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Recenzja rozprawy doktorskiej mgr Michata Romaniuka pt. Projekt urzgdzenia multifunkcyjnego
jako czesci chwytajgcej robotycznego ramienia z przeznaczeniem do montazu na wézkach
uzywanych przez osoby z niedowtadem i dysfunkcjami koriczyn, opracowana w zwigzku z
przewodem o nadanie stopnia doktora w dziedzinie sztuki, w dyscyplinie sztuki plastyczne

i konserwacja dziet sztuki.

Uchwata powotujaca na recenzenta nr 3(03)/2024/Rada ds. stopni.

Postepowanie wszczete uchwatg numer 81-2018/2019 Rady Wydziatu Wzornictwa i Architektury
Whnetrz z dnia 10.04.2019, Akademii Sztuk Pieknych im. W1. Strzeminskiego w todzi.

Ocena dorobku artystycznego, naukowego, dydaktycznego i organizacyjnego oraz wskazanego
osiggniecia powstata w oparciu o ztozong przez kandydata dokumentacje w postaci:

- dysertacji w formie drukowanej oraz cyfrowej: Projekt urzqdzenia multifunkcyjnego jako
czesci chwytajqgcej robotycznego ramienia z przeznaczeniem do montazu na wdzkach
uzywanych przez osoby z niedowtadem i dysfunkcjami koriczyn

- portfolio w formie cyfrowej

- CV w formie cyfrowej

- raportu z badania antyplagiatowego

- opinii o przebiegu i realizacji rozprawy doktorskiej, sporzadzonej przez promotora
prof. dr hab. Mariusza Wtodarczyka

1. Sylwetka kandydata

Michat Romaniuk to projektant wzornictwa przemystowego z ponad 15-letnim
doswiadczeniem w branzy, specjalizujgcy sie w projektowaniu oswietlenia i zarzadzaniu zespotami
projektowymi. Posiada rozlegte kompetencje w tworzeniu produktéw i systemdw wzorniczych, ktére
realizowat na stanowiskach kierowniczych w firmie LUG Light Factory, gdzie obecnie petni funkcje
gtéwnego projektanta i managera zespotu wzornictwa. Doswiadczenie dydaktyczne zdobyt jako
wyktadowca na ASP w todzi i we Wroctawiu, prowadzac zajecia z zakresu technologii projektowania,
materiatoznawstwa oraz ergonomii projektowej. Kandydat posiada tytut magistra sztuki w zakresie
wzornictwa zdobyty na ASP w todzi. Dodatkowo ukonczyt liczne kursy specjalistyczne z zarzadzania
projektami (PMBOK, PRINCE2, AGILE) oraz myslenia projektowego (Thinking Tools). Posiada
certyfikat pierwszego stopnia MA TRIZ, co wzbogaca jego podejscie do rozwigzywania problemdw
projektowych.

Romaniuk brat udziat w szeregu warsztatow z zakresu projektowania strategicznego i tworzenia
produktéw o znaczeniu funkcjonalnym, m.in. z Roberto Verganti, co $wiadczy o jego dgzeniu do



rozwijania kompetencji zwigzanych z tworzeniem warto$ciowych produktéw w kontekscie
wzornictwa przemystowego. W warsztatach projektowych zdobywat wiedze w zakresie modelowania
clay, design thinking, modelowania powierzchniowego i car designu.

Na uwage zastuguje bogaty dorobek nagréd i wyrdznien, w tym liczne miedzynarodowe nagrody

IF Design Award oraz Red Dot, ktére dowodzg jego umiejetnosci tworzenia innowacyjnych rozwigzan
wzorniczych. Jego prace otrzymaty réwniez krajowe nagrody, takie jak Dobry Wzér. Dodatkowo jest
posiadaczem dwadch patentdw, co swiadczy o jego zaawansowanych umiejetnosciach w zakresie
innowac;ji technicznych i projektowania uzytkowego. Kandydat sprawnie postuguje sie wieloma
zaawansowanymi narzedziami CAD, w tym SolidWorks, Rhinoceros, 3DSMax i Blender. Posiada
rowniez kompetencje w zakresie modelowania brytowego i powierzchniowego oraz projektowania
graficznego. Jego znajomos¢ metodologii TRIZ oraz doswiadczenie w modelowaniu odrecznym

i cyfrowym stanowig solidne podstawy techniczne, ktdre wspierajg jego praktyke projektowa.

Michat Romaniuk posiada szerokie doswiadczenie zawodowe i edukacyjne w dziedzinie wzornictwa
przemystowego, poparte osiggnieciami w postaci nagréd i patentow, a takze wiedze z zakresu
zarzgdzania projektami oraz nowoczesnych metodologii projektowych. Dzieki swojemu
zaangazowaniu w innowacyjne projekty i dziatalnosci dydaktycznej, wnosi do swojego przewodu
doktorskiego cenne doswiadczenie oraz wszechstronne podejscie, ktédre mogg przyczynic sie do
rozwoju wiedzy w obszarze wzornictwa przemystowego.

