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Recenzja hakilitacyjna osiggnieé naukowych, organizacyjnych oraz dvdaktveznyeh
dr. inz. Dominil sarsklego w postapowsniu E‘:sﬂi]ii,dtg,(jfl‘}flﬂ
w IPPT PAN, Warszawa {2022}
z powolania przez Rade Doskonatosci Naukowej

Sylwetka naukowa Kandydata

Pan Dominik Pisarski posiada dwa doktoraty: w zakresie dyscypliny Mechanika, uzyskany w Instytucie
Podstawowych Probleméw Techniki Polskiej Akademii Mauk w Warszawie (2012), oraz w zakresie
Automatyki Przemysiowej, uzyskany na Université Grenoble Alpes we Francji (2014). Obecnie jest
zatrudniony na stanowisku adiunkia w IPPT PAN w Warszawie,

Charakter osiagniecia nauk:wego
Osiggnigcia naukowe przedstawione do oceny sg zawarte w cyklu 8 prac, kiGre ukazaty sie w latach
2017-2022. Tytut tego cyklu to: “Nowoczesne metody sterowania adaptacyjnege i rozproszonego do
ttumienia drgan konstrukcji”’. Artykuly nalezace do cyklu ukazaty sie w wiodacych periodykach
naukowych: Structural Control and Health Monitoring (3 prace), Journal of Sound and Vibration
(3 prace), Automation in Construction (1 praca), Mechanical Systems and Signal Processsing (1 praca),
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Najwazniejsze wyniki autora w poszczegdinych artykutach

Artykut 1: Pisarski D., Szmidt T., Konowrocki R., Decentralized semi-aciiye struciurs! vibraticn control
based on optimal system modelling, STRUCTURAL CONTROL AND HEALTH MONITORING 27(11): 1-20,
2020, 0: 10.1002/5tc.2624  'Impact Fector: 3.499 (Q1), Punktacja MEIN: 140
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Tematem artykutu jest opracowanie sterowania rozproszonego bazujgcego na optymainym modelu
zastepczym. Jest to nowe podejscie do problemu stabilizacji uktadu przez projektowanie sterowania
rozproszonego przeznaczonego do thumienia drgan pétaktywnych konstrukcji nodnych. Gidwnym
zatozeniem przy opracowaniu metody byla architektura systemu sterowania, gdzie kaidy ze
sterownikéw korzysta z informacji o lokalnym stanie konstrukcji wyznaczonej przy pomocy
sasiadujacego z nim czujnika drgan. System sterowania, ktory bazuje wylacznie na lokalnych
pomiarach stanu, czesto okreélany jest jako zdecentralizowany lub catkowicie zdecentralizowany.
W pordwnaniu do wczesniej znanych rozwigzan Kandydat zaproponowat zredukowany model
zastepczy uktady, ze specjalnie dobrang baza funkcji wtasnych oraz ocptymalizacjq jej parametréw, co
zagwarantowato stabilizacje ukfadu z szybkoscig rozpraszania energii poréwnywalng do rozwigzania
scentralizowanego. Na podstawie opracowanego modelu sformutowano oraz udownodnione warunek
wystarczajacy istnienia zdecentralizowanego sterowania stabilizujgcego.

Artykut 2: Pisarski D., Konowrocki R., lankowski t., Scalable distributed optimal control of vibrating
modufar structures, STRUCTURAL CONTROL AND HEALTH MONITORING 27{4): 1--21, 2020, B0k

