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Absolwent Wydziatu Mechanicznego Energetyki
i Lotnictwa Politechniki Warszawskiej (1984 r).
Prace magisterska Projekt koncepcyjny auto-
pilota adaptacyjnego przeznaczonego do
Smigtowca klasy W-3, promatorem byt dr
inz. Jerzy Gataj. Na tej samej uczelni w 1999 r
obronit z wyréznieniem rozprawe doktorska
Modelowanie i symulacja numeryczna dynamiki
sterowanego autonomicznie samolotu bezpilo-
towego w locie programowym, ktorej promo
torem byt prof. dr hab. inz. Jerzy Maryniak. 6 marca
2025 1. uzyskat stopien doktora habilitowanego
w dziedzinie nauk inzynieryjno-technicznych, w
dyscyplinie inzynieria mechaniczna nadany
przez Rade Naukowej Dyscypliny Inzynieria
Mechaniczna Politechniki Swietokrzyskiej.
Zainteresowania naukowe Jerzego Graffsteina
dotycza opisu matematycznego wzajemnych
relacji miedzy samolotem a ruchoma przeszkoda
oraz analiza wynikéw symuladji ruchu samolotu w
(zasie automatycznie wykonywanych manewrow
antykolizyjnych, przyczyniajac sie tym samym do
zwiekszenia bezpieczenstwa ruchu lotniczego
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Przestrzenny wykres wynikow symulacji komputerowej trajektorii ruchomych
przeszkod i samolotu automatycznie omijajgcego te przeszkody (pkt 9)
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Automatycznie sterowane
manewry statku powietrznego
celem unikania kolizji z ruchomym

przeszkodam

Grono profesorskie w sktadzie Edyta tadyzynska-Kozdras,
Tadeusz Uhl, Stanistaw Kachel, Mariusz Michat Zieja - ocenito
dorobek naukowy ztozony z monografii i cyklu publikacji

powigzanych tematycznie.

Podstawe wniosku o przeprowadzenie
postepowania habilitacyjnego stanowito
osiagniecie naukowe ztozone z monografii
Automatycznie sterowane manewry
statku powietrznego celem unikania
kolizji z ruchomymi przeszkodami oraz
monotematycznego cyklu 10 publikagji
naukowych opublikowanych w czasopi-
smach, wiekszosc z listy Ministerstwa Nauki
i Szkolnictwa Wyzszego, w tym rozdziatdw
w monografiach wydawanych przez Poli-
technike Swietokrzyska oraz wydawnictwo
Springer.

Gtownym celem naukowym wskazanego
cyklu byto opracowanie i optymalizacja
algorytmow automatycznego sterowania
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lotem samolotu w sposab, ktory gwarantuje
unikanie przez samolot kolizji z ruchomymi
przeszkodami w przestrzeni powietrznej.
Kluczowym elementem tego problemu byto
modelowanie dynamiki lotu statku
powietrznego oraz opracowanie algoryt-
mow sterowania, ktére uwzgledniaty nie-
pewnosci modelu i zmienne warunki lotu. Cel
zrealizowano przez rozwigzanie zadan:

1. Tworzenie matematycznych nieliniowych
modeli dynamiki lotu dla réznych samo-
lotow w réznych fazach lotu.

2. Weryfikacja wyliczonego matematycz-
nego nieliniowego modelu samolotu na
podstawie zarejestrowanych zmiennych
stanu i sterowan z badan w locie.

3. Wyliczanie zlinearyzowanych modeli
lokalnych i nielokalnych z wykorzysta-
niem modeli nieliniowych i zarejestrowa-
nych zmiennych stanu i sterowan
w czasie badan w locie.

4. Automatyczne sterowanie lotem samo-
lotéw zatogowych i bezzatogowych
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wybranych optymalizowanych zmiennych do wyliczania
trajektorii omijania ruchomych przeszkod (pkt 10)
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cywilnych i wojskowych dla roznych faz
lotu i roznych warunkow zewnetrznych.

5. Synteza ruchu programowego samolotu
dla automatycznego lotu wzdtuz zada-
nej trajektorii.

6. Badanie wrazliwosci automatycznego
sterowania lotem na parametryczna nie-
pewnos¢ matematycznych modeli samo-
lotdw.

7. Badanie wptywu btedéw i opoznien
pomiarow oraz btedow uktaddw wyko-
nawczych na przebieg automatycznie
sterowanego lotu.