2. Ocena rozprawy doktorskiej

Struktura samej dysertacji stanowi odzwierciedlenie kompleksowo przeprowadzonego
procesu projektowego. Praca podzielona zostata na rozdziaty poswiecone analizie, badaniom,
zatozeniom projektowym, projektowi koncepcyjnemu oraz w ostatniej czesci projektowi
wzorniczemu. Tekst cechuje dobrze uporzadkowana logiczna kolejnos¢ nastepujacych po sobie
opisywanych etapow, czesci analityczne i metody rozwigzywania napotkanych problemoéw $wiadczg
o wysokich kompetencjach autora i stanowig wysoce merytoryczng tresc.

Na wstepie okreslona zostata problematyka oraz istniejgce rozwigzania, co pozwolito na zrozumienie
kontekstu technicznego. W przedstawionej czesci, autor koncentruje sie na ocenie uzytecznosci
ramion asystujgcych, przeprowadzajac test poréwnawczy modeli Kinova i Accrea. Celem badan byto
ustalenie, ktére z tych urzadzen oferuje fatwiejszg obstuge oraz zrozumienie przyczyn trudnosci
uzytkownikéw w nawigacji. W badaniach uczestniczyt sprawny ruchowo tester, co miato na celu
wyeliminowanie wptywu niepetnosprawnosci na wyniki. Testy wykazaty, ze oba ramiona funkcjonuja
w podobny sposdb. Problemy z manipulowaniem chwytakiem, w tym z precyzyjnym ustawieniem,
odlegtoscig i katem, byty powszechne, niezaleznie od stopnia sprawnosci testera. Autor podkresla,
ze skomplikowane przetgczanie funkcji kontrolera oraz brak intuicyjnego odwzorowania kierunkéw
ruchu przyczyniajg sie do dezorientacji, co jest problemem takze dla uzytkownikéw w petni
sprawnych. W drugiej czesci badan wykorzystano zaawansowany manipulator 3DConnection
SpaceExplorer, ktory poprawit komfort obstugi, ale nadal ujawnit trudnosci w precyzyjnym
ustawieniu chwytaka. Wyniki potwierdzity, ze problemy z nawigacjg ramienia nie wynikajg jedynie

z niepetnosprawnosci, a wrazenia uzytkownikdw sg zgodne niezaleznie od poziomu sprawnosci.
Autor wskazuje na koniecznos¢ poprawy w zakresie intuicyjnosci obstugi oraz odwzorowania
ruchéw, co jest kluczowe dla efektywnosci uzycia ramion asystujgcych w projektowaniu produktéw
dla 0séb z ograniczeniami ruchowymi. Doktorant wyraznie identyfikuje obszary wymagajace



poprawy, takie jak przetaczanie trybow sterowania, precyzyjne chwytanie i minimalizowanie ryzyka
kolizji, co jest kluczowe dla realizacji projektu a tym samym w szerszym kontekscie staje sie
niezbedne dla dalszego rozwoju technologii asystujgcych. Poza problemami zwigzanymi z nawigacja
doktorant wykazat réwniez, ze uszkodzenia urzadzen sg czesto wynikiem ich niewtasciwego
uzywania, co moze wskazywac na réznice w potrzebach uzytkownikéw w poréwnaniu z zatozeniami
projektowymi. Wsréd gtéwnych wad wymieniono niskg odpornosé na dziatanie wody (stopien
wodoszczelnosci IPx2), co stwarza ryzyko powaznych uszkodzen, oraz brak informacji zwrotnej
dotyczacej sity chwytu, co moze prowadzi¢ do uszkodzen przedmiotéw. Zidentyfikowano réwniez
koniecznos¢ projektowania chwytaka w taki sposdb, aby umozliwié¢ wykonywanie czynnosci, ktore
nie wymagaja chwytania, jak otwieranie drzwi czy przesuwanie przedmiotdow, co obecnie prowadzi
do uszkodzen mechanicznych.

