Zatacznik Nr 17/1X/2024-2028

Zalacznik nr 4 do Zasad polityki kadrowe;

Arkusz dla kandydata ze stopniem dr. hab.
na stanowisko profesora uczelni w grupie
pracownikéw badawczych i badawczo-

dydaktycznych
21-05-2025

dr hab., inz. Michat Nowicki

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki,

Politechnika Poznariska
Dziedzina: nauk inZynieryjno-technicznych
Dyscyplina:  automatyka, elektronika,
elektrotechnika i technologie
kosmiczne
Specjalnosé:
2014: mgr 2018:dr 2024 dr hab.
1. Ksztalcenie kadry
Obronione | Otwarte | prom. | Recenzje
Kraj. | Zagr. |Kraj.|Zagr. | pomoc. |Kraj.| Zagr.
Dr - - : - 1 0| o
Hab. : Ho| o |

Promotor pomocniczy w zakoriczonym postepowaniu

1.

Tomasz Nowak, Data-efficient and
explainable machine learning in visual
perception for autonomous vehicles,
promotor: P. Skrzypczyiiski, promotor
pomacniczy: M. Nowicki, Szkota Doktorska
PP, 2020-2024. Obrona 10.04.2025, uzyskanie
stopnia 13.05.2025

Promotor pomocniczy w postepowaniu w toku:

2.

Krzysztof Cwian, Efficient problem
representations and computational models
for 3D laser-based simultaneous localization
and mapping, promotor: P. Skrzypczyniski,
promotor pomocniczy: M. Nowicki, Szkota
Doktorska PP, 2020-2025. Rozprawa w
recenzji.

Promotor pomocniczy:

3.

Damian S6jka, Computationally efficient
representations of multidimensional data in
deep learning, promotor: P. Skrzypczyiski,
promotor pomocniczy: M. Nowicki, Szkofa
Doktorska PP, od 2023.

2. Dorobek publikacyjny lub w zakresie

Witold Taisner, John Heumann,
Michael Stowell, Michat Nowicki,
Dariusz Brzezinski, “Ligand
Identification in CryoEM and X-ray
Maps Using Deep Learning”,
Bioinformatics, vol. 41, iss. 1, p.
btae749-1-btae749-9, 2025, doi:
10.1093/bioinformatics/btae749

Adam Banaszczyk, Mikotaj
tysakowski, Michal R, Nowicki,
Piotr Skrzypczyriski, Stawomir K.
Tadeja, “How Accurate is the
Positioning in VR? Using Motion
Capture and Robotics to Compare
Positioning Capabilities of Popular
VR Headsets”, IEEE International
Symposium on Mixed and
Augmented Reality. ISMAR-Adjunct,
p. 79-86, 2024, doi: 10.1109/iSMAR-
Adjunct64951.2024.00027

Mikotaj tysakowski, Kamil
Zywanowski, Adam Banaszczyk,
Michat R. Nowicki, Piotr
Skrzypcayriski, Stawomir K. Tadeja,
“Using AR and YOLOv8-Based
Object Detection to Support Real-
World Visual Search in Industrial
Workshop: Lessons Learned from a
Pilot Study”, IEEE International
Symposium on Mixed and
Augmented Reality Adjunct (ISMAR-
Adjunct), p. 154-158, 2023, doi:
10.1109/I1SMAR-
Adjunct60411.2023.00039

Mikotaj tysakowski, Kamil
Zywanowski, Adam Banaszczyk,
Michat R. Nowicki, Piotr
Skrzypczyriski, Stawomir K. Tadeja,
“Real-Time Onboard Object
Detection for Augmented Reality:
Enhancing Head-Mounted Display
with YOLOv8”, |EEE International
Conference on Edge Computing and
Communications (EDGE), p. 364-
371, 2023, doi:
10.1109/EDGE60047.2023.00059

iman Esfandiyar, Krzysztof Cwian,
Michat R. Nowicki, Piotr
Skrzypczyriski, “GNSS-based driver
assistance for charging electric city
buses: implementation and lessons
learned from field testing”, Remote
Sensing, vol. 15, iss. 11, p. 2938-1-
2938-29, 2023, doi:
10.3390/rs15112938

