Autoreferat

1. Imie i nazwisko: J6zef Duda

2. Posiadane dyplomy, stopnie naukowe:

16 marca 1981 - magister inzynier elektronik, specjalno$é automatyka, Akademia Gérniczo-

Hutnicza w Krakowie, Wydziat Elektrotechniki, Automatyki i Elektroniki

17 kwietnia 1986 - stopiei naukowy doktora nauk technicznych w dyscyplinie:
automatyka i robotyka, nadany Uchwala Rady Wydziatu Elektrotechniki, Automatyki i
Elektroniki, Akademia Gérniczo-Hutnicza w Krakowie. Tytut rozprawy: Optymalizacja
parametryczna w ukladach z opdznieniem.

3. Informacje o dotychczasowym zatrudnieniu (w tym przede wszystkim w

jednostkach naukowych)

1.09.2008 - obecnie Akademia Goérniczo-Hutnicza w Krakowie, Wydzial Elektrotechniki,
Automatyki, Informatyki i Inzynierii Biomedycznej, Katedra

Automatyki i Inzynierii Biomedycznej, stanowisko: adiunkt

1.10.2007 - 30.06.2008 Pafistwowa Wyzsza Szkola Zawodowa w Tarnowie, Instytut

Politechniczny, stanowisko: starszy wyktadowca, % etatu
18.09.1992 - 1.12.2006 Urzad Miasta i Gminy w Wieliczce, stanowisko: burmistrz
1.02.1986 - 30.09.1993 Wyzsza Szkota Pedagogiczna w Krakowie, Instytut Techniki,

stanowisko: asystent, starszy asystent, adiunkt

4. Wskazanie osiagniecia wynikajacego z art. 16 ust. 2 ustawy z dnia 14
marca 2003 r. o stopniach naukowych i tytule naukowym oraz o stopniach i

tytule w zakresie sztuki (Dz. U. nr 65, poz. 595 ze zm.):
a) Tytut osiggniecia naukowego: The Lyapunov functionals for time delay systems

b) Jako osiagnigcie naukowe wskazuje monografie:



J. Duda “The Lyapunov functionals for time delay systems”, AGH University of Science and
Technology Press, Series: Dissertations, monographs 319, 2017, ISSN 0867-6631, ISBN
978-83-7464-899-8

Recenzentami wydawniczymi sa:
Prof. dr hab. inz. Wojciech Mitkowski, Akademia Gérniczo-Hutnicza w Krakowie
Prof. dr hab. inz. Andrzej Polanski, Politechnika Slaska w Gliwicach

W monografii przedstawitem wyniki moich badan naukowych nad konstrukcja funkcjonatéw
Lapunowa dla ukiadéw z opéznieniem i ich zastosowaniem w problemie optymalizacji

parametryczne;j.

¢) Oméwienie celu naukowego ww. pracy i osiggnietych wynikéw wraz z oméwieniem ich
ewentualnego wykorzystania.