W toku prac zdefiniowane sg szczegdtowe zatozenia projektowe, skupione sie na aspektach nawigacji
i mapowania kierunkéw ruchéw robotycznego ramienia. Zagadnienia te maja kluczowe znaczenie dla
tatwosci obstugi urzagdzenia i mogg znacznie poprawic uzytecznos¢ oraz doswiadczenia uzytkownika.
Autor wskazuje, ze szczegétowe badanie tych kwestii moze staé sie osobnym opracowaniem,
wymagajgcym zaangazowania programistéw i inzynieréw do rozwoju nowego oprogramowania dla
systemu sterujgcego. Pomimo ograniczonych zasobdw, nawigacja zostata potraktowana
priorytetowo, poniewaz wiekszos¢ czasu uzytkownika z ramieniem spedzana jest na wykonywaniu
mikro czynnosci, ktére czesto prowadzg do bteddw i uszkodzen. Projektant zatozyt, ze skupienie sie
na chwytaku pozwoli na uproszczenie wykonywanych czynnosci oraz zniwelowanie probleméw

z nawigacjg poprzez zmiany w interakcji uzytkownika z urzgdzeniem.

W ramach syntezy zatozen projektowych autor definiuje obszary wymagajace usprawnien i wigze je
z potencjalnymi rozwigzaniami. Okresla takze kluczowe funkcjonalnosci, ktére powinny zostaé
wprowadzone do finalnego produktu, a sam projekt dzieli na dwie czesci: pierwsza skupia sie na
stworzeniu funkcjonujgcego urzadzenia, natomiast druga na programowej realizacji funkcji. W
przeprowadzonej analizie dostepnych rozwigzan, nie znaleziono chwytaka, ktéry spetniatby
podstawowe wymagania dotyczgce ruchu szczek w linii prostej czy rozwigzywatby problem
chwytania obiektow z powierzchni w prosty sposdb bez dodatkowego wyposazenia. Ponadto, nie
udato sie znalez¢ chwytaka, ktdry jednoczesnie mogtby chwytaé zaréwno duze, jak i mate obiekty

o nieregularnych ksztattach. Jedynym interesujgcym rynkowym rozwigzaniem w jakims zakresie byt
chwytak firmy Festo. Kolejno proces objat stworzenie koncepcji, szybkie prototypowanie
kinematyczne i funkcjonalne za pomocg LEGO Mindstrom, a nastepnie projektowanie w CAD

i testowanie prototypdéw z wykorzystaniem technologii druku 3D.

Podczas obserwacji rozwigzan prébujacych nasladowac ludzka reke, pojawity sie watpliwosci co do
ich optymalnosci do okreslonych zadan. Doktorant zdecydowat sie zaprojektowac urzadzenie
bardziej zblizone do rozwigzan przemystowych, majgc na uwadze specyficzny i waski zakres zadan,
ktére ma wykonywac. Podjeta zostata decyzja o kontynuacji eksperymentu w kierunku prostego,
ale funkcjonalnego narzedzia. Wykorzystanie zestawu LEGO Mindstorms pozwolito na szybkie
prototypowanie i testowanie réznych koncepcji, unikajgc marnotrawstwa materiatéw i energii.
Ostatecznie stworzono model chwytaka, ktéry, cho¢ mniej skomplikowany od rozwigzan
przemystowych, wykazat zadowalajgce osiagi, a takze umozliwit testowanie idei z duzg
elastycznoscig. Model chwytaka z zawiasowo zamontowanymi, elastycznymi czesciami wykazat
swojg skutecznos¢ w chwytaniu obiektéw. Elastyczne koicowki chwytaka akumulujg czesc sity
napedowej, co pozwala na fagodne chwytanie Izejszych przedmiotdw bez ryzyka ich uszkodzenia.
Proces chwytania obiektu przebiega w kilku fazach: najpierw szczeki zblizajg sie do przedmiotu,

a nastepnie deformujg sie, co umozliwia doktadniejsze dopasowanie. W miare postepu prac nad
modelem, wprowadzono zmiany w geometrii szczek, co poprawito ich zdolno$¢ do chwytania
obiektéw o réznych ksztattach.



Prace nad szczegdtowym projektem chwytaka rozpoczety sie od zaprojektowania geometrii
mechanizmu, uwzgledniajgc wymiary podstawy oraz zakresy ruchu, Wykonano tez szereg symulacji
ruchu w programie SOLIDWORKS, ktdre odzwierciedlaty dziatanie zbudowanego urzadzenia.
Pierwszy prototyp chwytaka, napedzanego recznie, stuzyt do weryfikacji poprawnosci projektu.

