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Recenzja
Rozprawy doktorskiej mgr Oliwii Przygodzkie;j
Systemowy manipulator wsparcia bezsilnosci ruchowej
jako element podwyzszania bezpieczenstwa osobistego
przygotowanej pod kierunkiem prof. dra hab. Ireneusza T. Dziubka
oraz promotora pomocniczego dra Cezarego Wojtyty

1. Podstawa formalna recenzji
Recenzja opracowana na podstawie Uchwaly nr 55/ NOB/2023 Rady Naukowej
Dyscypliny Nauki o bezpieczenstwie Akademii Kaliskiej im. Prezydenta Stanistawa

Wojciechowskiego z dnia 06.07.2023 roku.

2. Charakterystyka opracowania

Autorka rozprawy Pani mgr Oliwia Przygodzka przeprowadzita analiz¢ zagadnien
okreslonych w temacie rozprawy i zrealizowata zatozone cele stosujgc wspotczesne metody
i techniki badan, uwzgledniajgc tlo teoretyczne wlasnych badan w oparciu o aktualng wiedzg
z obszaru nauk o bezpieczenstwie.

Przedstawiona rozprawa liczy 373 strony, ma charakter sprawozdania z petnego cyklu
badan, klasycznego dla prac naukowych kwalifikowanych — rozpraw doktorskich. Prace
otwiera streszczenie w jezyku polskim i angielskim oraz wstgp, nastepnie znajduje si¢ szes¢
rozdzialow stanowigcych zasadnicza czes¢ dysertacji, w dalszej kolejnosci — zakonczenie,
bibliografia, spis tabel oraz zalgcznikow, w ktoérych umieszczone zostaly narzedzia
badawcze.

Podstawy teoretyczne pracy w formie krytycznej analizy literatury przedmiotu
przedstawione zostaty w rozdziale drugim, trzecim i czwartym (s. 35-158). W rozdziale
pierwszym Autorka oméwila metodologie badan wiasnych (s. 15-34). Wyniki badan oraz ich

interpretacja zawarte zostaty w rozdziale pigtym i széstym (s. 159-262).

3. Celowo$é i aktualnos¢ badan



Praca doktorska Pani mgr Oliwi Przygodzkiej Systemowy manipulator wsparcia
bezsilnosci ruchowej jako element podwyzszania bezpieczenstwa osobistego jest istotnym
przyczynkiem do pelniejszego poznania istoty bezpieczenstwa osobistego, jego réznorakich
wymiarow i uwarunkowan na rzecz potrzeb osdb niepetnosprawnych w stanach bezsilnosci
ruchowej. Opracowanie przyczynia si¢ ponadto do wykrycia zwigzkow 1 zaleznosci
zachodzgcych pomigdzy poziomem teoretycznych zalozen i przygotowan, a skutecznym
1 efektywnym zastosowaniem konkretnych rozwigzan, w szczego6lnosci testowanego
manipulatora moggcego wspomaga¢ wiasciwosci ruchowe oséb z dysfunkejg konczyn
gornych.

Przedmiotem badan byta problematyka dotyczgca poczucia bezpieczenstwa osob
z cechami bezsilnosci ruchowej i mozliwosci ich wsparcia przy uzyciu specjalnie
opracowanego manipulatora. Cechy, mozliwo$ci, budowg oraz opini¢ badanych na temat
badanego wynalazku i jego mozliwosci przedstawiono szczegdélowo w rozdziale szostym
rozprawy.

Celem teoretycznym recenzowanej pracy doktorskiej bylo rozpoznanie sposobow
pojmowania bezpieczenstwa osobistego, jego licznych uwarunkowan 1 organizacji
zachowan, na rzecz potrzeb osob niepelnosprawnych w stanach bezsilnosci ruchowych.

Cel praktyczny z kolei zwigzany byt z koniecznoscig okreslenia zmian i mozliwosci wsparcia
bezpieczenstwa personalnego ludzi z ograniczeniami ruchowymi, poprzez specjalnie
opracowany manipulator o cechach systemowych.

Na potrzeby badan sformutowano gtowny problem badawczy, ktéry ujeto w postaci
nastepujacego pytania: Jakie cechy powinien posiadaé systemowy manipulator wsparcia
bezsilnosci ruchowej, by mdgl stanowic istotny element podwyzszania bezpieczenstwa
osobistego? W celu odpowiedzi na pytanie zawarte w problemie badawczym, sformulowano
dodatkowo pig¢ probleméw szczegdtowych.