4 | 100

sztuki
Najwazniejsze prace po habilitacji Cytowani
(artykuly/monografielrozdzialy) a Pkt.
{maks. 5) Scopus| GS
Jacek Karolczak, Anna
’ 0 1 200
Przybyiowska), Konrad Szewczyk, |

indeks
- Hirscha

Cyt. bez
wania | autocyt.

Cyto-

Scopus 18

934 821

Google Scholar {GS) 22

1358 |

I

- Bk



Liczba prac po habilitacji z listy MNiSW do 2018 r.

Autorskie | - |- | - | -] - |- - - -

wspstaut.| - |- | - | -[- |- ]| - - | -
Pkt. 80 |50/45|40|35/30| 25 |20 |15

Liczba prac po habilitacji z listy MNISW od 2018 r.

Autorskle | - - I - - - = -

Wspotaut.| 3 | - | 1 | - |1 ] - | 1
Pkt. | 2001401100 80 [ 70| 40 | 20

Wyktady konferencyjne/wystawy na zaproszenie po habilitacji:

L.p.

Tyiul wykt., nazwa i miejsce konferencjifwystawy, czas

il

Haptyczna lokalizacja Monte Carle dla robota
kroczgcego, Seminarium naukowe Komisji
informatyki i Automatyki oddziatu PAN w
Poznaniu, Szczecin, 26.04.2024

2

| Multi-Modal Mobile Robot Localization, ML in PL,
| 2023, 26-29.10.2023

3. Projekty badawcze, patenty,
wdrozenia, wzory uzytkowe

Projekty (np. UE, NCN, NCBIR, MNiSW...):

Nazwa projektu
| i Zrédto finansowania

Rola

Lata

PLN
tys.

“Nowatorski system
| lokalizacji wozkow
samojezdnych AGV z
wykorzystaniem
skanerow
laserowych 3D”,
NCBR
TANGO-V-
A/0036/2021-00

Kierownik
projektu

02.2022 -
01.2023
|

228

“Zaawansowany
system wsparcia
precyzyjnych
manewrdw dla
kierowcow
autobuséw miejskich
jednosegmentowych
i przegubowych”,
NCBR PQIR.04.01.02-
00-0081/17

Wykonawe¢
a

04.2018 -
06.2021

1910

“THING
subTerranean Haptic
INvestiGator”,

| H2020, nr proj.

| 780883

Wykonawc
a

01.2020 -
09.2021

1704
(376223€)

“Nowa metoda fuzji
danych ilosciowych i
jakosciowych
wykorzystujgca
optymalizacje grafu
ograniczen w

| problemie

| jednoczesnej
lokalizacji i budowy
mapy”, NCN
_PRELUDIUM,

Kierownik
projektu

01.2020 -
09.2021

88

2015/17/N/ST6/0122
8

“Opracowanie i
implementacja
nowych metod
lokalizacji, budowy
mapy oraz
planowania ruchu z
uzyciem czujnikéw
RGB-D w
zrobotyzowanych
systemach
elastycznej
produkcji”, NCBR
LIDER,
LIDER/33/0176/L-
8/16/NCBR/20

Wykonawe
a

01.2018 -
04.2018

1198

“Nowa metoda
jednoczesnej
samolokalizagji i
budowy mapy na
podstawie danych
RGB-D umotzliwiajgca

robota
autonomicznego w
ztozonym
$rodowisku”, NCN
OPUS,
2013/09/8/577/0158
3

precyzyjna nawigacje | Wykonawe

4

02.2014 - |
05.2016 |

381

“Projekt
autonomicznego
robota mobilnego do
zadan poszukiwania i
przynoszenia
przedmiotdw na
potrzeby
miedzynarodowego
konkursu Robots
Intellect”, MNiSW,
Generacja
Przysziosci', WS-

| 1282/HF/2013

Kierownik
projektu

07.2013 -
03.2016

88

“Nowe metody
wspomagania
nawigacji oséb
wykorzystujgce
zasoby urzadzen
mobilnych typu
tablet lub smartfon”,
MNiSW, DI2012
004142