Po modyfikacji zaprojektowano mechanizm kompensujacy ruch palcdw podczas zamykania
chwytaka. Ostatecznie, w wyniku szeregu testow, zaprojektowany zostat mechanizm kompensujgcy
ruch, wykorzystujgc do tego mechanizm zebatkowy, ktéry pozwolit na synchronizacje obu ruchéw

i jednoczesne wykonanie zamkniecia oraz otwarcia chwytaka. Waznym wyzwaniem byto rowniez
podzielenie obudowy na czesci, aby uwzgledni¢ zmieniajgcy sie ksztatt urzgdzenia podczas
uzytkowania. To wymagato starannego zaprojektowania wielu ruchomych elementéw, ktére musiaty
by¢ odpowiednio uszczelnione, aby unikngé¢ gromadzenia sie cieczy. Doktorant rozwazat rézne
metody tgczenia sztywnych czesci obudowy, takie jak wykorzystanie elastomeru wtryskiwanego

czy wodoodpornej tkaniny. Pierwszy prototyp obudowy stworzony z pary bawetnianych skarpetek
przynidst wiele cennych spostrzezen. Brak ruchomych czesci i szczelin zbierajacych brud przyczynit
sie do wiekszej funkcjonalnosci i estetyki, a zastosowany materiat wykazat sie odpornoscig na
uszkodzenia oraz whasciwosciami wodoodpornymi. W kolejnej fazie projektu autor skoncentrowat
sie na doborze odpowiednich tkanin, ktore miaty spetnia¢ wymagania elastycznosci, odpornosci na
trwate odksztatcenia oraz niskiej ceny.

Aplikacja instruktazowa ramienia jest kluczowa dla uzytkownikéw, poniewaz umozliwia im
samodzielne korzystanie z urzadzenia. Jej gtéwng zaletg jest wyswietlanie strzatek kierunkowych,
ktére wskazujg ruch chwytaka, ale istotng wadg jest brak zgodnosci wizualizacji z rzeczywistg
orientacjg ramienia. Uzytkownicy muszg uzywac wyobrazni przestrzennej, co prowadzi do
niepewnosci w sterowaniu. Koncepcja zaktada poprawe wizualizacji w aplikacji, aby strzatki i kolory
odpowiadaty rzeczywistym ruchom chwytaka. Kazdy zestaw ruchéw ma miec przypisany unikalny
kolor, co utatwi uzytkownikom nauke i pdzniejsze korzystanie z urzadzenia bez odniesienia do
instrukcji. Zmiany funkcji ruchu bedg sygnalizowane przez zmiane koloru diody LED na chwytaku,
co ma na celu uproszczenie obstugi i zwiekszenie intuicyjnosci.

W koncowej fazie opisu projektu autor wskazuje na elementy wyposazenia obudowy oraz
dodatkowe funkcjonalnosci, podnoszace sprawnos¢ urzadzenia. Sg to oktadziny ochronne

z elastomeru tak w miejscach samego styku z chwytanym obiektem, jak i w ptaszczyznie
prostopadtej, stanowigc zabezpieczenie przed uszkodzeniami podczas innych czynnosci,

np. otwierania drzwi. Mozliwymi do zastosowania dodatkowymi elementami jest kamera

z oswietleniem LED, pozwalajgca na monitorowanie ruchu chwytaka poza zasiegiem wzroku
uzytkownika oraz uniwersalny uchwyt na telefon z podtrzymaniem zasilania. Ta druga propozycja
budzi jednak moje watpliwosci w kwestii umiejscowienia samego telefonu. Uchwyt montazowy
zlokalizowany bezposrednio na samym chwytaku, z uwagi na jego rotacje spowoduje brak kontroli
wzrokowej wyswietlanego na ekranie obrazu.

Nowy model nawigacji polega na przypisaniu koloréw do kierunkéw ruchu joysticka, co ma na

celu lepsze zrozumienie kierunkdw ruchéw chwytaka. Testy wykazaty iz niektére ustawienia

i transformacje przestrzenne byty intuicyjne, podczas gdy inne prowadzity do btedéw. Aby poruszac
chwytakiem w trzech wymiarach, konieczne jest sterowanie nim w trzech osiach: przéd-tyt, lewo-
prawo oraz géra-doét. Wprowadzenie réznych ptaszczyzn ruchu, ktére mozna zmienia¢ za pomoca
przycisku, moze dodatkowo skomplikowaé nawigacje. Jak trafnie zauwaza doktorant, pomimo
technicznej poprawnosci, nowe podejscie do mapowania ruchdéw moze nie by¢ intuicyjne dla
kazdego uzytkownika, co wymaga dalszych badan nad jego uzytecznoscig. Kluczowym zadaniem

w efektywnym uzytkowaniu chwytaka wydaje sie by¢ organizacja reprezentacji kierunkéw

w przestrzeni, co moze znaczgco wptyngé na komfort uzytkowania i nauke obstugi urzadzenia.