Do tak przyjetego celu dysertacji oraz probleméw badawczych na podstawie stanu wiedzy,
analizy literatury, a takze prognozowanych zmian sformutowano hipotez¢ gléwna, ktéra
brzmi nastepujgco: Stan faktyczny pojmowania bezpieczenstwa osobistego, jego
wymiarowania i organizacji zachowan na rzecz potrzeb osob w stanach bezsilnosci ruchowej
Jest niewystarczajgey, a jego optymalizacja jest mozliwa migdzy innymi z wykorzystaniem
specjalnie opracowanego manipulatora o cechach systemowych.

Sformutowano ponadto pie¢ hipotez szczegétowych analogicznych do probleméw

badawczych.



4. Merytoryczna, szczegélowa ocena rozprawy

Po pierwszym rozdziale metodologicznym ukazujgcym zamierzenia Autorki dysertacji, w
pracy znajdujg si¢ rozdziaty teoretyczne i badawcze. W rozdziale zatytutowanym Istota i
pojmowanie bezpieczenstwa dokonano analizy pojeciowej i definicyjnej bezpieczenstwa.
Ukazano rowniez uwarunkowania bezpieczenistwa oraz omoéwiono problematyke
bezpieczenstwa spolecznego i zdrowotnego.

Nastepnie w rozdziale pt. Bezpieczenstwo personalne i jego wymiary scharakteryzowano
bezpieczenstwo osobiste. Zaprezentowano rezultat analizy podstawowych poje¢ opisujacych
bezpieczenstwo jednostki 1 zbiorowosci.

W kolejnym, takze niezwykle waznym rozdziale pracy, zatytutowanym Ryzyko zdrowotne i
profile bezczynnosSci ruchowej opisano z perspektywy spotecznej i personalnej wybrane
wyzwania zdrowotne oraz ryzyko zdrowotne. Ukazano takze wybrane sposoby ich
neutralizacji.

W kolejnym, pigtym rozdziale zatytulowanym Domeny i sposoby organizacji bezpieczenstwa
pacjenta ukazano bezpieczenstwo pacjenta w kontekscie polityki zdrowotnej, organizacji
zabezpieczenia zdrowotnego oraz dostgpu do sSwiadczen zdrowotnych w Polsce.
Uwzgledniono znaczenie zarzadzania ryzykiem, czynnika ludzkiego oraz aktywnosci
organizacji zrzeszajgcych pacjentow w zapewnieniu tejze ochrony.

Ostatni rozdziat rozprawy noszacy tytul Postulatywny model wsparcia bezsilnoSci ruchowej
niepelnosprawnych zawiera opis oraz przedstawiong na podstawie badan ocene¢ prototypu
manipulatora dostosowanego do potrzeb os6b z dysfunkcjg ruchowa.

Prace konczy podsumowanie, wykaz zalgcznikéw, w tym kwestionariusze ankiety
1 wywiadow eksperckich wraz ze zdjeciami, listami pytan wywiadow eksperckich, zdjeciami
prototypu manipulatora oraz dokumentacjg potwierdzajgca przyznanie patentu i wzoru

przemystowego twdrcom opisywanego urzgdzenia.

Postepowanie badawcze — metodologia badan wlasnych

Przedmiotem badan wykonanych na potrzeby niniejszej pracy bylo bezpieczenstwo

osobiste 0so6b  niepetlnosprawnych, postrzegane z uwzglednieniem réznorakich



uwarunkowan, przede wszystkim bezsilnosci ruchowej oséb, a takze okreslenie mozliwosci
poprawy ich jakosci zycia.

Powyzszy obszar badawczy pozwolil na sprecyzowanie celu poznawczego
sprowadzonego do poznania istoty bezpieczenstwa personalnego, jego okreslenia
i organizacji w odniesieniu do 0séb niepelnosprawnych. Celem badan bylo takze wykrycie
zwigzkow 1 zaleznosci zachodzacych pomigdzy poziomem teoretycznych zatozen i
przygotowan, a skutecznoscig i efektywnoscig stosowanych rozwigzan. Cel praktyczny
zostal przez Autorke w pelni zrealizowany poprzez przygotowanie naukowo uzasadnionego
modelu wsparcia bezpieczenstwa personalnego 0s6b z ograniczeniami ruchowymi.
Dokonano tego poprzez opracowanie i przygotowanie manipulatora dostosowanego
do potrzeb 0sob z dysfunkcjg ruchowa.