10,4002/t 2502 lmpact Factor; 3.499 {Q1), Punkizcja MEIN; 140

Tematem publikacji jest opracowanie skalowalnej metody optymalnego ttumienia drgan aktywnych
konstrukcji modutowych, Zaproponowany sterownik zdolny jest do pracy z konstrukciami
wielkoskalowymi przy zachowaniu modutowe] aranzacji systemu sterowania. Metoda dedykowana
jest linlowym konstrukcjom sterowanyn aktvwnie, Bazuje cna na podzdale konstrukeji na zbidr
sprzezonych dynamicznie podukladow, co pozwolito na rozbicie wielkoskalowego zadania sterowania
optymalnego na zbidr zadah o stosunkowo niewielkie] ziozonosci obliczeniowe]. Dzieki zatoZzonej
rozpreszonef architekturze sterowania zadania te rozwigzywane sg réwnolegle, co umozliwia
:owaniz metody w uktadach o wielkiej liczbie stopni swobody. Jako przyktad implementacji

Wang  przy  uoyciu sifownikdw

mnetody  auiarzy preedstewdll  belke  wapornikowsy  ste
elektromagnetycznych, gdzie pomiar stanu konstrukcji wykonywany jest przy wykorzystaniu
odpowiednich czujnikéw drgan.

Artykut 3: Wasilewski M., Pisarski D., Adaptive s&rni-active controf of @ beam structure subjected to a
moving load traversing with time-varying velocity, JOURNAL OF SOUND AND VIBRATION 421 1-2(,
2020, DOI: 10.1016/j.jsv.2020.115404 Impact Factor: 3.429 {31}, Punktacia MEIN: 200

Ternatem artykutu jest opracowanie prakiycznej, wydajnej metody sterowania adaptacyjnego do
zastosowania w konstrukcjach potaktywnych poddanych dziataniu ruchomege obcigzenia.
Zaproponowana jest nowatorska metoda adaptacyjnego poétaktywnego sterowania drganiami
konstrukcji poddanych dziataniu ruchomego obcigZzenia. Zaktada sig, ze predkosé obcigzenia jest
zmienna w czasie. Procedura adaptacji sterowania ma za zadanie takie dopasowanie parametrow
prawa sterowania, by wydajnie zredukowane zostaty catkowite ugiecie konstrukeji w trakcie przejazdu
obcigzenia. Sterownik bazuje na specjalnie opracowanym wewnetrznym modelu ruchomego
obcigzenia, a parametry tego modelu sg cyklicznie aktualizowane w celu uwzglednienia zmiany
predkodci obcigzenia. Wykazano wysokq skuteczno$¢ metody w pordwnaniu do metody
heurystycznej, gdzie sterowanie nie podlegato adaptacji. Stosunkowo niska ztozonos¢ obhliczeniowa
procedury sterowania pozwala na zastosowanie opracowanej metody do uktaddw o wielu stopniach
swobody.
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Artvkut 4: Pisarski D., Myéliiski A., Suboptimal distributed state-feedback control of semi-active
vibrating systems, JOURNAL OF SOUND AND VIBRATION 443: £37-651, 2019. DOL:
10.1015/j.jsv.2018.12.009 impact Factor: 3.123 (Q1), Punitacja MEiN: 200

Termatemn wublikacji jest opracowanie suboptymalne] melody sterowania rozproszonego do
stabilizacji drgan konstrukeji pdlakiywnych. Metoda opiera sie na rozproszonych wzorcach informacii
o stanie | rozwigzaniu subocptymalnego problemu sterowania, gdzie minimalizowana funkcja celu
zwigzana jest z energig drgan konstrukeji. ZaioZone prawo sterowania -— zaleine od stanu ukiadu —
zostato zdefiniowane tak, by jego dziatanie replikowato strukture przetaczen wynikajgcg z rozwigzania
problemuy sterowania optymalnego w pelli otwartej. Metodz zostata zweryfikowana numerycznie
w przypadku belki wspornikowej wyposazonej w pétaktywne bloki elastomerowe.