Podsumowuijac, autor skutecznie zdiagnozowat problemy uzytkownikéw oraz dostosowat
projekt do ich potrzeb, co jest kluczowe w kontekscie uzytecznosci. Zastosowane materiaty,
konstrukcja i stylistyka, harmonizujg z istniejgcym juz systemem. Majgc na wzgledzie okreslone przez
doktoranta w toku prac zatozenia, konstrukcja stanowi innowacyjne rozwigzanie na tle istniejgcych
na rynku produktow. Poprzez automapowanie kierunkéw ruchu poprawiona zostata intuicyjnos¢
obstugi. Stuzy temu réwniez wprowadzenie sygnalizacji Swietlnej i dzwiekowe] informujacej
o aktualnej pozycji chwytaka. Bardzo waznym jest rdwniez wprowadzenie automatyka rotacji
chwytaka, przetaczanie funkcji przy kolizji, czy zatrzymania, wspierajgce tym samym uzytkownika
w powtarzalnosci typowych operacji. Innymi kluczowymi proponowanymi rozwigzaniami s3:
konstrukcja samych szczek chwytaka, pozwalajgca na dopasowanie sie do obiektu,
autopozycjonowanie chwytaka wzgledem przedmiotu, realizowane poprzez czujnik odlegtosci,
predefiniowane katy obrotu chwytaka. Wartym réwniez podkreslenia jest fakt zastosowania tzw.
miekkiego startu silnikdw, niwelujgcego mozliwe kolizje i uszkodzenia. Mimo ze kwestie mapowania
kierunkdw ruchu nie zostaty w petni rozwiniete, autor wskazuje na ich znaczenie dla doswiadczen
uzytkownikéw, co wymaga dalszych badan. Jak wskazuje sam doktorant, brak mozliwosci testowania
finalnej wersji z uzytkownikami stanowi istotne ograniczenie, ale ogdlne wyniki projektu wskazujg na
jego wartos¢ i innowacyjnosé. W mojej ocenie projekt nie tylko spetnia wymagania techniczne, ale
réowniez odpowiada na realne potrzeby uzytkownikdéw, co czyni jg istotnym wkfadem w rozwdj
technologii robotycznych.

3. Ocena dorobku zawodowego

Dziatalnos¢ projektowa

Dorobek projektowy pana Romaniuka obejmuje szereg wdrozonych realizacji z zakresu
projektowania oswietlenia oraz robotyki. Materiat zawarty w portfolio kandydata zawiera kilkanascie
pozycji zwigzanych z o$wietleniem realizowanych dla firmy LUG Light Factory, sg to:

1. HB 886/443 — dekoracyjna lampa High Bay z aluminium i akrylu, wyrdzniona w konkursie
Dobry Wzér 2012.

2. Archeo —oprawa wiszaca LED z unikalnym systemem chtodzenia, Dobry Wzér 2014.

3. Tino — minimalistyczny spotlight bez zewnetrznych zeber, laureat Top Design Award 2016
i Dobry Wzér 2014.

4. Linia opraw zewnetrznych — system inspirowanych naturg, zorientowany na komfort
instalatoréw, nagrodzony Dobry Wzér 2015. Urbano — wysokowydajna oprawa uliczna z
systemem sterowania, przystosowana do beznarzedziowej wymiany czesci. Urbino — lampa
uliczna dla drdég miejskich, tatwa w serwisowaniu, z przygotowanymi mniejszymi wariantami.

5. TRAFFIC — lampa uliczna do wymiany starych opraw sodowych, z mozliwoscig doposazenia
anten.

6. Powerlug — architektoniczny naswietlacz z systemem wymiennych soczewek, nagrodzony
iF Design Award 2016.

7. Cruiser Il — odporna na uderzenia oprawa przemystowa, przeznaczona do duzych przestrzeni,
wyrdzniona m.in. Red Dot Award 2017.

8. Atlantyk 2.0 — modutowa oprawa przemystowa, pozwalajgca na wiele konfiguraciji,
zapewniajgca wysoki komfort pracy.

9. Avenida - budzetowa lampa parkowa o stylu retro, nagrodzona iF Design Award 2019.

10. Avenida bollard / wall — stupek o$wietleniowy do parkéw, uzupetnienie rodziny Avenida.

11. Artera — system opraw miejskich o stylu skandynawskim, przeznaczony do estetycznych
zastosowan miejskich.



12.

13.

14.

15.

SAVA — modularna oprawa uliczna zaprojektowana dla Warszawy, umozliwiajgca tatwe
skalowanie modelu.

ACONA - retro oprawa stylizowana na lampy gazowe, z mozliwoscig przysztej modyfikacji
ksztattu.

PUMA — typoszereg opraw stadionowych z precyzyjnym systemem regulacji i z ekologicznym
rozwigzaniem rezygnacji z powtok lakierniczych.

DAGALI — dekoracyjne oprawy oswietleniowe do wnetrz, wykonane z wysokiej jakosci
materiatow, z mozliwoscig programowania.

Kazda z tych opraw charakteryzuje sie specyficznym zastosowaniem, stylem oraz innowacyjnymi
rozwigzaniami mechanicznymi lub elektronicznymi, ktére zdobyty uznanie w postaci
miedzynarodowych nagrdéd lub wyrdznien.