Procedure badawczg podzielono tradycyjnie na trzy etapy. Na poczatku dokonano
identyfikacji i sprecyzowano problem badawczy, rowniez problemy szczegétowe, nastgpnie
dokonano uscislenia obszaru badan i przebiegu procedury badawczej. Nastepnie Autorka
dokonala doboru metod badawczych wiasciwych dla poszczegdlnych probleméw
naukowych, wreszcie wykonata zaplanowane badania. Kolejny etap to zebranie wynikoéw
przeprowadzonych badan, dokonanie ich logicznego zestawienia oraz dokonanie
okreslonych uogoélnien. Skrupulatnie wykonana przez Autorke dysertacji ilosciowo-
jakosciowo analiza uzyskanych wynikow badan dowodzi Jej pracowitosci, dociekliwosei 1
duzego zaangazowania. Grupg badawczg stanowito 112 respondentow i 4 ekspertow.

Badania oraz analiza uzyskanych wynikéw pozwolily na rozwigzanie gléwnego
problemu badawczego, ktory zostal zawarty w pytaniu: Jakie cechy powinien posiadac
systemowy manipulator wsparcia bezsilnosci ruchowej, by mdgl stanowic istotny element
podwyzszania  bezpieczenstwa osobistego? Wyniki potwierdzily zatozong hipoteze,
pozwolily jednoczesnie na opracowanie ogoélnych wytycznych na rzecz sposobow
podwyzszania bezpieczenstwa osobistego osob niepelnosprawnych. Jest to niewatpliwy
wklad Autorki dysertacji wrozwdj dyscypliny nauki o bezpieczenstwie oraz ukazanie
nowych obszaréw eksploracji. Przedstawione w rozprawie wyniki badan i wyniki ich analiz
jednoznacznie wykazaly potrzebe udostepnienia osobom z dysfunkcjami ruchu urzadzen
odpowiednio je wspierajgcych, na przyklad podobnych do badanego na potrzeby pracy
manipulatora dostosowanego do potrzeb o0sob z dysfunkcjg ruchowa, ktéra znaczaco
ogranicza codzienne funkcjonowanie i spoteczng aktywno$¢ osob niepelnosprawnych.

Dysfunkcje, jak podkresla Pani mgr Oliwia Przygodzka, obnizajg ich samodzielnos¢,



samooceng 1 jakos¢ zycia. Badania ankietowe przeprowadzone wsrdéd niepelnosprawnych
respondentow nie wykazaty, aby wiekszos¢ tych osoéb doswiadczata sredniego 1 wysokiego
poczucia bezpieczenstwa, nie doswiadczajg oni takze zagrozen, ale jednoczesnie sg
swiadomi, ze wich przypadku ryzyko niebezpieczenstwa moze mie¢ zréddlo wich
niepelnosprawnosci. Ponadto badani czesto nie moga sami zaspokaja¢ swoich potrzeb i sg
zalezni od pomocy innych. Uczestnicy badania czesciej uwazali, ze zagrazajg im choroby niz
na przyklad katastrofy komunikacyjne, zagrozenia cybernetyczne i cywilizacyjne
oraz patologie spoleczne. Badani, jak to okresla Pani mgr, oczekiwali jednak, ze panstwo i
jego instytucje zapewnig im wyzszy poziom bezpieczenstwa publicznego oraz wigksze
wsparcie adresowane do 0sob niepelnosprawnych.

Wykonane na potrzeby pracy badanie manipulatora dostosowanego do potrzeb osob z
dysfunkcijg ruchowg bylo niezwykle cenne takze z tego powodu, iz w dostepnych ofertach
nie ma podobnego urzgdzenia, ktére umozliwialoby niepelnosprawnemu uzytkownikowi
podjecie czynnosci, jakie jest on w stanie wykona¢ za pomoca analizowanego prototypu

manipulatora.

Wyniki badan uzyskane przez Panig mgr pozwalaja na wysnucie wniosku, ze
analizowane urzgdzenie jest potrzebne osobom z dysfunkcjg ruchowa, a to znacznie
zwiekszy samoopieke i samoobstuge takich osob. Jednakze wyniki badan wskazaly takze
ograniczenia zaprojektowanego urzadzenia. Badani niejednokrotnie sugerowali, aby dla
przykladu zmniejszy¢ masg urzadzenia i poszerzy¢ zakres realizowanych przez to urzadzenie

funkcji. Zwracano takze uwage ma zwiekszenie estetyki manipulatora.

