CEZARY ZIELINSKI

Cezary Zielinski urodzit sie 24 wrzesnia 1957
roku w Warszawie, gdzie tez ukoriczyt Tech-
nikum Elektroniczne w Zespole Szkét Elektro-
nicznych w 1977 roku. W tym samym roku
rozpoczat studia na Wydziale Elektroniki Poli-
techniki Warszawskiej, ktére ukoriczyt z wy-
réznieniem, uzyskujac w 1982 roku tytut ma-
gistra inzyniera elektronika o specjalnosci Au-
tomatyka. Nastepnie zostat przyjety na studia
doktoranckie na kierunku Automatyka i Infor-
matyka prowadzone na tym samym wydziale.
Od 1985 roku jest zatrudniony w Instytucie
Automatyki Politechniki Warszawskiej kolejno
jako: asystent, adiunkt a obecnie profesor nad-
zwyczajny. W 1988 roku na Wydziale Elektro-
niki Politechniki Warszawskiej obronit z wyréz-
nieniem prace doktorska Klasyfikacja i metody
definiowania jezykéw programowania robo-
tow: zastosowanie do sformufowania jezyka
Zzorientowanego na przemieszczanie obiektow.
Stopien naukowy doktora habilitowanego uzys-
kat w 1996 roku na Wydziale Elektroniki i Tech-
nik Informacyjnych Politechniki Warszawskiej
za rozprawe Metody programowania robotéw.

Dzigki stypendium uzyskanemu od British
Council Cezary Zieliriski prowadzit przez trzy
miesigce 1990 roku badania nad programowa-
niem robotéw w Loughborough University of
Technology, Mechanical Engineering Depart-
ment, w Wielkiej Brytani. W 1992 roku uzys-
kat indywidualny grant badawczy Science and
Engineering Research Council, ktéry umozliwit
mu kontynuowanie pracy nad programowa-
niem robotéw w tym samym miejscu przez ko-
lejnych szes¢ miesiecy. W 1994 roku przeszedt
miesieczne szkolenie z zakresu zarzadzania
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projektami badawczymi w Eidgenossiche Ma-
terialprufungs- und Forschunganstalt, w Duben-
dorfie koto Zurychu w Szwajcarii. W latach
1994-1999 byt sekretarzem Programu Auto-
matyki, Technik Informacyjnych i Automaty-
zacji prowadzonego przez Politechnike War-
szawska. Ponadto kierowat pracami miedzywy-
dziatowego zespotu robotyki w ramach tego
programu. Zespot ten zajmowat sie miedzy in-
nymi: konstrukcja dwdéch robotéw prototypo-
wych, ich sterownikéw oraz sterownikéw sys-
temow wielorobotowych, konstrukcja i wyko-
rzystaniem czujnikéw do sterowania robotami
oraz kalibracja manipulatoréw. Od 1996 roku
kieruje pracami Zespotu Robotyki w Instytucie
Automatyki i Informatyki Stosowanej Politech-
niki Warszawskiej. Byt kierownikiem oraz pet-
nit role gtéwnego wykonawcy w kilku grantach
Komitetu Badari Naukowych. W latach 1999-
—2001 byt zatrudniony na stanowisku senior
fellow w Nanyang Technological University
w Singapurze, gdzie wyktadat oraz prowadzit
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badania w zakresie robotyki. Byt reprezentan-
tem Polski w sieci doskonatosci 5. i 6. Pro-
gramu Ramowego Komisji Unii Europejskiej
— EURON /Il (European Robotics Network).
W latach 2003-2007 byt cztonkiem Komitetu
Prognoz Polska 2000 Plus przy prezydium Pol-
skiej Akademii Nauk. Ponadto w latach 2002-
—2005 sprawowat funkcje prodziekana ds. na-
uki i wspotpracy miedzynarodowej, w latach
2005-2008 byt zastepca dyrektora Instytutu
Automatyki i Informatyki Stosowanej ds. nau-
kowych, a od 2008 roku petni funkcje dyrekto-
ra tego instytutu. Od 2007 roku jest cztonkiem
i sekretarzem Komitetu Automatyki i Robotyki
Polskiej Akademii Nauk. Od 2008 roku wspét-
pracuje z Przemystowym Instytutem Automa-
tyki i Pomiaréw.

Zainteresowania badawcze Cezarego Zie-
linskiego koncentrowaty sie na zagadnieniach
zwiazanych z programowaniem i sterowaniem
robotéw. Zajmowat sie: kinematyka robotéw,
strukturami ich uktadéw sterowania, wykorzy-
staniem réznorodnych czujnikéw do sterowa-
nia ich ruchem, systemami wielorobotowymi,
sterowaniem behawioralnym, jezykami progra-
mowania robotéw oraz metodami kompilacji.
Zdefiniowat i zaimplementowat specjalizowa-

ny jezyk programowania robotéw TORBOL.
Nastepnie opracowat podstawy teoretyczne
programowych struktur ramowych RORC,
MRROC i MRROC++ zanurzonych w C i C++.
Zaimplementowat je wraz z zespotem wspét-
pracownikéw. Opracowat formalne podstawy
opisu struktury uktadu sterowania systemoéw
wieloobrotowych na bazie podejscia agento-
wego wykorzystujacego funkcje przejscia. Zo-
stato to zastosowane w wielu systemach steru-
jacych robotéw wyposazonych w réznorodne
czujniki (stworzono uktady wykorzystujace ser-
womechanizmy wizyjne, zmyst dotyku, ak-
tywne czucie, wnioskowanie logiczne, do np.
dwurecznego ukfadania kostki Rubika). Wy-
mienione prace byly prowadzone w ramach
licznych projektéw finansowanych przez Mi-
nisterstwo Nauki i Szkolnictwa Wyzszego oraz
7. Program Ramowy Komisji Unii Europejskiej.

Cezary Zieliniski prowadzit wyktady dla stu-
dentéw i doktorantéw na temat: projektowania
uktadéw logicznych, szeregu jezykéw progra-
mowania oraz systeméw operacyjnych, a po-
nadto modelowania, sterowania i programo-
wania robotéw.

Jest zonaty i ma jedno dziecko. Interesuje
sie historig powszechng oraz turystyka.





