of Mechanisms and Robotics 4.2 (2012). DOI: 10.1115/1.4006192, p. 021008
Lista Filadelfijska, IF: 0.967, punktacja MNiSW/MNiE: 2.

[F2] Joanna Ratajczak, Krzysztof Tchoii, i Mariusz Janiak. ,, Approximation of Jacobian in-
verse kinematics algorithms: differential geometric vs. variational approach”. W: Journal
of Intelligent and Robotic Systems 68.3/4 (2012). DOI: 10.1007/s10846-012-9679-4,
strony 211-224
Lista Filadelfijska, IF: 0.827, punktacja MNiSW/MNiE: 20.

[F3] Alicja Mazur et al. ,Modified position-force control for a manipulator geometrically con-
strained by round obstacles”. W: Journal of Automation, Mobile Robotics & Intelligent
Systems 13.2 (2019). poI: 10.14313/JAMRIS/2-2019/19, strony 60-67
Punktacja MNiSW/MNiE: 40.

[F4] Krzysztof Tchon i Joanna Ratajczak. ,Singularities of holonomic and non-holonomic
robotic systems: A normal form approach”. W: Journal of the Franklin Institute 358.15
(2021). DOI: https://doi.org/10.1016/j.jfranklin.2021.07.028, strony 7698-7713
Lista Filadelfijska, IF: 4.504, punktacja MNiSW/MNiE: 100.

5. Wykaz osiggnieé projektowych, konstrukcyjnych, technologicznych (z zaznacze-
niem pozycji niewymienionych w pkt 1.3.).

RAPORTY NIEWYMIENIONE W PKT I.3.

[G1] Andrzej Jablonski, Joanna Ratajczak, i Adam Ratajczak. Analiza koncepcyjna mozli-
wosci zastosowania metod automatyzacji i robotyzacji dla systemu wspomagania opera-



Zat. nr 4 — Wykaz osiagnie¢ naukowych. . . 8

[G2]

G3]

tora wiertnicy w kopalniach rudy miedzi. Raporty Katedry Automatyki, Mechatroniki i
Systeméw Sterowania, Ser. PRE 28. Wroctaw: Politechnika Wroctawska, 2015.

Joanna Ratajczak i Adam Ratajczak. Metodologia wyprowadzania modelu dynamiki
manipulatorow kosmicznych. Teoria i obstuga aplikacji Mathematica. Raporty Katedry
Cybernetyki i Robotyki, Ser. SPR 26. Wroctaw: Politechnika Wroctawska, 2017.

Joanna Ratajczak i Adam Ratajczak. Cyfrowe przetwarzanie obrazow i sygnatow biblio-
teka blokow simulink i cwiczenia laboratoryjne. Raporty Katedry Cybernetyki i Robotyki,
Ser. SPR 39. Wroctaw: Politechnika Wroctawska, 2018.

Wykaz publicznych realizacji dziet artystycznych (z zaznaczeniem pozycji nie-
wymienionych w pkt 1.3.).

Informacja o wystgpieniach na krajowych lub miedzynarodowych konferencjach
naukowych lub artystycznych, z wyszczegdlnieniem przedstawionych wyktadéw
na zaproszenie i wykladéw plenarnych.

OKRES PRZED UZYSKANIEM STOPNIA DOKTORA

[H1]

Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchon. ,Continuation method approach to trajecto-
ry planning in robotic systems”. W: MMAR 2011: 16th International Conference on
Methods and Models in Automation € Robotics: conference proceedings. Miedzyzdroje,
Polska, sierpien 2011, strony 51-56. DOI: 10.1109/MMAR.2011.6031315

Punktacja MNiSW/MNiE: 10 (Web of Science).

OKRES PO UZYSKANIU STOPNIA DOKTORA

1]

[12]

[13]

Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchon. ,,Non-holonomic motion planning using dynami-
cally consistent Jacobian inverse”. W: 1st IMA Conference on Mathematics of Robotics:
conference proceedings. Oxford, Wielka Brytania, wrzesien 2015, strony 1-8.