Badani z dysfunkcja ruchu doswiadczali Sredniego i wysokiego poziomu
bezpieczenstwa. ktore zalezato, jak deklarowali sami badani, jedynie od poziomu poczucia
bezpieczenstwa, miejsca zamieszkania i sposobu korzystania z manipulatora. Osoby badane
z dysfunkejg ruchu nie znaly i nie stosowaly urzadzen podobnych do testowanego
urzadzenia. Podobnie uczestnicy wywiadu eksperckiego nie znali podobnych udogodnien,
uwazali. ze powinny one by¢ dostepne, tatwe w obstudze i zdolne do wspierania osiggania
roznych celow przez uzytkownika.

Pani mgr Oliwia Przygodzka podkresla, ze osoby niepelnosprawne ruchowo majg
zroznicowany dostep do metod terapeutycznych i narzedzi stosowanych w czasie

rehabilitacji. Jednak statym problemem pozostaje dostep do narzedzi i urzadzen mogacych



ich wspiera¢. Osoby badane z dysfunkcjg ruchu wysoko ocenily cechy testowanego
prototypu manipulatora. Zdecydowana wigkszos¢ uczestnikéw badania ankietowego, 0sob z
dysfunkcjg ruchu, bardzo wysoko ocenita mozliwo$¢ wykonywania czynnosci za pomoca
prototypu manipulatora. Najwyzsze oceny uzyskaty funkcje urzadzenia, ktére pozwalaly na
wykonywanie prostych i waznych codziennych czynnosci. Pani mgr podkresla, ze jak
wskazujg badania, ponad potowa respondentéw, oséb z dysfunkcjg ruchu, wysoko ocenita
niektore mozliwosci manipulatora, chociaz takze wskazywano na potrzebe jego modyfikacji
i udoskonalenia.

Jak zaznacza Pani mgr Oliwia Przygodzka przeprowadzone badania poszerzono o
badania i konsultacje uzupetniajace w ramach wspélpracy ze specjalistami z zakresu
fizjoterapii i rehabilitacji oraz osobami niepetnosprawnymi ruchowo.

Na uwage i uznanie zastugujg sformutowane przez Panig mgr Oliwi¢ Przygodzka wnioski

dotyczgce bezpieczenstwa pacjenta.

5. Konkluzja i rekomendacje

Przedstawiona przez Panig mgr Oliwie Przygodzkg rozprawa doktorska Systemowy
manipulator wsparcia bezsilnosci ruchowej jako element podwyzszania bezpieczenstwa
osobistego stanowl oryginale rozwigzanie waznego i niezwykle aktualnego problemu
badawczego w obszarze dyscypliny nauki o bezpieczenstwie.

Autorka wykazala si¢ wysokimi zasobami wiedzy teoretycznej oraz umiejg¢tnosciami
samodziclnego planowania 1 prowadzenia badan, znajomoscig ilosciowo-jakosciowej
strategii badawczej, celnego stosowania metod badawczych, rzetelnej analizy, interpretacji i
prezentacji wynikow.

Bardzo dobra krytyczna analiza literatury, podjecie i rozwigzanie waznych dla teorii
1 praktyki probleméw badawczych, wiarygodne wyniki, ich interpretacja i logiczne

wnioskowanie potwierdzajg opanowanie na wysokim poziomie warsztatu badawczego.

Reasumujgc stwierdzam, ze rozprawa doktorska Pani mgr Oliwi Przygodzkiej
Systemowy manipulator wsparcia bezsilnosci ruchowej jako element podwyzszania
bezpieczenstwa osobistego obejmuje wlasciwie udokumentowane i przedstawione ustalenia

w zakresie przyjetych celéw badawczych oraz weryfikacji hipotez.



Stwierdzam, ze recenzowana rozprawa doktorska spelnia wymagania artykutu 13 pkt.
1 Ustawy z dnia 14 marca 2003 roku o stopniach i tytule naukowym oraz stopniach i tytule

w zakresie sztuki z poézniejszymi zmianami (Dz.U. z 21 czerwca 2016 r. poz. 882 z

pézniejszymi zmianami).

Wnoszg zatem o dopuszczenie Pani mgr Oliwi Przygodzkiej do dalszych etapow

przewodu doktorskiego.
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