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Opinia promotora w zwigzku z wnioskiem o zamknigcie post¢gpowania w
sprawie nadania stopnia naukowego doktora mgr inz. Tymoteuszowi
Lindnerowi, doktorantowi w Zakladzie Urzadzen Mechatronicznych na

Wydziale Inzynierii Mechanicznej Politechniki Poznanskiej

Mgr inz. Tymoteusz Lindner urodzit si¢ w 1993 r. W 2017 r. ukonczy! studia na
Wydziale Budowy Maszyn i Zarzadzania Politechniki Poznanskiej, na kierunku Mechatronika
o specjalnosci Konstrukcje Mechatroniczne. W tym samym roku rozpoczat Studia
Doktoranckie na Wydziale Budowy Maszyn i Zarzadzania PP, w dyscyplinie naukowe]
inzynieria mechaniczna. W dniu 1.10.2018 r. zostal zatrudniony na stanowisku asystenta
naukowo-dydaktycznego w Instytucie Technologii Mechanicznej WIM PP. Uczestniczyt
dotychczas w pracach badawczych w ramach szesciu projektow naukowo-badawczych,
prowadzonych w Zaktadzie Urzadzen Mechatronicznych. Do najwazniejszych z nich naleza
projekty:

Opracowanie nowej rodziny drabin mechatronicznych oraz wykorzystujgcej elementy
koncepcji  Przemyst 4.0. innowacyjnej linii do ich produkcji, okres realizacji:
01.03.2022 - 31.12.2023, numer projektu: 0614/PRIG/1567,

Nowa generacja maszyn dedykowanych innowacyjnej technologii strip-till one-pass
dostosowanych do rolnictwa smarvti fields i rolnictwa 4.0, okres realizacji: 01.09.2021 -
31.12.2023, numer projektu: 0614/NCBR/2951,

Badania nad opracowaniem robota humanoidalnego do obstugi klienta, okres
realizacji: 1.06.2020 - 30.11.2021, numer projektu: 614/UMAR/2947,
Przeprowadzenie badan przemystowych i prac rozwojowych dla firmy A.S. ADRIAN
STERN, okres realizacji: 1.01.2019 - 31.08.2020, numer projektu: 02/22/PRJIG/1481,
Opracowanie rodziny foteli do komunikacji masowej ukierunkowanej na poprawg
bezpieczenstwa pasazerow w transporcie publicznym, okres realizacji: 1.06.2017 -
15.02.2019, numer projektu: 02/22/PRJG/1410.

W ramach dzialalnosci naukowej mgr inz. Tymoteusz Lindner zajmuje si¢ od pigciu lat
zastosowaniem metod sztucznej inteligencji w sterowaniu obiektami mechatronicznymi w



tym robotami mobilnymi i przemystowymi. Jego badania skupiaty si¢ gléwnie na
wykorzystaniu  algorytméw uczenia ze wzmocnieniem do  sterowania robotem
przemystowym. Wyniki Jego prac z tego zakresu byty publikowane w latach 2017-2021 w
punktowanych czasopismach z listy MNiSW, miedzy innymi w takich jak: International
Journal of Control, Automation and Systems. Dnia 26.04.2021 r. Rada Wydziatu uchwatla
numer 3/111/4/2021 wszczeta postepowanie w sprawie nadania stopnia naukowego doktora
mgr inz. Tymoteuszowi Lindnerowi. Jego praca zostata zatytutowana: .. Zastosowanie metod
uczenia ze wzmocnieniem do sterowania robotem przemyslowym wspolpracujacym z
czlowiekiem™.