Funkcjonaty Lapunowa dla ukladéw z opéznieniem sa wykorzystywane do badania
stabilno$ci ukladéw regulacji, do wyznaczania wartosci granicznego opdznienia, do
wyznaczania wykifadniczych estymat rozwigzan. Kwadratowe funkcjonaty Lapunowa moga
by¢ réwniez stosowane do wyznaczania warto$ci kwadratowego wskaznika jakosci w
procesie optymalizacji parametrycznej. Warto$¢ wskaznika catka z kwadratu bledu jest réwna
wartosci funkcjonatu Lapunowa dla funkcji poczatkowej ukladu z opbéznieniem. Do
wyznaczenia tej wartosci konieczna jest znajomos¢ wspélczynnikéw funkcjonatu. Po raz
pierwszy postaé funkcjonatu Lapunowa dla ukladu z jednym op6Znieniem zostala
zaproponowana przez Repina w 1965 roku w pracy “Quadratic Lyapunov functionals for
systems with delay”, Prikladnaya Matematika i Mekhanika, 29, 564-566. W pracy tej zostata
réwniez przedstawiona metoda wyznaczenia wspélczynnikéw tego funkcjonatu. Procedura
wyznaczenia funkcjonatu Lapunowa zaproponowana przez Repina jest nastepujaca. Na
poczatku zaklada si¢ posta¢ funkcjonalu Lapunowa o nieznanych wspéiczynnikach.
Nastgpnie jest obliczana jego pochodna po czasie wzdhuz trajektorii uktadu z opdznieniem i
przyrownywana do ujemnie okreslonej formy kwadratowej stanu chwilowego ukfadu.
Otrzymuje si¢ w ten spos6b ukfad réwnah rézniczkowych i algebraicznych ze wzgledu na
wspotezynniki funkcjonatu Lapunowa. Rozwiazujac ten uklad réwnah otrzymujemy formuty
analityczne na wspoétczynniki funkcjonatu. Tak wyznaczony funkcjonat posiada t¢ wlasnosé,
ze jego pochodna po czasie liczona wzdtuz trajektorii ukladu z opoznieniem jest ujemnie
okreslona.

W monografii rozwingtem metodg zaproponowang przez Repina dla réznych typéw uktadow

z opoznieniem. W Rozdziale 2 sa rozwazane systemy z op6znieniem skupionym, roztozonym



i zmiennym w czasie. Metoda Repina zostata zastosowana dla uktadu z jednym opéznieniem
(Rozdziat 2.2), dla uktadu z dwoma opdznieniami (Rozdziat 2.3), dla uktadu z opéZnieniem
skupionym i roztozonym (Rozdziat 2.4), dla ukladu z op6Znieniem skupionym zmiennym w
czasie (Rozdzial 2.5). Zostaly zaprezentowane przyklady zastosowania funkcjonaléw
Lapunowa do obliczania wartosci wskaznika jako$ci w problemie optymalizacji
parametrycznej dla ukladéow regulacji z obiektem liniowym z opdznieniem z regulatorem
proporcjonalnym i catkujacym. W Rozdziale 3 sg rozwazane uktady neutralne. Metoda
Repina zostala zastosowana do ukladu neutralnego z op6znieniem skupionym (Rozdziat 3.2),
do ukiadu neutralnego z op6znieniem skupionym i roztozonym (Rozdziat 3.3) i do ukladu
neutralnego z opoéznieniem skupionym zmiennym w czasie (Rozdzial 3.4). W Rozdziale 3
zostaly rowniez przedstawione przyklady zastosowania funkcjonatu Lapunowa do obliczenia
warto$ci kwadratowego wskaznika jakosci w problemie optymalizacji parametrycznej dla
ukladu regulacji z regulatorem proporcjonalno-rézniczkujacym z obiektem liniowym z
opdznieniem statym i zmiennym w czasie.

Oryginalnym osiagnieciem autora monografii jest wyznaczenie funkcjonatéw Lapunowa
metodg Repina dla ukladow liniowych z dwoma opdznieniami, dla uktadéw liniowych z
opdznieniem skupionym i roztozonym, dla uktadéw liniowych z opéznieniem zmiennym w
czasie, dla liniowych ukladow neutralnych z op6znieniem skupionym i roztozonym oraz dla
liniowych uktadéw neutralnych z opdznieniem zmiennym w czasie.