Kierownik
projektu

09.2013 -
11.2014

145

Projekty we wspdlpracy z przemystem/instytucjami,
projekty architektoniczne, urbanistyczne lub osiggnigcia

w zakresie sztuki:

Nazwa Rola Lata
projektu/Sponsor/klient L
;z;ﬁr‘zgw‘:utonomii Ekspert [11.2023 -

i SLAM 07.2024
| tazika do

PLN
tys.

654
150000€)

|




Liczba prac po habilitac)i 2 listy MNiSW do 2018 1.

Autorskie | - ~1-1-1-1- - - -

Wspdlaut.| - |- - | -1 - | - - - -
Pkt 80 |50|/45|140]35/30| 25 | 20 | 15

Liczba prac po habilitacii z listy MNISW od 20159 1.

Autorskie | - B - - -

Wspdhaut. | 3 | - 1 - 1 ~ 1
Pkt 20011401100 80 | 70| 40 | 20

Wykiady konferencyjneiwystawy na zaproszenie po habilitacii:

L.p.

Tytuf wyki., nazwa i migjsce konferencjifwystawy, czas

1 | Haptyczna lokalizacja Mante Carlo dia robota
kroczgcego, Seminarium naukowe Komisi
Informatyki i Automatyki oddziatu PAN w
Poznaniu, Szczecin, 26.04.2024

2 | Multi-Modal Mobile Robot Localization, ML in PL,
2023, 26-29.10.2023

PRELUDIUM,
2015/17/N/5T6/0122
8

"Opracowanie
implementacja
nowych metod
lokalizacji, budowy
mapy oraz
planowania ruchu z
uZyclem czujnikdw
RGB-Dw
zrobatyzowanych
systemach
elastycznej
produkeji®, NCBR
LIDER,
LIDER/33/0176/1-8/1
6/NCBR/20

Wykonawca

01.2018 -
04.2018

1198

3. Projekiy badawcze, patenty,
widrozenla, wzory uzytkowe

Projekty (np. UE NCN

NCBIR, MNISW...1:

Nazwa projektu
i Zrodio finansowania

Rola

Lata

PLN
tys.

“Nowatorski system
lokalizacji wozkdw
samojezdnych AGV 2
wykorzystaniem
skaneréw laserowych
3D" NCBR
TANGO-V-A/0036/20
21-00

Kierownik
projektu

02.2022 -
01.2023

228

“Nowa metoda
Jednoczesne]
samolokalizacji i
budowy mapy na
podstawie danych
RGB-D
umozliwiajgca
precyzyjng nawigacje
robota
autonomicznego w
zioZzonym
Srodowisku”, NCN
OPUS,
2013/09/B/ST7/0158
3

Wykonawea

02.2014 -
05.2016

381

“Zaawansowany
system wsparcia
precyzyjnych
manewrdw dia
kierowcow
autobusdw miejskich
jednosegmentowych
i przegubowych”,
NCBR
POIR.04.01.02-00-00
81/17

Wykonawcea

04.2018 -
06.2021

1910

“Projekt
autonomicznego
robota mobiinego do
zadaR poszukiwania i
przynoszenia
przedmiotdéw na
potrzeby
migdzynarodowego
konkursu Robots
Intellect”, MNISW,
Generacja
Przysziosci',
WS-1282/HF/2013

Kierownik
projektu

07.2013 -
03.2016

88

"THING
subTerranean Haptic
INvestiGator”,
H2020, nr proj.
780883

Wvykonawca

01.2020 -
05.2021

1704
(376223€)