W ramach pracy doktorskiej mgr inz. Tymoteusz Lindner przeprowadzit przeglad
literatury dotyczacy zastosowania algorytmdéw uczenia ze wzmocnieniem w sterowaniu
robotami przemystowymi, ich wykorzystaniu w omijaniu przeszkdd na zadanej trajektorii
ruchu robota oraz wykorzystaniu do opracowania bezpiecznego systemu sterowania robotem,
ktéry wspodlpracuje z cztowiekiem. Doktorant opracowat model sterowania robotem z
wykorzystaniem kinematyki odwrotnej oraz przygotowal §rodowisko symulacyjne do nauki
algorytmdw sterowania robotem. Zaimplementowat i dostosowat wybrane algorytmy uczenia
ze wzmocnieniem oraz przebadal je w zadaniu pozycjonowania TCP robota, najpierw w
badaniach symulacyjnych, a nast¢pnie w doswiadczalnych na rzeczywistym robocie.
Zbudowal gtowice montowang na kisci robota stuzgca do wykrywania przeszkod. Opracowat
takze, bazujgcy na metodach uczenia ze wzmocnieniem, system sterowania pracg robota
przemystowego, pozwalajacy na bezpieczna i jednoczesna pracg cztowieka i robota we
wspolnej strefie roboczej. Wyniki badan symulacyjnych poréwnano z wynikami badan
doswiadczalnych, potwierdzajac ich dobrg zgodnos¢.

Uzyskane wyniki badan wykonanych przez mgr inz. Tymoteusza Lindnera pokazaty, ze
mozliwe jest zastosowanie gradientowych algorytméw uczenia ze wzmocnieniem do
opracowania bezpiecznego systemu sterowania robotem przemysfowym, wspdipracujgcym z
cztowiekiem.

Gléwnymi osiggnieciami pracy s3:

e zbudowanie i zweryfikowanie dziatania, stuzacej do wykrywania przeszkod glowicy z

laserowymi czujnikami odleglosci, montowanej na kisci robota,

e opracowanie w S$rodowisku symulacyjnym modelu robota uwzgledniajacego
parametry mechaniczne i dynamiczne,

e opracowanie systemu sterowania robotem, wykorzystujgcego algorytmy uczenia ze
wzmocnieniem oraz badania i porownanie doktadnos$ci pozycjonowania TCP robota,

e opracowanie algorytmu bazujacego na metodach uczenia ze wzmocnieniem, stuzgcego
do omijania przeszkod na zadanej trajektorii ruchu robota przemystowego,

e opracowanie systemu sterowania bazujgcego na algorytmach uczenia ze
wzmocnieniem do bezpiecznej wspoipracy robota przemystowego i czlowieka w tej
samej strefie roboczej.

Moim zdaniem, opracowana przez mgr inz. Tymoteusz Lindnera rozprawa spefnia

warunki stawiane pracom doktorskim, poniewaz:

e zawiera wyczerpujgcy przeglad literatury (ponad 130 pozycji) dotyczacej
postawionego problemu,



e jest samodzielnym rozwigzaniem problemu naukowego, jakim bylo opracowanie
systemu sterowania robotem przemystowym. wykorzystujacego algorytmy uczenia ze
wzmocnieniem do bezpiecznej wspotpracy robota przemystowego i cztowieka w tej
same]j strefie roboczej,

e cele pracy zostaly osiagniete, a jej tezy potwierdzone wynikami badan symulacyjnych
i doswiadczalnych.

Mgr inz. Tymoteusz Lindner prowadzi zajecia laboratoryjne i projektowe na kierunkach:
Mechatronika, Mechanika i Budowa Maszyn oraz Inzynieria Biomedyczna z nastepujacych
przedmiotow: Mikrokontrolery, Sterowniki mikroprocesorowe, Metody sztucznej inteligencji
w sterowaniu, Projektowanie i montaz elektroniki, Programowanie systemow automatyki.

Do chwili obecnej mgr inz. Tymoteusz Lindner opublikowat tgcznie 15 prac, z ktérych
dwie zwiazane byly z tematem rozprawy doktorskiej, czyli zastosowaniem metod uczenia ze
wzmocnieniem do sterowania robotem przemystowym. Wyglosit takze referaty na zebraniu
Zaktadu Urzadzen Mechatronicznych oraz na Seminarium Naukowym Rady Dyscypliny IM
dnia 26.04.2021.

W zwiazku z powyzszym stwierdzam, ze praca doktorska mgr inz. Tymoteusza
Lindnera moze by¢ dopuszczona do publicznej obrony.

prof. dr hab. inz. Andrzej Milecki