Jest wiele prac dotyczacych wyznaczania funkcjonatéw Lapunowa dla ukladéow z
opdznieniem za pomoca macierzy Lapunowa. Metoda ta w ostatnich latach jest bardzo
popularna. Procedura wyznaczenia funkcjonalu Lapunowa za pomoca tej metody jest
nastgpujgca. Zaklada sig, ze pochodna po czasie funkcjonatu Lapunowa jest dana w postaci
ujemnie okreslonej formy kwadratowej stanu chwilowego uktadu z opéZnieniem. Wartosé
stanu chwilowego, bedacego rozwigzaniem problemu poczatkowego dla ukladu =z
opodznieniem, jest wyrazana poprzez macierz fundamentalng dla ukfadu z opéznieniem. Stan
chwilowy wyrazony za pomoca macierzy fundamentalnej podstawia si¢ do ujemnie
okreslonej formy kwadratowej, ktdra jest rowna pochodnej funkcjonatu po czasie. Nastepnie
jest obliczana catka od zera do nieskonczonosci z tej formy kwadratowej. Wartos¢ tej catki
jest réwna wartodci funkcjonatu Lapunowa dla stanu ukladu z opdznieniem. Po
wprowadzeniu definicji macierzy Lapunowa, wyznaczony wczesniej funkcjonal Lapunowa
zostaje wyrazony poprzez macierz Lapunowa. Macierz Lapunowa spelnia trzy wlasnosci,
wlasno$¢ dynamiczng, wlasno$é symetrii i wlasnosé algebraiczng. Te wlasno$ci umozliwiajg

wyznaczenie macierzy Lapunowa dla zadanego ukladu z opdznieniem. W monografii



wykorzystano funkcjonaly Lapunowa uzyskane z zastosowaniem macierzy Lapunowa w
problemach optymalizacji parametrycznej dla ukladéw z jednym i dwoma opdznieniami
skupionymi (Rozdziat 4) oraz dla ukladéw neutralnych z jednym i z dwoma opéznieniami
skupionymi (Rozdzial 5). W monografii przedstawiono réwniez przyktady zastosowania
funkcjonatéw Lapunowa, okreslonych za pomoca macierzy Lapunowa, do obliczenia wartosci
kwadratowego wskaznika jako$ci w procesie optymalizacji parametrycznej uktadéw regulacji
z obiektem liniowym z jednym opéznieniem i z regulatorami typu P, PL, PD oraz dla obiektu
liniowego z dwoma opéznieniami z regulatorem typu P jak réwniez dla obiektu neutralnego z
dwoma opé6Znieniami i z regulatorem typu P.

Oryginalnym osiggnigciem autora monografii jest zastosowanie funkcjonatéw Lapunowa,
okreslonych za pomoca macierzy Lapunowa w procesie optymalizacji parametrycznej dla
ukiadéw z op6znieniem oraz przeprowadzenie procesu optymalizacji parametrycznej dla
ukladéw regulacji z obiektem z jednym i dwoma opéznieniami oraz z regulatorami typu P, PI
oraz PD.

Wyniki uzyskane w monografii moga byé zastosowane w procesie optymalizacji
parametrycznej szerokiej klasy ukladéw z opdzZnieniem dla wskaznika jakodci calka =z
kwadratu biedu oraz do wyznaczania obszaréw stabilnosci ukladéw z opo6znieniem jako

funkcji parametréw obiektu.
3. Omowienie pozostalych osiggnie¢ naukowo — badawczych:

5.1 Nagrody po uzyskaniu stopnia doktora:

Indywidualna Nagroda Rektora AGH za osiagniecia naukowe I stopnia w 2014 roku
Indywidualna Nagroda Rektora AGH za osiagniecia naukowe III stopnia w 2012 roku
Indywidualna Nagroda Rektora AGH za osiagniecia naukowe III stopnia w 2011 roku

3.2 Recenzowanie artykuléw do czasopism naukowych po uzyskaniu stopnia doktora

1. Control and Cybernetics (IF 0,300), data wystania recenzji 15.06.2011

2. Mathematics and Computers in Simulation (MATCOM) (IF 1,124), data wystania
recenzji 25.03.2012

3. Mathematics and Computers in Simulation (MATCOM) (IF 1,124), data wystania
recenzji 27.03.2012



4. Mathematics and Computers in Simulation (MATCOM) (IF 1,124), data wystania
recenzji 19.03.2013

5. Applied Mathematics and Computation (AMC) (IF 1,551), data wyslania recenzji
8.04.2013

6. International Journal of Applied Mathematics and Computer Science (AMCS) (IF
1,230), data wystania recenzji 23.08.2013

