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1. Tematyka i cele rozptawy

1.1. Tematykabadawcza

Doktorantka w swojei rozprawie podjela sig zagadnienia modelowania spolecznych

i emocjonalnych aspekt5w interakcji czlowiek - robot.

Tematyka )est aktualna, szczeg6hie ze wzglgdu na fakt, ze rozwljayaca sig robotyka
wprowadzana jest wsp6lcze6nie w coraz wigcej obszar6w zastosowaii.. Jednym
z wrod4cych nurt6w jest rozw6j tobot5w spolecznych, kt6re popfiez wchodzenie
w interakcj€ w spos6b al;'alogpczny do interakcji miEdzyludzkich, moga wspomaga6

i ksztaltowa6 obszar umiejgtno6ci spolecznych. !f interakcjach miEdzy robotem
a czlowiekiem aktualna tendencia to upraszczanie tej interakcji tal! aby bez

specjalistycznej .dtedzy mozna bylo skomunikowa6 sig z robotem w celu zapewnienia

okreSlonych potrzeb. $7 tym kontek6cie tym wa|nre)szy jest aspekt spoleczny

i emocjonahy interakcji, kt6rym za17Na sig doktorantka w swoich badaniach.

Podsumowuj4c, tematyka dysertacji iest aktualna i waLna w kontek6cie wsp6lczesnych

trend6w rozwoju robotyki.

1.2. Cele i teza rozprawy

Jak stwierdzono w praq, robot spoleczny ma szans€ bycia pomocnikiem, ale te|
iprzyjacielem, ale aby bylo to mozliwe iest konieczne zapewnienie odpowiedniej jakodci

interakcji czlowiek-tobot. Celem plz'c bada-wczych byNa eksploracja obszaru

modelowania i analizy emocji oraz spolecznych aspekt6w interakcji. V7 ramach pracy

przebadano kilka metod i podej66 slu24cych temu celowi. Problem badawczy zostal.

sformulowany prawidlowo i iest istotny tak ze wzgl9d6w naukowych, iak i praktycznych.



T eza rozprawy zostala sformulowana nastqpuj 4co:

The pmposed nlutions for recogni{ng and modeling social and emotional components based on robot

artficial intetkgence allowfor implementation and application in social robotic.r.

Teza rozprawy )est do56 og6lna - nie wskaz^no konkretnych zaProponowanych

rozwi4zai,ani nie wskazano kryteri6w oceny aplikowalnoSci - np. latwo6ci dopasowania,

niskich wymagafi wydaino6ciowych lub innych.

2- Przedstawierie rozpnwy
2.1. Uk\adrozprwy

Przedstawion rozpra.wa, ma do66 ciekawy uklad - stanowi ona autoreferat pol4czony

z cyklem o6miu publikacji, przy czym nietypowo nie przedstawiono naipierw

autoreferatu, a potem publikacji. Praca zostala podzielona fl cztety czg6ct, w kazdel z

kt6rych umieszczono czg6t, autoreferatu, a nastgpnie czg6t. publikacji pasuj4cych do

danego obszaru badari.

Pruy tal<tej nietypowej konstrukcji, nalezy uzrtae,2e zgl.oszona dysertacit ma chatakter

cyklu publikacji wraz z wieloczgSciowym autoteferatem i iako taka bgdzie oceniana.

\Warto tu doda6, ze tal<t uklad pracy iest bardzo czytelny i wspomaga recenzenta w ocenie

osi4gniEcia, wigc uznajg to za dobrqptaktykg ukladu rozpr^wy w przypadku, gdy iest ona

cyklem publikacii.

Na calokszta\t rozprawy skladaja sig nastEpui4ce czgrici i publikacie:

C296t.1. Modeliing emotional reponse based on implementadons of arttftcial intelligence

and machine learning methods in robotics.

A1. Probierz, E., Galuszka, A. Q022) Emotion detecdon based on sendment

analysis: an example of a social robots on shott and long texts conversation.