Krzysztof Tchon i Joanna Ratajczak. ,,General Lagrangian Jacobian motion planning
algorithm for affine robotic systems with application to a space manipulator”. W: MMAR
2017: 22nd International Conference on Methods and Models in Automation € Robotics:
conference proceedings. Miedzyzdroje, Polska, wrzesien 2017, strony 909-914. por: 10.
1109/MMAR.2017.8046950

Poziom wydawcy z wykazu MNiSW/MNiE: 1 (IEEE).

Krzysztof Tchon i Joanna Ratajczak. ,Kinematic and dynamic singularities of non-
holonomic robotic systems”. W: RoMoCo’17: 11th International Workshop on Robot
Motion and Control: workshop proceedings. Pod red. Krzysztofa Koztowskiego. Waso-
wo, Polska, lipiec 2017, strony 148-153. DOI: 10.1109/RoMoCo.2017.8003906
Punktacja MNiSW/MNiE: 15 (Web of Science).
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[14] Adam Ratajczak i Joanna Ratajczak. ,Trajectory reproduction algorithm in appli-
cation to an on-orbit docking maneuver with tumbling target”. W: RoMoCo’19: 12th
International Workshop on Robot Motion and Control: workshop proceedings. Pod red.
Krzysztofa Koztowskiego. Poznan, Polska, czerwiec 2019, strony 172-177. DOT: 10.1109/
RoMoCo0.2019.8787367
Poziom wydawcy z wykazu MNiSW/MNiE: 1 (IEEE).

[I5] Joanna Ratajczak i Krzysztof Tchon. ,Lagrangian Jacobian motion planning with
application to a free-floating space manipulator”. W: RoMoCo’19: 12th International
Workshop on Robot Motion and Control: workshop proceedings. Pod red. Krzysztofa Ko-
ztowskiego. Poznan, Polska, czerwiec 2019, strony 166-171. Do1: 10.1109/RoMoCo.2019.
8787384
Poziom wydawcy z wykazu MNiSW/MNiE: 1 (IEEE).

[16] Krzysztof Tchon i Joanna Ratajczak. ,Feedback equivalence and motion planning of
a space manipulator”. W: Advances in Mechanism and Machine Science: proceedings of
the 15th IF ToMM World Congress on Mechanism and Machine Science. Krakow, Polska,
czerwiec 2019, strony 1691-1700. po1: 10.1007/978-3-030-20131-9_167
Poziom wydawcy z wykazu MNiSW /MNIiE: 1 (Springer).

[I7]  Krzysztof Tchon i Joanna Ratajczak. ,Singularities, normal forms, and motion plan-
ning for non-holonomic robotic systems”. W: CDSR’19: 6th International Conference
on Control, Dynamic Systems, and Robotics: conference proceedings. Ottawa, Kanada,
czerwiec 2019, p. 127. por: 10.11159/cdsr19.127
Poziom wydawcy z wykazu MNiSW/MNiE: spoza wykazu (International ASET Inc).

Habilitantka opracowala i prezentowata referaty na konferencjach: International Conference
on Methods and Models in Automation and Robotics [H1], International Workshop on Ro-
bot Motion and Control [B1, I5], IMA Conference on Mathematics of Robotics [I1], Krajowa
Konferencja Robotyki [D4, C1].

8. Informacja o udziale w komitetach organizacyjnych i naukowych konferencji
krajowych lub miedzynarodowych, z podaniem pelnionej funkcji.

Habilitantka brata czynny udzial w organizacji Krajowych Konferencji Robotyki (KKR).

9. Informacja o uczestnictwie w pracach zespoléw badawczych realizujacych pro-
jekty finansowane w drodze konkurséw krajowych lub zagranicznych, z podzia-
lem na projekty zrealizowane i bedgce w toku realizacji, oraz z uwzglednieniem
informacji o pelnionej funkcji w ramach prac zespotéow.

2008 Wykonawca w projekcie LIREC Roboty i interaktywni towarzysze zycia (7.Program
Ramowy), kierownik projektu prof. dr hab. inz. Krzysztof Tchon, zadania w projekcie —
praca nad ,umystem” robota, kreujacego okreslone zachowania i emocje robota. Projekt
zrealizowany.