Artyikuf 5: Wasilewski M., Pisarski D., Bajer C.l., Adaptive optimal control for seismically excited
struciures, AUTOMATION IN CONSTRUCTION 106: 102885 (18 stron), 2019.
2QI: 10.1016/j.autcon.2019.102885 impact Factor: 4.312 (Q1), Punktacja MEIN: 140

Publikacja dotyczy problemu opracowania wydajnej metody akiywnego sterowania adaptacyjnego
dedykowanej konstrukciom poddanym dziataniu wymuszeri o charakterze ckresowym lub losowym.
Celem sterowania jest zapewnienie wysckiej wydajnosci stabilizacji przy ograniczonym obcigzeniu
chliczeniowyrm, jednocze$nie pozwalajac na czestg aktualizacie decyzii sierujgce] w  celuy
uvwzglednienia zmian w charakterystyce wzbudzenia. Zaproponowane sierowanie oparte jest na
wydajnyrn obliczeniowo rozwiazaniu problemu liniowego sterowania opiymalnego z nieskonczonym
horyzontemn czasu. Sterowanie wykorzystuje model autoregresyjny do prognozowania zmian
sygnaiéw  wzbudzenia.  Potwierdzono  skutecznos¢ metody w  przypadku  modelu
wisickondygnacyinege budynku poddanege dziataniu frzesienia ziemi.

Artvkut 6: Pisarski D., Decentruiized stabilization of semi-active vibrating structures, MECHANICAL
SYSTEMS AND SIGNAL PRGCESSING 10C: 624~705, 2018. DOI: 10.1016/j.ymssp.2017.08.G03.
Impact Factor: 5.005 (Q1), Punktacja MEiN: 45

Tematem artykutu jest opracowanie rozproszonego heurystycznego prawa sterowania do stabilizacji
drgan pétaktywnych konstrukecji modutowych. Celem jest stabilizacja ukladu wibracyjnego
z optymalnymi szybkodciami rozpraszania energii. Sterownik opiera sie na zdecentralizowanym
prawie sterowania z petly sprzezenia zwrotnege ¢ przefgczanym stanie. System wykorzystuje sieé
kemunikacyjng do lokalnej wymiany informacii o stanie pomigdzy sgsiednimi podstercwnikami.
Przebadano uldad belkowy wykorzystujgcy elementy elastomerowe o zmiennvch parametrach
sztywnosci oraz tiumienia. Wykazano, ze w przypadku gdy dominujg pierwsze postacie drgan, metoda
sterowania zdecentralizowanego pozwala uzyskaé skutecznod¢ pordwnywalng do strategii
scentralizowanej. W przypadku drgart o wyzszych czestotliwosciach zaproponowana metoda znacznie
przewyisza strategie ttumisnia pasywnego.

Artvkud 7: Pisarski ., Konowrocki R., Szmidt T., Dynomics and optimal control of an

electromagnetically actuated cantilever pipe conveying fluid, JOURNAL OF SOCUND AND VIBRATION
432: 420436, 2018. DOI: 10.1016/j.j5v.2018.06.045 Impact Factor: 3.123 (Q1), Punktacja MEiN: 35



Celem artykutu jest sformutowanie warunku stabilizowalnosci oraz opracowanie sterowania
optymalnego w problemie tlumienia drgarin samowzbudnych typu flatter. Artykut dotyczy problemu
zastosowania sterowanych urzgdzen elektromagnetycznych typu ruchowego w celu poprawy
stabilnosci rury transportujacej ptyn. Gdy predkos¢ przeplywu osiggnie wartod¢ krytyczng, ustalona
pozycja réwnowagi staje sie niestabilna, co skutkuje wysiepowaniem drgan samowzbudnych.
Zademonstrowano urzgdzenia elektromagnetyczne typu transformatorowego, wysoce efektywne
zaréwno w zadaniu stabilizacji pasywnej takiego ukladu, jak i w przypadku stabilizacji aktywnej
uktadéw niezachowawczych. Sformutowano i udowodniono warunek stabilizowalnosci, co pozwaia
na wiasciwy dobér parametréw ukiadu. Rozwigzano zadanie sterowania optymalnego, gdzie
przetaczajaca strategia sterowania pozwala znaczaco przyspieszy¢ redukcje drgan w obszarze
stabilnym oraz ograniczyé amplitudy drgan ukladu w przypadku niestabilnym. Praktyczng zaletg
proponowanego rozwigzania jest bezkcntaktowy charakter sifownika elekiromagnetycznego, co
korzystnie wptywa na bezwiadnos¢ uktadu transportujacego ptyn.