Druga, obszerna czes¢ dorobku projektowego doktoranta obejmuje kilkanascie projektéw
robotycznych, realizowanych gtéwnie we wspétpracy z firma Accrea Engineering. Sg to:

1.

Projekt IURO - Interactive Urban Robot (2013)

Projekt IURO realizowany w ramach 7. Programu Ramowego UE. Miat na celu rozwdj
technologii umozliwiajgcych robotom skuteczng nawigacje i interakcje z ludZmi w przestrzeni
miejskiej. Wktad doktoranta polegat na wsparciu zespotu inzynieréw przy projektowaniu
mechaniki robota, co wymagato znajomosci specyfikacji technicznych oraz integracji
systemow percepcyjnych z systemem mobilnym. Tego typu udziat wskazuje na biegtos¢
doktoranta w praktycznym aspekcie projektowania mechanicznego oraz rozwigzywania
problemoéw zwigzanych z interakcjg robot-cztowiek.

Projekt TELEOPERATOR (2014)

Celem projektu byto stworzenie zdalnie sterowanych robotéw do pracy w trudnych

i niebezpiecznych warunkach. Zaangazowanie doktoranta w projektowanie mechaniki
teleoperatoréw dowodzi jego umiejetnosci w zakresie konstrukcji manipulacyjnych,

co jest istotnym atutem w dziedzinie robotyki operacyjnej.

Roboty eventowe dla prywatnych inwestoréw (2015)

Projekt ReMeDi - Teleoperator do badan USG (2016)

W ramach konsorcjum miedzynarodowego doktorant wspottworzyt architekture robota
umozliwiajgcego zdalne przeprowadzanie badan ultrasonograficznych. Projekt wymagat
umiejetnosci w zakresie projektowania interfejséw uzytkownika i ztozonej architektury
urzadzen medycznych. Udziat doktoranta obejmowat réwniez projekt CAD zabudowy oraz
wsparcie techniczne dla inzynierow.

MANTIS - Interfejs haptyczny USG (2016)

Projekt MANTIS polegat na zaprojektowaniu haptycznego interfejsu umozliwiajgcego
lekarzom bardziej precyzyjne prowadzenie badan USG. Doktorant przeprowadzit
dekonstrukcje oraz analize funkcjonalng mechaniki wejsciowej urzadzenia, co jest dowodem
na jego zaawansowane umiejetnosci analityczne i techniczne. Wykonat takze modelowanie
CAD czesci mechanicznych.

RAMCIP - Robot wspierajacy osoby z zaburzeniami poznawczymi (2017)

Projekt RAMCIP, dedykowany wsparciu oséb z tagodnymi zaburzeniami poznawczymi,
wskazuje na szeroki zakres kompetencji doktoranta, zwtaszcza w zakresie robotyki
asystujacej. W ramach swoich obowigzkéw doktorant opracowat wstepng architekture
gtowy i szyi robota oraz modelowat czesci obudowy.

ARIA - Projekt asystujgcego ramienia robotycznego (2017)

W projekcie ARIA doktorant uczestniczyt w tworzeniu koncepcji mechanicznej i funkcjonalnej
integracji ramienia robotycznego z wdzkiem elektrycznym dla oséb z niedowtadem konczyn.
Projekt ten wymagat innowacyjnego podejscia do ergonomii i adaptacji oprogramowania,
co jest dowodem na elastycznosc i umiejetnos¢ dostosowania rozwigzan do specyficznych



potrzeb uzytkownikow.

8. Robotyczne ramie asystujgce ARIA (2018)
Projekt ten, bedacy kontynuacjg prac nad ARIA, koncentrowat sie na zwiekszeniu autonomii
ramienia montowanego na wdzku inwalidzkim. Udziat doktoranta obejmowat zaréwno
aspekty funkcjonalne, jak i bezpieczenstwo konstrukcji.

9. Kolejna generacja ramienia robotycznego (2019)
Doktorant uczestniczyt w rozwijaniu kinematyki oraz konstrukcji ramienia z ulepszonymi
napedami i elementami nosnymi z wtdkna weglowego. Jego wktad w poprawe estetyki oraz
funkcjonalnosci urzgdzenia wskazuje na wysokie kompetencje w dziedzinie
materiatoznawstwa oraz optymalizacji strukturalne;j.

10. Autonomiczny robot dezynfekujgcy UV-C (2020)
W obliczu zwiekszonego zapotrzebowania na dezynfekcje, doktorant brat udziat w
stworzeniu robota UV-C o zintegrowanych kamerach 3D do detekcji obecnosci ludzi. Jego
wkfad techniczny obejmowat analize modularnej konstrukcji i poprawe ergonomii.