7. Asian Journal of Control (AJC) (IF 1,556), data wystania recenzji 14.08.2014

8. A Journal of IFAC Automatica (IF 3,635), data wystania recenzji 22.11.2016

9. Polish Control Conference 2017/ Krajowa Konferencja Automatyki 2017, data
wyslania recenzji 19.01.2017

6.Wykaz publikacji
6.1 Publikacje po uzyskaniu stopnia doktora

Monografia
J. Duda, The Lyapunov functionals for time delay systems, AGH University of Science
and Technology Press, Series: Dissertations, monographs 319, 2017, ISSN 0867-6631,
ISBN 978-83-7464-899-8

Artykuly opublikowane w czasopismach znajdujacych sie w bazie Journal Citation

Reports (JRC):

1. J. Duda, Lyapunov matrices approach to the parametric optimization of a neutral
system with two delays. Mathematics and Computers in Simulation, w druku, DOI:
10.1016/j.matcom.2016.10.009, Impact factor: 1,124

2. J. Duda, Lyapunov matrices approach to the parametric optimization of a system with
two delays. Archives of Control Sciences, 2016, Vol. 26, No. 3, pp. 281-295. DOLI:
10.1515/acsc-2016-0020

3. I. Duda, Lyapunov matrices approach to the parametric optimization of a neutral
system. Archives of Control Sciences, 2016, Vol. 26, No. 1, pp- 81-93.
DOI: 10.1515/acsc-2016-0005

4. J. Duda, A Lyapunov functional for a neutral system with a distributed time delay.
Mathematics and Computers in Simulation, 2016, Vol. 119, pp. 171-181.
DOI: 10.1016/j.matcom.2015.08.001, Impact factor: 1,124



hd

J. Duda, Lyapunov matrices approach to the parametric optimization of time-delay

systems. Archives of Control Sciences, 2015, Vol. 25, No. 3, pp. 279-288.

DOI: 10.1515/acsc-2015-0018

6. J. Duda, A Lyapunov functional for a neutral system with a time-varying delay.
Bulletin of The Polish Academy of Sciences Technical Sciences, 2013, Vol. 61, No. 4,
pp- 911-918, DOI: 10.2478/bpasts-2013-0098, Impact factor: 1,000

7. J. Duda, A Lyapunow functional for a system with a time-varying delay. International
Journal of Applied Mathematics and Computer Science, 2012, Vol. 22 No. 2, pp. 327-
337, DOI: 10.2478/v10006-012-0024-7, Impact factor: 1,008

8. J. Duda, Lyapunov functional for a linear system with both lumped and distributed
delay. Control & Cybernetics, 2011, Vol. 40, No. 1, s. 73-90, Impact factor: 0,300

9. J. Duda, Lyapunov functional for a system with k-non-commensurate neutral time
delays. Control & Cybernetics, 2010, Vol. 39, No. 4, s. 1173-1184, Impact factor:
0,300

10.J. Duda, Lyapunov functional for a linear system with two delays. Control &

Cybernetics, 2010, Vol. 39, No. 3, s. 797-809, Impact factor: 0,300

Publikacje naukowe w czasopismach innych niz znajdujace si¢ w bazie Journal Citation

Reports (JRC):

1. J. Duda, Parametric optimization of a neutral system with two delays and PD-
controller. Archives of Control Sciences, 2013 Vol. 23, No. 2, s. 131-143,
DOI: 10.2478/acsc-2013-0008

2. J. Duda, Funkcjonaly Lapunowa dla ukladéw z opéznieniem. PAR Pomiary
Automatyka Robotyka, 2011 Vol. 15, No. 12, s. 64—65.