“Nowa metoda fuzji
danych iloSciowych i
jakoSciowych
wykorzystujgca
optymalizacje grafu
pgraniczen w
problentie
jednoczeshej
lokalizacji i budowy
mapy”, NCN

Kierownik
projektu

01.2020 -
08.2021

88

“Nowe metody
wspomagania
nawigacji osob
wykorzystujgce
zasoby urzgdzen
mobiinych typu
tablet lub smartfon”,
MNISW, DI2012

004142

Kierownik
projektu

09.2013 -
11.2014

145

Projekty we wspdipracy 2 przemys!en‘tlinstytucj.an!i,
projekty architektoniczne, urbanistyczne lub osiggnigcia

w zakresie sztuki:

| Nazwa
projektu/Sponsor/klient

Raola

Lata

PLN
tys.




Gpracowanie
algorytmdw autonomii
fazika do przetestowania | Ekspert [11.2023-| 654
na ISS, Politechnika SLAM | D7.2024 [150000€)
Innowacje dla kp labs
$p.20.0.
Demonstrator
autonomiczne] 515
platformy transportowej Lider czesc dla
. 05.2023 -
dla Samsung Electronics | zespolu 09.2023 zespotu
Poland Manufacturing  |autonomii| ~ utonomii}
sp.z 0. 0. przez
Politechnike Innowacje
Projekt ARPresence dla  |Kierownik 1314
Meta Inc. zespotu |03.2023 - (300 tys $)
programis | 09.2023
tow
“Opracowanie systemu
awioniki poldadowej
wuelownrmkow‘ej ' Kierownik 02.2017 -
platformy latajgcej z zespolu 4650
N .| 12.2019
podsystemem nawigacji {autonomil
wizyjnej”, zlecenie w
ramach NCBR INNOLOT
PP inna firma
Patenty PL | EU+ |Inne| PL |EU+|Inne
us us

Otrzymane razem - - - . . "

Otrzymane po hab. - - - - - -

Wdroz./sprzedane
razem

Wdroz./sprzed. po
hab,

4. Staze naukowe lub przemysiowe
(miejsce i czas realizacii)

« 02.2025-cbecnie, InZynier do spraw autonomii na
poziomie Staff, Aerovect Inc., USA

Praca nad autonomig wdzka bagaZowego na

lotniskach w Atlancie i Frankfurcie,

= 10.2023-01.2025, Lider zespolu Jokalizacji,
Hydromea SA, Szwajcaria

Opracowanie systemu lokalizacji autonomicznego

pojazdu podwodnego

& 23-27.10.2023, Staz naukowy, University of Bonn,
Lab of Photogrammetry and Robotics, Benn,
Niemcy.

Wizyta naukowa w zespole prof. Cyrilla Stachnissa

e 11.2021-03.2023, Lider zespotu autonomii, COCO,
Los Angeles

Lider zespotu autonomii robotdw - dostawcow

ostatniej mili {ang. last-mile delivery)}

e (09-13.05.2022, Staz naukowy, Swiss Federal
Institute of Technology at Lausanne (EPFL),
Biorobuotics Laboratory (BioRob), Lozanna,
Szwajcaria, w ramach projektu TERRINET.

Opracowanie systemu percepcji do budawy mapy
wysoko$ci dla robotdw inspirowanych biologig w
grupie prof. Auke ljspeerta.

06.2017-10.2017, University of Zaragoza,
Saragossa, Hiszpania, w ramach NCN ETIUDA.

Opracowanie systemu SLAM opartego na cechach
{ORB-SLAM2) 2 wykorzystaniem blgdu
fotametrycznega pod opieka prof. Juana D, Tarddsa

07.2013 - 09.2013, Forschungszentrum Informatik
(FZi), Karlsruhe, Germany, w ramach programu
ERASMUS,

Projekt i implementacja nowego systemu reakeyjnego
(zachowan) dla robota kroczacego LAURON V
umozliwiajgcego pokonywanie stromych pochylosei.