11. FELICE - Robot wspodtpracujacy (2021)
Projekt FELICE, realizowany we wspdtpracy z konsorcjum europejskim, dotyczyt rozwijania
technologii wspdtpracy cztowieka z robotem na liniach montazowych. Udziat doktoranta
obejmowat projektowanie modutowej platformy i integracje technologii wspomagajgcych
produkcje, co stanowi cenne doswiadczenie w zakresie robotyki wspétpracujacej oraz
zarzadzania danymi w systemach cyberfizycznych.

Doktorant wykazat szeroki wachlarz kompetencji technicznych i analitycznych, uczestniczac
w projektach zaréwno o charakterze badawczym, jak i wdrozeniowym. Projekty te obejmuja
réznorodne zastosowania robotyki — od robotéw wspomagajgcych zycie codzienne, przez
teleoperacyjne systemy medyczne, az po autonomiczne systemy dezynfekcyjne — co potwierdza
wszechstronnosc i gtebokie zrozumienie technologii przysztosci.

Kolejng czes¢ materiatu stanowig projekty niekomercyjne. Sg to:

Projekt ciggnika rolniczego, jako eksperymentu z metodg TRIZ. Celem byto wykorzystanie metodyki
TRIZ (,, Teorii Rozwigzywania Inwencyjnych Probleméw”), do zaprojektowania innowacyjnego
ciggnika rolniczego. Podjeta zostata tu prdoba rozwigzania problemoéw zwigzanych ze sprzeczno$ciami
uzytkowymi oraz wprowadzenie do rozwigzania innowacyjnej konstrukcji oraz jego adaptacyjnosci
do réznych funkcji uzytkowych.

Ostatnie, umieszczone w portfolio prace opisane sg jako kategoria "w wolnej chwili" i zwigzane sa
z zainteresowaniami doktoranta w obszarze stylistyki nadwozi samochodowych.

Podsumowanie dorobku projektowego

Dorobek projektowy doktoranta obejmuje szeroki zakres prac z dziedziny projektowania
wzorniczego, w tym zaawansowane projekty oswietlenia, robotyki i wtasne koncepty stylistyczne.
W obszarze o$wietlenia koncentruje sie na tworzeniu nowoczesnych, funkcjonalnych opraw, ktére
harmonijnie faczg estetyke z optymalizacjg proceséw obstugi, odpowiadajgc na potrzeby
uzytkownikéw oraz wspodtczesnych przestrzeni. W obszarze robotyki doktorant zajmuje sie
projektowaniem systemow wspierajgcych ludzi zaréwno w zyciu codziennym, jak i w pracy, realizujgc
projekty od asystentéw medycznych po roboty pomocnicze w sSrodowiskach produkcyjnych.
Innowacyjnosé tych projektdw polega na integracji technologii interaktywnych, Al oraz systemow
zdalnego sterowania. Michat Romaniuk, wykorzystuje w praktyce zdobytg wiedze w zakresie



metodyki TRIZ, dajgc temu wyraz rowniez w autorskich przedsiewzieciach, takich jak projekt
koncepcyjny ciggnika rolniczego. Dodatkowo, zainteresowania zwigzane z projektowaniem
stylistycznym pojazdéw rozwija w ramach konceptéw nadwozi, faczac wiedze inzynierskg

z artystycznym podejsciem do formy. Prace doktoranta udowadniajg posiadanie przez niego
wysokich kompetencji zawodowych, w tym wszechstronnos¢ i kreatywnos¢ w adaptacji
zaawansowanych rozwigzan technicznych na potrzeby uzytkowe i estetyczne. Tym samym zastugujg
one na wysoka ocene.

Dziatalno$¢ dydaktyczna oraz popularyzujaca nauke

Zawarte w dokumentacji przewodowej materiaty ilustrujg kompetencje autora w zakresie
dydaktyki, jak i zaangazowania w obszar zwigzany z popularyzacjg osiggnie¢ zawodowych. Znalez¢
tam mozna miedzy innymi:

Wyktad pt. ,Jak cztowiek...”: W ramach Europejskiego Tygodnia Robotyki (Lublin, Uniwersytet
Medyczny, 26.11.2016) wygtoszono wyktad dotyczacy projektowania robotéw przeznaczonych do
codziennych interakcji z cztowiekiem. Wyktad poruszat znaczenie designu i potencjat emocjonalnego
zwigzku cztowieka z maszyna.

Udziat w licznych wystawach oraz targach (2012-2019) z prezentacjg innowacyjnych projektéw
oswietleniowych, m.in. opraw HB886, HB443, Powerlug, Tino, Urbano, Atlantyk 2.0. Projekty te byty
prezentowane na wydarzeniach w Polsce i za granica, w tym na targach w Londynie, Moskwie,

Sao Paulo, Frankfurcie, Dusseldorfie. Projekty zdobyty liczne krajowe i miedzynarodowe wyrdznienia
jak: Dobry Wzér, iF Design Award czy Red Dot Award.