3. J. Duda, Parametric optimization of neutral linear system with two delays with P-
controller. Archives of Control Sciences, 2011 Vol.21, No.4, s.363-372,
DOI: 10.2478/v10170-011-0002-6

4. J. Duda, Lyapunov functional for a linear system with two delays both retarded and
neutral type. Archives of Control Sciences, 2010, Vol. 20(LVI), No. 1, s. 89-98, DOI:
10.2478/v10170-010-0006-7

5. J. Duda, Problem optymalizacji parametrycznej dla ukladu regulacji statowartosciowej
predkosci katowej silnika obcowzbudnego pradu statego. Zeszyty Naukowe AGH
Automatyka, 1989, No.44, s, 157-173.



6. J. Duda, Zadanie optymalizacji parametrycznej przy kwadratowym wskazniku
jakosei dla uktadu regulacji z regulatorem calkujacym i obiektem z opdznieniem.
Zeszyty Naukowe AGH Automatyka, 1989, No.44, s. 143-156.

7. J. Duda, Problem optymalizacji parametrycznej przy kwadratowym wskazniku jakosci
dla obiektu liniowego z opéZnieniem w wielkosci wejéciowej. Zeszyty Naukowe AGH
Automatyka, 1989, No.44, s. 133-142.
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6.2 Wygloszenie referatbw na miedzynarodowych i krajowych konferencjach

tematycznych:

1. J. Duda, Lyapunov Matrices Approach to the Parametric Optimization of a Time
Delay System with a PI Controller. Proceedings of the 2016, 21% International
Conference on Methods and Models in Automation and Robotics (MMAR 2016),
Migdzyzdroje, Amber Baltic Hotel, Poland, August 29 — September 1, 2016, IEEE
Conference Publications, pp. 1206-1210, DOI: 10.1109/MMAR.2016.7575310

2. J. Duda, Lyapunov matrices approach to the parametric optimization of a time delay
system with a PD Controller. Proceedings of the 2016, 17th International Carpathian
Control Conference (ICCC 2016), High Tatras, Tatranska Lomnica, Grandhotel Praha,
Slovak Republic, May 29 - June 1, 2016, IEEE Conference Publications, pp. 172-177,
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Ksigzka:
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6.3 Statystyki bibliometryczne
Statystyki dotyczg publikacji po uzyskaniu stopnia doktora

Laczny impact factor: 5,156

Liczba cytowan wg Web of Science: 30
Indeks 2 wg Web of Science: 4

Liczba cytowan wg Google Scholar: 102
Index h wg Google Scholar: 6

Liczba cytowan wg Scopus: 58

Index h wg Scopus: 5

Suma punktéw wg MNiSzW: 246

7.Dorobek dydaktyczny i popularyzatorski oraz informacja o wspolpracy

mig¢dzynarodowej habilitanta po uzyskaniu stopnia doktora

7.1  Uczestnictwo w  programach europejskich oraz innych programach

mi¢dzynarodowych i krajowych

1. W dniach 22-26 kwietnia 2013 wyglositem wyklady na Uniwersytecie im. Tomasza
Bata w Zlinie w Czechach w ramach Programu Lifelong Learning Programme

Erasmus Teaching Staff Mobility.

2. W dniach 1 pazdziernik 1997 - 15 czerwca 1998 bylem shuchaczem studiéw
podyplomowych w zakresie Restrukturyzacji Zarzadzania Gming na Rzecz Trwatego
Rozwoju Regionu, zorganizowanych przez Uniwersytet Minnesota ze Stanéw

Zjednoczonych Ameryki oraz Uniwersytet Slaski.

3. W dniach 3 pazdziernika 1995 - 8 wrzesnia 1995 uczestniczylem w Polsko-
Austriackim Studium Zarzgdzania, zorganizowanym przez Ministerstwo Przemystu i

Handlu oraz Austriacks Izbe Gospodarcza.