2010/2012 Grant promotorski - N N514 088138 - , Aproksymacja algorytméw planowania
ruchu robotéw”, kierownik projektu prof. dr hab. inz. Krzysztof Tchon/Joanna Ratajczak,
zadania w projekcie — opracowanie jakobianowych algorytmow planowania ruchu robota
holonomicznego aproksymujacego algorytm typu jakobianu pseudoodwrotnego. Projekt
zrealizowany.
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2014/2016 Wykonawca w grancie NCN Opus 5 - 2013/09/B/ST7/02368 - ,Rozwdj jakobia-
nowych algorytméw planowania ruchu robotéw”, kierownik projektu prof. dr hab. inz.
Krzysztof Tchon, zadania w projekcie — opracowanie nowych jakobianowych algorytméw
planowania ruchu robotéw nieholonomicznych. Projekt zrealizowany.

2016/2020 Wykonawca w grancie NCN Opus 7 - 2015/17/B/ST7/03995 - ,,Mobilno$¢ nieho-
lonomicznych robotéw kosmicznych w obecnosci przestrzennie rozlegtych przeszkoéd po-
siadajacych moment pedu”, kierownik projektu prof. Jerzy Sasiadek (Centrum Badan
Kosmicznych PAN), zadania w projekcie — opracowanie algorytméw planowania ruchu
manipulatora kosmicznego swobodnie szybujacego. Projekt zrealizowany.

10. Czlonkostwo w miedzynarodowych lub krajowych organizacjach i towarzy-
stwach naukowych wraz z informacja o pelnionych funkcjach.

11. Informacja o odbytych stazach w instytucjach naukowych lub artystycznych,
w tym zagranicznych, z podaniem miejsca, terminu, czasu trwania stazu i jego
charakteru.

Habilitantka brata udzial w szkole zimowej 2009 HY CON-EECI Graduate School on Control
(od 26.01.2009 do 30.01.2009 — 7 dni), European Embedded Control Institute w Gif-sur-Yvette
we Francji.

12. Czlonkostwo w komitetach redakcyjnych i radach naukowych czasopism wraz
z informacja o pelnionych funkcjach (np. redaktora naczelnego, przewodnicza-
cego rady naukowej, itp.).

13. Informacja o recenzowanych pracach naukowych lub artystycznych, w szcze-
g6lnosci publikowanych w czasopismach miedzynarodowych.

Recenzowanie:
o artykutéw w czasopismach

— IEEE Transactions on Systems, Man and Cybernetics: Systems, liczba recenzji 5,
— IEEE Robotics and Automation Letters, liczba recenzji 2,

— Journal of Intelligent & Robotic Systems, liczba recenzji 2,

— Robotica, liczba recenzji 2,

— Robotic and Autonomous Systems, liczba recenzji 1,

— Research Journal of Biotechnology, liczba recenzji 1.
o referatow konferencyjnych

— International Workshop on Robot Motion and Control (RoMoCo), liczba recen-
zji 5,
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— International Conference on Methods and Models in Automation and Robotics
(MMAR), liczba recenzji 1,

— IEEE Conference on Decision and Control (CDC), liczba recenzji 1,

— Mediterranean Conference on Control and Automation (MED), liczba recenzji 1,

— International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS), liczba recen-
zji 2,

— American Control Conference (ACC), liczba recenzji 1,

— Krajowa Konferencja Robotyki (KKR), liczba recenzji 6.

14. Informacja o uczestnictwie w programach europejskich lub innych programach
miedzynarodowych.

Rola wykonawcy projektu 7. Programu Ramowego — LIREC Roboty i interaktywni towa-
rzysze zycia. Celem projektu bylto stworzenie robota, ktéry bytby towarzyszem zycia. Prace
habilitantki w ramach projektu dotyczyty strefy ,umystu” robota, ktéry podejmuje decyzje na
temat zachowan robota na podstawie emocji, do$wiadczen i sytuacji zewnetrzne;j.

Laureatka konkursu (1. miejsce na liscie rankingowej) o stypendium naukowo-badawcze
dla mtodego doktora (postdoca) ,Mloda kadra 2015 plus” finansowanie Program Operacyjny
Kapitatl Ludzki (POKL), o$ priorytetowa 4.1.1.