Artykut 8: Pisarski D., Myslifiski A., Online adaptive aigorithm for optimal control of structures
subjected to travelling loads, OPTIMAL CONTROL APPLICATIONS ANC: METHODS 38(6): 1168-1186,
2017. DO!: 10.1002/0ca.2321 Impact Factor: 1.614 (Q2), Punktacja MNISW: 30

Tematem publikacji jest opracowanie metody adaptacji czaséw przetaczen w sterowaniu optymainym
konstrukcji pétaktywnych poddanych dziataniu wymuszenia © zmiennej charakterystyce.
Zaprojektowany algorytm adaptacyjny wykorzystuje wzorcowe stercwanie optymalne obliczone dla
statych predkosci przejazdu obcigzenia oraz zbidr funkcji opisujacych wrazliwo$¢ dynamiki uktadu na
mierzone parametry. Wynikiem dziatania zaproponowanego algoryimu jest modyfikacja schematu
czasOw przetaczeri wspétczynnika tiumienia, ktéry zostat przyjety jako parametr sterowania. Ze
wzgledu na przyjete funkcje wrazliwosci, metoda moze réwniez zosta¢ wykorzystana w przypadku
dziatania zaburzeni losowych. Skuteczno$¢ zaproponowanej metody potwierdzono przy pomocy
symulacji numerycznych przeprowadzonych w przypadku réznych trajektorii predkosci ruchomego
obcigzenia.

Uwagi krytyczne

1. Charakter prac przedstawionego cyklu jest bardzo teoretyczny. Zaproponowane sg w nich metody
uproszczone i odpowiednie algorytmy, potwierdzone symulacjami numerycznymi, ale brakuje
fizycznych eksperymentéw potwierdzajacych zaréwne model, jak i zaproponowane metody
sterowania i tiurmienia drgan.

2. Zaproponowane modele drgaii sq liniowe, pomimc Ze sterowanie nie zawsze jest liniowe (np.
wykorzystywane jest przetgczanie sterownikéw itp.). Szkoda, ze przypadek drgan nieliniowych np.
w uktadach wielostabilnych nie byt zbadany.

3. Autor koncentruje sie na uktadach ciggtych, ale brakuje studium zloionych ukiadéw
niejednorodnych, gdzie pewng role moze odegra¢ synchronizacja drgart elementéw sktadowych
konstrukeii.

4. Kandydat nie podat specyfikacji, jaki byt jego udziat w osiggnieciach naukowych w artykufach
wieloautorskich.



Osiggniecia dodatkowe

Poza zgtoszonymi osiggnigciami naukowymi zwigzanymi bezposrednio z cyklem habilitacyjnym
Kandydat opublikowat wiele innych artykutéw naukowych oraz prezentacji konferencyjnych. Byt
recenzentem szeregu prac w wydawnictwach naukowych oraz recenzentem wnioskéw o projekty
badawcze. Autor otrzymat tez siedem patentéw.

Aktywnos¢ w projektach badawczych po uzyskaniu stopnia naukowego doktora, aktywnos¢
organizacyjna

Kandydat uczestniczyt w wielu projektach badawczych w charakterze wykonawcy i w budowie
unikalnych stanowisk badawczych znajdujacych sig w IPPT PAN. W chuwili sktadania wniosku byt tez
kierownikiem projektu Sonata 13 (Narodowe Centrum Nauki). Wczeéniej byt kierownikiem projektu
finansowanego przez Fundacje na rzecz Nauki Polskiej w ramach programu HOMING PLUS (2014-
2015). Kandydat brat udziat w organizacji i prowadzeniu sesji na czterech zagranicznych konferencjach
naukowych.