4. W dniach 15 stycznia 1993 - 1 lipca 1993 bylem uczestnikiem cyklu warsztatéw
zatytulowanych: Organizacja Samorzadu Terytorialnego, zorganizowanych przez

Uniwersytet Lille 1 z Francji.



5. W dniach 29 stycznia - 16 lutego 1990 uczestniczylem w Second College on
Variational Problems in Analysis w Triescie we Wioszech, zorganizowanym przez

Migdzynarodowe Centrum Fizyki Teoretycznej z Triestu.

7.2 Prace dyplomowe
Wypromowanie
pracy magisterskiej:
Optymalizacja parametryczna dla uktadu regulacji z opéznieniem z regulatorem PI
prac inzynierskich:

1. Sterowanie wieza chtodniczg za pomocg sterownika PLC

2. Zadanie optymalizacji parametrycznej przy kwadratowym wskazniku jakosci dla
ukladu regulacji z regulatorem catkujacym i obiektem z op6Znieniem

3. Dobdr nastaw regulatora PD dla obiektu inercyjnego z opéznieniem minimalizujacego
catke z kwadratu btedu

4. Dobér wzmocnienia regulatora proporcjonalnego dla obiektu inercyjnego z
op6znieniem minimalizujacego catke z kwadratu btedu

5. Optymalizacja parametryczna

6. Modele matematyczne dla uktadéw z opéznieniem

7. Sterowanie urzadzeniami w inteligentnym budynku

8

. Sterowanie piecem do obrébki cieplnej w procesie starzenia profili aluminiowych
9. Nadazny system fotowoltaiczny sterowany mikrokontrolerem

10.Dob6r  wzmocnienia regulatora proporcjonalnego dla obiektu inercyjnego z
op6znieniem minimalizujacego catke z kwadratu bledu
11. Sterowanie budynkiem inteligentnym

oraz prac licencjackich:

Analiza zrodet finansowania dziatania gmin w Polsce na przykladzie Gminy Bochnia
Znaczenie gminy jako jednostki samorzadu terytorialnego

Funkcjonowanie pomocy spotecznej w Gminie Krakow

Powiat jako jedna z trzech jednostek samorzadu terytorialnego

Struktura organizacyjna samorzadu terytorialnego

Gmina jako podstawowa jednostka samorzadu terytorialnego

A - L S

Rozwoj gminy w latach 2007-2010 na przyktadzie Gminy Limanowa



8. Publiczny osrodek adopcyjno-opiekuficzy w Krakowie — organizacja i funkcjonowanie
Jednostki organizacyjnej samorzadu powiatowego

9. Pomoc socjalna w Gminie Dukla (1999-2006)

10. Referendum lokalne jako narzedzie demokracji bezposredniej

11. Wykorzystanie funduszy unijnych na finansowanie zadan gminy (na przykladzie
Gminy Babice)

12. Wsparcie finansowe realizacji strategicznych planéw gminy ze $rodkéw Unii
Europejskiej na przyktadzie Gminy Skarzysko-Kamienna

13. Jednostki organizacyjne gminy

14. Miejski osrodek pomocy spoteczne;j jako jednostka stuzgca rozwigzywaniu probleméw
spotecznych mieszkancow Krakowa

15. Inwestycje komunalne w Gminie Lapanéw na przestrzeni 2007-2010

16. Funkcjonowanie budzetu w gminie na przykladzie Gminy Olkusz

17. Budzet gminy na przyktadzie Gminy Stopnice

7.3 Recenzje prac dyplomowych
Recenzje prac magisterskich:

1. Uniwersalny system konfiguracji modelu statycznego instalacji technologicznej

2. Zaawansowany algorytm sterowania adaptacyjnego
Recenzje prac inzynierskich:

Model ukladu sterujgcego praca wycieraczek i spryskiwaczy szyb samochodowych
Model uktadu sterowania o§wietleniem w inteligentnych budynkach