Kierownik projektu ,,Analiza efektywnosci przyblizenia dynamicznie zgodnej odwrotnosci
jakobianu za pomoca jakobianu rozszerzonego ze wzgledu na postaé¢ funkcji rozszerzajacej”,

Dotacja na rozwoéj mtodych naukowcéw — Mtoda Kadra. Program Operacyjny Kapital Ludzki
(POKL).

15. Informacja o udziale w zespotach badawczych, realizujacych projekty inne niz
okreslone w pkt. I1.9.

16. Informacja o uczestnictwie w zespolach oceniajacych wnioski o finansowanie
badan, wnioski o przyznanie nagréd naukowych, wnioski w innych konkursach
majacych charakter naukowy lub dydaktyczny.

III. INFORMACJA O WSPOLPRACY Z OTOCZENIEM SPOLECZNYM I GOSPODAR-
CZYM

1. Wykaz dorobku technologicznego.

2. Informacja o wspolpracy z sektorem gospodarczym.

Dziatalnos¢ badawczo-rozwojowa na rzecz sektora gospodarczego w charakterze:

« udzialu w negocjacjach z przedstawicielami firm, ustalaniu tresci uméw wspotpracy,
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o opracowywaniu studium wykonalnosci i przeprowadzaniu analiz koncepcyjnych dla no-
wych tematéw projektow,

« wycenie (kosztorysowanie) prac badawczo-rozwojowych,
o okredlaniu harmonogramu prac badawczo-rozwojowych.

Wsrod wspotpracujacych podmiotéw mozna wymieni¢ miedzy innymi: KGHM ZANAM S.A. w
zakresie robotyzacji samojezdnych wiertnic gérniczych, firme Cloud Best sp. z 0. 0. w zakresie
sterowania przechytem waskich pojazdéw drogowych, czy firme Intec Automation sp. z 0. 0. w
temacie robotyzacji stanowiska paletyzacji kamieni.

3. Uzyskane prawa wlasnosci przemystowej, w tym uzyskane patenty, krajowe lub
miedzynarodowe.

4. Informacja o wdrozonych technologiach.

5. Informacja o wykonanych ekspertyzach lub innych opracowaniach wykonanych
na zamowienie instytucji publicznych lub przedsiebiorcow.

6. Informacja o udziale w zespotach eksperckich lub konkursowych.

7. Informacja o projektach artystycznych realizowanych ze Srodowiskami pozaar-
tystycznymi.

IV. INFORMACJE NAUKOMETRYCZNE

1. Informacja o punktacji Impact Factor (w dziedzinach i dyscyplinach, w ktérych
parametr ten jest powszechnie uzywany jako wskaznik naukometryczny).

Sumaryczny Impact Factor: 41.135.
2. Informacja o liczbie cytowan publikacji wnioskodawcy, z oddzielnym uwzgled-
nieniem autocytowan.

« Liczba cytowan publikacji wedtug bazy Web of Science (z uwzglednieniem autocytowan/z
wylaczeniem autocytowari): 90/65

 Liczba cytowan publikacji wedlug bazy Scopus (z uwzglednieniem autocytowan/z wyta-
czeniem autocytowan): 133/79
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o Liczba cytowan publikacji wedtug bazy Google Scholar (z uwzglednieniem autocytowari/z
wylaczeniem autocytowan): 172/103

3. Informacja o posiadanym indeksie Hirscha.

o Indeks Hirscha wedlug bazy Web of Science: 6

Publications Citing Articles (o] Times Cited o] 6 o
21 76 e 90 429 s

Totst Total Toust rerage per

— 61 aanye 65

Without setf-citations

Without selfl-citations

Times Cited and Publications Over Time

o Indeks Hirscha wedtug bazy Scopus: 8
o Indeks Hirscha wedtug bazy Google Scholar: 9

4. Informacja o liczbie punktéw MNiSW.

Tabela 1: Poréwnanie dorobku publikacyjnego przed i po uzyskaniu stopnia doktora

Przed uzyskaniem | Po uzyskaniu
stopnia doktora | stopnia doktora
Liczba publikacji (ogbtem) 6 26
Rozdzialy w ksigzce lub monografii 1 6
Liczba publikacji z listy JCR 2 12
Punkty MNiSW 60 ?%88}33853
Sumaryczny Impact Factor 1.623 39.512
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