Aktywnosc dydaktyczna oraz w zakresie popularyzacji nauki

Kandydat byt opiekunem pomocniczym doktoranta, ktéry obronit rozprawe doktorskg z wyréznieniem
w IPPT PAN, oraz opiekunem pracy przejsciowej i pracy magisterskiej na Politechnice Warszawskiej.
Jego dziatalnos¢ popularyzacyjna koncentrowata sie na aktywnym udziale w trzech Festiwalach Nauki
(2019, 2020, 2021) oraz Piknikach Naukowych (2018) w Warszawie.

Wspdéipraca naukowa z zagranica po doktoracie

Kandydat prowadzit wspétprace naukowa z Université de Picardie Jules Verne, Amiens we Francji.
Wwyniku tych kontaktéw, w tym obustronnych wizyt, przygotowano wspéing publikacje.
Prowadzono tez dyskusje na temat praktycznych zastosowan wczeéniejszych wynikéw. Kandydat
uczestniczyt rowniez w wielu zagranicznych konferencjach naukowych i aktywnie przedstawiat swoje
prace. W przypadku jednej z nich bylo to wystgpienie na zaproszenie (“invited speaker”).

Podsumowanie

W podsumowaniu stwierdzam, ie Autor przedstawit unikatowy system rozproszonego sterowania
uktaddw ciggtych. Uzyskane przez niego wyniki oceniam jako bardzo wartosciowe. Przedstawione
powyiej uwagi krytyczne nie wptywajg na pozytywng ocene wartosci pracy. Pomimo Ze prace
przedstawianego cyklu maja charakter teoretyczny, zaproponowane procedury i strategie maja
potencjalnie due zastosowanie w praktyce. Prace byly wielokrotnie cyiowane (iiczba cytowan oraz
indeks Hirscha wg bazy Scopus w dniu zlozenia wniosku, tj. 19 stycznia 2022 r., wynosity odpowiednio
305 oraz 12) przez innych autoréw, w tym autoréw z osrodkéw zagranicznych. Warto zwréci¢ uwage
na to, ze wsréd prac cytujgcych wyniki Kandydata sy tez artykuly naukowe o charakterze
doswiadczalnym, w ktérych wykorzystano jego strategie sterowania. Autor posiada tez na swoim
koncie patenty odwotujace sie do przedstawionych procedur. Oprécz tego kandydat pochwalit sie
dobrym doswiadczeniem w ksztatceniu i popularyzacji nauki, co bylo trudne w jego przypadku,
poniewaz pracuje w instytucie badawczym (IPPT PAN), w ktérym prov:zdzenie zaje¢ dydaktycznych
nie jest wymagane. Jego doswiadczenie we wspétpracy naukowej oceniam bardzo dobrze. Na uwage
zastuguje fakt, ze Autor — bazujac na wspdtpracy zagranicznej — przygotowat wspéing publikacje.
Drugi doktorat zagraniczny réwniez nalezy oceni¢ jako bezsporne osiggniecie. Kandydat udzielat sie
w pracy organizacyjnej, kierujgc projektami badawczymi oraz sesjami na konferencjach
zagranicznych.



Wobec powyiej przytoczonych argumentéw stwierdzam, ze osiggniecia naukowe, aktywnosc
naukowa, organizacyjna i dydaktyczna dr. inz. Dominika Pisarskiegc spetniajg wymagania stawiane
kandydatom do stopnia doktora habilitowanego w ustawie z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie
wyzszym i nauce (Dz. U. z 2018 r., poz. 1668, z poin. zm.). W zwigzku z tym pozytywnie oceniam jego
whniosek o nadanie stopnia doktora habilitowanego w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych

w dyscyplinie inzynieria mechaniczna.
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