Prezentacja robotéw i technologii: W ramach Europejskiego Tygodnia Robotyki oraz Festiwalu
Przemiany, odbyta sie prezentacja robotdéw takich jak IURO i RAMCIP, demonstrujaca ich zdolnosci
do interakcji w warunkach miejskich oraz ich wykorzystanie w opiece zdrowotnej (2017-2018).

Pan Michat Romaniuk w latach 2019-2020 samodzielnie prowadzit zajecia z podstaw ergonomii dla
studentdéw studidw Il stopnia (Akademia Sztuk Pieknych im. Eugeniusza Gepperta we Wroctawiu).
W latach 2023-2024 prowadzit zajecia z technologii przetwarzania materiatéw i produkcji w
kontekscie pracy projektanta wzornictwa przemystowego (ASP im. Wtadystawa Strzeminiskiego

w todzi). Obecnie uczy podstaw materiatoznawstwa oraz technologii obrébki materiatéw oraz jest
asystentem w Pracowni Projektowania Systemdéw Wzorniczych, wspdtpracujgc z prof. dr hab.
Mariuszem Wtodarczykiem przy zajeciach dydaktycznych ze studentami | i Il stopnia.

Podsumowanie

Dziatalnos¢ dydaktyczna i popularyzujgca nauke obejmuje szerokg game aktywnosci
edukacyjnych i wystawienniczych, promujacych projektowanie i innowacyjnos¢ technologiczna.
Doktorant prowadzi zajecia dydaktyczne, ktadgc nacisk na rozwijanie kreatywnosci i umiejetnosci
projektowych wsréd studentdw, czesto integrujgc nowoczesne metody i narzedzia, jak TRIZ.
Uczestniczy réwniez w wydarzeniach popularyzujgcych nauke, organizujac wyktady i warsztaty, ktére
przyblizaja zagadnienia nowoczesnej robotyki, projektowania przemystowego oraz technologii
uzytkowych. Jego projekty byty wielokrotnie prezentowane na wystawach i wydarzeniach



branzowych, stanowigc inspiracje dla mtodych twércéw i przyczyniajac sie do upowszechniania
wiedzy o innowacyjnych rozwigzaniach w designie i inzynierii.

4. Konkluzja

Recenzowany projekt stanowi prébe redefinicji i optymalizacji ramienia robotycznego dla
0s0b z niepetnosprawnosciami ruchowymi, szczegélnie tych poruszajacych sie na wdzkach. Autor,
opierajac sie na swoim doswiadczeniu projektowym oraz analizie potrzeb uzytkownikdéw i ich
trudnosci, identyfikuje ograniczenia komercyjnych rozwigzan, takich jak ramiona firmy Kinova
i Accrea. Cho¢ istniejgce produkty spetniajg podstawowe wymagania techniczne, obserwacje
z testdw wskazujg na powtarzalne btedy i trudnosci uzytkownikdéw, sugerujgc, ze obecne technologie
nie w petni odpowiadajg na codzienne wyzwania oséb z dysfunkcjami.

W odpowiedzi na te ograniczenia, autor opracowuje nowg koncepcje chwytaka, stawiajac sobie za
cel zwiekszenie funkcjonalnosci i intuicyjnosci obstugi oraz eliminacje problemoéw wystepujgcych

w komercyjnych produktach. Recenzowany materiat pokazuje, ze sama zaawansowana technologia
nie wystarcza; kluczowe jest zrozumienie rzeczywistych potrzeb uzytkownikéw i integracja
praktycznych rozwigzan. Autor porusza rowniez etyczny wymiar marketingu, sugerujac, ze nierzadko
reklama wyolbrzymia mozliwosci produktéw, co moze prowadzi¢ do rozczarowan wsrod
uzytkownikdéw.

Przedstawione osiggniecia projektowe, dydaktyczne i popularyzatorskie stanowig wktad w rozwéj
dyscypliny i spetniajg wymagania zawarte w art. 13 Ustawy z dnia 14 marca 2003 roku O stopniach
naukowych i tytule naukowym oraz o stopniach i tytule w zakresie sztuki (Dz. U. z 2003 roku, nr 65,
poz. 595, z pdzn. zm.)

Tym samym, z petnym przekonaniem zwracam sie z wnioskiem do Rady Ds. Stopni Akademii Sztuk
Pieknych im. Wtadystawa Strzeminskiego w todzi o nadanie panu mgr Michatowi Romaniukowi
stopnia doktora w dziedzinie sztuki, w dyscyplinie sztuki plastyczne i konserwacja dziet sztuki.

Michat Filipiak
Poznan, 30.10.2024