Model sterownika dla systemu elektronicznego wspomagania parkowania

BN -

Adaptacyjny sterownik mechanicznego ukfadu oscylacyjnego ze zmiennymi

parametrami

7.4 Prowadzone przedmioty
Akademia Gérniczo-Hutnicza (2008 — obecnie)

Metody optymalizacji, wyktad
Metody sterowania
Modelowanie systeméw dynamicznych

Podstawy automatyki



Sterowniki logiczne i funkcyjne
Seminarium inzynierskie

Panstwowa Wyzsza Szkola Zawodowa w Tarnowie (2007-2008)
Informatyka

Wyisza Szkola Pedagogiczna w Krakowie (1986-1993)

Logika, wyktad
Elektrotechnika, wyktad
Elektronika
Automatyka

Krakowska Akademia im. Frycza Modrzewskiego w Krakowie (2007-2014)

Wykorzystujac swoje wieloletnie dos§wiadczenie zawodowe, w ramach umowy o dzieto

prowadzitem zaj¢cia na kierunkach administracja i zarzgdzanie z przedmiotow:

Kierownictwo w administracji, wyklad
Strategia rozwoju gminy, wyktad
Ustrdj samorzadu terytorialnego
Badania operacyjne

Prowadzilem réwniez seminarium licencjackie.

7.5 Popularyzacja nauki

20 kwietnia 2010 r. wyglositem wyktad pt. Robotyka i automatyka w ramach

Uniwersytetu Trzeciego Wieku w Niepotomicach.

3 marca 2015 r. wyglositem odczyt pt. Zastosowanie funkcjonaléw Lapunowa w
zadaniach optymalizacji parametrycznej ukladéw z opdznieniem, na Seminarium

Zastosowan Matematyki Oddzialu w Krakowie Polskiego Towarzystwa Matematycznego.

8. Dzialalno$¢ organizacyjna po osiggnieciu stopnia doktora

Coroczna praca w Komisji ds. Egzaminu Dyplomowego. Przeprowadzanie egzaminu
kierunkowego i uczestniczenie w obronach inzynierskich na kierunku Automatyka i
Robotyka.

Praca w Wydzialowej Komisji Rekrutacyjnej na kierunku Automatyka i Robotyka.

Praca w Wydzialowej Komisji Wyborczej wladz uczelni.



9.Dodatkowe informacje

Ukonczylem nastgpujace kursy i szkolenia, aby rozwinaé moje kompetencje osobiste i
zawodowe:

2013 - Kurs e-Learningu, zorganizowany przez Centrum e-Learningu Akademii Gérniczo-
Hutniczej w Krakowie

1999 - Negocjacje i techniki kierowania zespotem, Studium podyplomowe zorganizowane
przez Instytut Nauk Spotecznych Akademii Gorniczo-Hutniczej w Krakowie

1986 - Studium Doskonalenia Pedagogicznego dla Nauczycieli Akademickich,
zorganizowane przez Wyzsza Szkote Pedagogiczng w Krakowie.

W latach 1986 — 1990 uczestniczylem w wyktadach dla studentéw matematyki w Wyzszej
Szkole Pedagogicznej w Krakowie. W tym czasie ukoficzytem kurs teorii mnogosci, trzy
letni kurs analizy matematycznej oraz kurs topologii. Od roku 2014 uczestnicze w
wykladach na Wydziale Matematyki Stosowanej Akademii Goérniczo-Hutniczej w
Krakowie. Do dnia dzisiejszego ukonczylem kurs analizy funkcjonalnej, rachunku
wariacyjnego, teorii spektralnej operatoréw rézniczkowych liniowych, teorii dystrybucii,
rownan rozniczkowych czastkowych, réwnan fizyki matematycznej. W przysztodci
zamierzam uczestniczy¢ w kolejnych wyktadach z matematyki, aby poglebi¢ moja wiedze

matematyczng i zastosowac ja w moich badaniach naukowych.
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