5. Organizacja nauki
Petnione funkcje na Uczelni:

brak

Petnione funkcje poza Uczelnig:

2022, edytor sekcji specjainej “'Best Practice in
Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) w
MDPI Sensors wraz z prof. Giorgio Grisetti
(Sapienza University of Rome) oraz dr. Marco
Camurri (Free University of Bozen-Bolzano)

2023, redaktor (Associate Editor) na konferencji
2023 IEEE/RS) Internationa! Conference on
Intelligent Robots and Systems {IROS 2023}
09.05.2025, uczestnik panelu dyskusyjnego
“Research in Academia vs Industry”, Ghost Day
2025

Cztonek IEEE w latach 2018, 2020, 2022, 2023
Recenzent w uznanycﬁ czasopismach naukowych:
ACM Computing Surveys (IF: 14.324200 pkt MEiN),
\EEE Internet of Things Journal (IF: 9.936200 pkt
MEIN), Measurement (IF: 5.131200 pkt MEIN),
Automation in Construction (IF: 11.45140 pkt
MEiN), Journal of Cleaner Production (IF: 9.297140
pkt MEiN}, Neurocomputing (IF: 5.719140 pkt
MEiN), (EEE-ASME Transactions on Mechatronics
(IF: 5.303140 pkt MEIN), Robotics and Autonomous
Systems (IF: 4.67140 pkt MEiN} i innych

8. Oslggnlocla dydalktyczne

Tytuly wykladdw najwyZej ocenianych przez
studentow (wraz z ocenami uzyskanymi w minimum
dwach ostatnich ankietach studenckich oraz liczbami
studentéw biorgeych udziaf w ankiecie}):

Wykiad: Nowoczesne sensory w robotyce -
2023/2024: 4.98, 10 acen, 28%
2022/2023: 5.00, 9 oten, 25%
2021/2022: 4.91, 10 ocen, 37%
2020/2021: 5.0, 7 ocen, 23%

e Wpykiad: Robotics | -

2023/2024: 4.64, 6 ocen, 12%
2021/2022: 4.79, 13 ocen

» lab: Robotics | -

2023/2024: 4.33, 3 ocen, 25%



2022/2023: 4.93, 3 ocen, 25%
2021/2022: 4.73, 20 ocen, 48%
2020/2021: 4.77, 25 ocen, 36%
e Lab: Metody Sztucznej Inteligencji w Robotyce -

2023/2024: 4,93, 3 ocen, 13%

2022/2023: 4.87, 6 ocen, 18%
2021/2022: 4.92, 4 oceny, 11%
2020/2021: 4.81, 1 ocena, 3%

Nagroda Rektora za osiggnigcia dydaktyczne w roku
2022/2023 wraz 2 uzyskaniem wysokiej pozycji w
rankingu najlepiej ocenianych nauczycieli
akademickich.

Liczba wypromowanych dyplomantéw
{inz./mgr, przed i po habilitacji):
- Prace inzynierskie: przed hab.: 7 prac (15
osdb), po hab: 2 prace (5 osob)
- Prace magisterskie: przed hab.: 8 prac (11
osdb}, po hab.: 5 prac (7 oséb)

fnne:

2023, Nagroda im. Witolda Lipskiego dia
wyrdZniajgcego sie mlodego naukowca w kategorii
zastosowaf) informatyki

2022, Stypendium dla wybitnych miodych
naukowcéw, Ministerstwo Nauki i Szkolnictwa
WyZszego

2021, FNP START dla 100 najlepszych miodych
naukowcow

2018, Nagroda za najlepsza rozprawe doktorskg w
kategorii sztucznej inteligencii, PSS

2019, Nagroda dla miodych badaczy, Miasto
Poznari

2019, Nagroda 2a wyrdZniajacg si€ rozprawe
doktorskg, Miasto Poznan

Nagroda rektora za wybitne osiggni€cia naukowe w
roku 2019 (zespolowa Il stopnia)

Nagroda rektora za osiggnigcia naukowe za lata
2023/2024, 2022/2023, 2021/ 2022, 2020/2021,
2018/2019, 2017/2018, 2016/2017, 2015/2016,
2014/2015,






Wyciag
z protokoiu RWARIE nr 04/2024-2028 posiedzenia Rady Wpydziatu Automatyki,
Robotyki i Elektrotechniki PP w dniu 17 czerwca 2025 r.