8. Opracowanie uktadu wykrywania prze-
szkod i zagrozenia wystapienia kolizji.

9. Automatyczne unikanie kolizji z wiecej niz
jedna ruchoma przeszkoda.

10. Metoda obliczania optymalnej trajektorii
omijania przeszkdd wykorzystujaca ele-
menty sztucznej inteligencji - procedury
optymalizadji roju czastek PSO (ang. Par-
ticle Swarm Optimization).

1. Analiza wptywu sytuacji i warunkéw
0 podwyzszonym poziomie niebezpie-
czenstwa na wykonanie manewrdw
antykolizyjnych.

Jerzy Graffstein brat udziat w realizagji
17 projektdw badawczych krajowych i mie-
dzynarodowych. W ramach projektu euro-
pejskiego Enhanced RPAS Automation
(ERA) finansowanego przez Europejska
Agencje Obrony (EDA) oraz konsorcjum
przemystowe koordynowane przez Airbus
Defence and Space. Projekt ten wspierat
zdalnie sterowane systemy lotnicze RPAS
(ang. Remotedly Piloted Aircraft Systems)
we wspolnej przestrzeni powietrznej
w Europie. Konsorcjum sktadato sie z szes-
nastu partnerow: Airbus Defence and Space,
ESG Elektroniksystem- undLogistik-GmbH
(Niemcy), SAFRAN-Sagem, Thales oraz
ONERA (Francja), Saab (Szwecja), Finmecca-
nica (Wtochy) oraz dziewieciu partnerow
z Polski: Instytut Techniczny Wojsk Lotni-
czych (lider polskiego konsorcjum), Instytut
Lotnictwa, Hertz Systems Ltd., EUROTECH,

Widok nieruchomej przeszkody (komina) przez przednig szybe smigtowca w trakcie préb w locie oraz przebieg trasy
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Przemystowy Instytut Automatykii Pomia-
row PIAP, Eskadra Grzegorz Trzeciak, Poli-
technika Rzeszowska, WB Electronics S.A.
oraz Asseco Poland S.A.
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statku powietrznego celem unikania
kolizcji z ruchomymi przeszkodami
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Jerzy Graffstein, Automatycznie sterowane
manewry statku powietrznego celem uni-
kania kolizji z ruchomymi przeszkodami.
Seria Naukowa Instytutu Lotnictwa, Nr 62, War-
szawa, Sie¢ Badawcza tukasiewicz - Instytut Lot-
nictwa, 2023, ISBN 978-8-363-53991-7, str. 128.

Zespot z Instytutu Lotnictwa pod kierownic-
twem Jerzego Graffsteina (2015-2019),
wykonat nastepujace prace:

1. Realizacja Automatycznego systemu
podstawowego poziomu sterowania
LLTCS (ang. Low Level Taxi Control Sys-
tem) kotowaniem po lotnisku.

2. Badania systemu LLTCS w czasie kotowa-
nia po lotnisku samolotu MP-02 Czajka.

3. Integracja LLTCS ze zdalnym sterowa-
niem i urzadzeniami do autonomicznego
kotowania po lotnisku i unikania kolizji -
system AutoTaxi.

w czasie serii préb w locie antykolizyjnego uktadu AURA

4. Badania Systemu AutoTaxi w czasie koto-
wania po lotnisku dla réznych scenariuszy
ruchu samolotu i r6znego rozmieszcze-
nia przeszkdd.

W ramach projektu Autonomiczny uktad

antykolizyjny przeznaczony dla bezza-

togowych srodkow latajacych wykorzy-
stujacy aktywna metode teledetekcji

obiektéw AURA (0 R000117 11, 2010-2012)

finansowanego przez Narodowe Centrum

Badan i Rozwoju zespot, ktorym kierowat

Jerzego Graffstein zrealizowat nastepu-

jace zadania:

1. Opracowanie i wykonanie radarowego
detektora przeszkod do wykrywania
ruchomych
i nieruchomych przeszkod i pomiaru
predkosci ich ruchu. Przeprowadzenie
badan w laboratorium i w terenie.

2. Wykonanie cyfrowego radiowysokoscio-
mierz do pomiary wysokosci lotu. Prze-
prowadzenie badan w laboratorium
i w terenie.

3. Integracja uktadu antykolizyjnego
wykrywajacego przeszkody i sygnalizu-
jacego niebezpieczenstwo kolizji z prze-
szkodami i powierzchnia Ziemi.

4. Funkcjonalne badania w locie uktadu
antykolizyjnego.

Matgorzata Kaliczynska
kwartalnik Pomiary Automatyka Robotyka

Radarowy detektor przeszkod
ruchomych i nieruchomych
z obudowa i bez obudowy
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