Zaopiniowanie wniosku dr. hab. inz. Michata Nowickiego z Instytutu Robotyki i Inteli-
gencjl Maszynowej o awansowanie na stanowisko profesora uczelni w grupie pra-
cownikéw badawczo-dydaktycznych w wymiarze % etatu,

Dziekan prof. dr hab. inz. Wojciech Szelag odczytat wniosekdr. hab. inz. Michata No-
wickiego z prosbg o awansowanie na stanowisko profesora uczelni w Politechnice
Poznanskiej, w grupie pracownikéw badawczo-dydaktycznych w wymiarze % etatu
i poinformowat, 2e materiaty (w tym arkusz) zostaly przestane wraz z zaproszeniem na
posiedzenie Rady Wydziatu.

Dziekan otworzyt dyskusje w tej sprawie.

Jako pierwszy glos zabrat prof. dr hab. inz. Piotr Skrzypczyrski — cztonek Senackiej
Komisji ds. Awanséw Nauczycieli Akademickich, ktory popart wniosek, podkreslajac znacza-
ce osiggniecia naukowe, bardzo wysokie wskazniki bibliometryczne, duzg ilo$é cytowan,
projektdw oraz wysokie wyniki w ankietach studenckich. Zwrdcit uwage, na niewielki doro-
bek organizacyjny wynikajgcy z wymiaru etatu (1/2 etatu).

Nastepnie glos zabrat dr hab. inz. Rafat Wojciechowski, prof. PP ktdry wyrazit watpli-
wosé dotyczacg dat uzyskania dorobku naukowego Kandydata (po uzyskaniu stopnia dokto-
ra habilitowanego) wykazanych we wniosku o zatrudnienie na stanowisko profesora.

W odpowiedzi glos zabrat prof. dr hab. inz. Piotr Skrzypczynski, ktéry poinformowat
zebranych, ze Senacka Komisja ds. Awanséw Nauczycieli Akademickich przyjeta wyktadnig,
Ze pod uwage brany jest dorobek kandydata od momentu zlozenia wniosku o wszczgcie
postepowania habilitacyjnego. Dodal, ze wniosek bedzie szczegétowo analizowany pod
wzgledem formalnym i merytorycznym na posiedzeniu Komisji.

Wobec braku dalszych gloséw w dyskusji Dziekan postawit wniosek w sprawie
zaopiniowania wniosku dr. hab. inz. Michata Nowickiego o awansowanie na stanowisko
profesora uczelni w grupie pracownikéw badawczo-dydaktycznych w wymiarze ¥ etatu i za-

prosit cztonkow Rady do glosowania.

Wyniki glosowania:

1. Liczba uprawnionych .......... 67
2. Liczba obecnych .............. 45
3. Glosow pozytywnych ......... 29
4. Glosdw negatywnych .......... 1

5. Wstrzymujacych sig ............ 15



Rada Wydzialu Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki na posiedzeniu w dniu
17.06.2025 r. pozytywnie zaopiniowata wniosek dr. hab. inz. Michata Nowickiego z Instytutu
Robotyki i Inteligencji Maszynowej o awansowanie na stanowisko profesora uczelni w grupie
pracownikéw badawczo-dydaktycznych w wymiarze % etatu.

Za zgodnos¢ z protokotem:

DZIFKAN

i

FARVE ¢ ajcylrk g E.‘