European Reseatch Studies Journal, 25Q), pp- 135-144-

42. Probietz,8., Galuszka, A., Grzeiszczak, T-, Galuszka, A. Q022). OHBOT

social robots emotion modeling using Markov chains and YOLOV5 neural

network. In I. Work, E. Maia, & P. Geril @dt), Modelling and simulation

2022. The 2022 truropean Simulation and Modelling Conference, October

26-28, 2022, P orto, Portugal, pp. 1 03-1 1 0.

C296t.2. Modelling emodonal fesponse based on action planning ifl PDDL language

A3. Janraczlk, W., Probierz, E., Galuszka, A. (2020). On the recognition and

analysis of selected emodonal states in the artificial intelligence of social

tobots, Modelling and simulatton 2020.'fhe 2020 European Simulation and

Modelling Conference, pp. 223 -228.

A4. A. Galuszka, E. Probiez, Q021) On ftansformation of conditional,

confortnant and parallel planning to lineat progtamming, Archives of Control

Sciences Volume 31 (D(VID, 2021, No. 2, pp. 37 5-399.

,{5. E, Probierz, A. Galuszka, A. Galuszka, (2023) Social tobot response to

negative emotions as a PDDL planning problem in the presence of
uncertainty, P rz eglad Elektro te ch ticzny 2023 (8) .



Cz95t 3. Modelling social behaviour of robots based on the application of neural

networks in robotics.

46. E. Probierz, M. Woinar; K. Skowroriski; A. Galuszka; T. Grzejszczak; O.
Kgdziora, (2022) Application of Tiny-ML methods for face recognition in
social tobotics using OhBot robots, 2022 26th Intemadonal Conference on
Methods and Models in Automation and Robotics C{MAR), Migdzyzdrole,
Poland, 2022, pp. 1. 46 -1 5 1, doi: 1 0. 1 1 09/MMAR5 519 5.2022.9 87 427 B.

A7. Ptobierz, E. Q023). On emotion detection and recognition using a context-
aw^re approach by social robots : modification of faster R-CNN and YOLO
v3 neural networks. European Research Studies Journal, 26(1), pp. 57 2-585.

Cze6t 4. Modelling selected social components using the PID controller in social

robotics

AB. Grzejszczak, T., Bartosiak, N., Woinat, M., Skowrofski, K., Probierz, E.

Q022). Regulacja pozycJi robota spolecznego w sprzgzeria zwrotrrym z

systemem wizyjnym. In A. Swierniak & J. Krystek (eds.), Automatyzacia

proces6w dyskretnych. Teoria i zastosowania. T. 1, pp. 79-86.

W dalszei czglci rccenzjr odwolujac sig do artykul6w bgdg poslug;stat. sig pouyZszymi
oznaczeniami Al-AB.
Uklad prary jest poptawny, a sarlra praca zredasowana stamnnie. W ptacy pojawiaj4 sig

nieliczne blgdy literowe, np. slowo "modelling" jest pisane teL "modeling" w t62nych
czgiciach prucy. Pomimo tych niewielkich uchybieil, jgzyk pracy iest czytelny, a wyw6d

plynny.

2.2. Anallza bibltograficzna

Doktorantka w cyklu wskaza\.a osiem publikacji. W5t6d nich znajduj4 sig:

jedna publikacjaw czasopi6mie Archiaes of Contml Scienrrs (100 pkt MNiSTJQ,

dwie publikacie w czasopiSmie European Research Studies Journal (100 pkt MNiS!7),

jedna publikacla w czasopiSmie PrTeglqd Elektmtechnicqryt (70 pkt MNiS!Q,

dwie publikacje w mateialach konferencyjnych European Simwlation and Mode/ling

Conference (70 pkt MNiS!V),

jedna publikacia w materialach konferencyinych Conference on Methods and Modlls in

Automation and Robotics (20 pkt MNiSW),

jeden rozdzial w ksi4zce Autona!7aqa pmcesdw dlskretrych. Teoia i qaslosowania Q0
pkt MNiS\X).

Publikac)e ukazaly sis w roku 2020 (1),2021 (1),2022 (4),2023 (2). Maj4 stosunkowo

niewiele cytowaf, co lraoze byt zwtazafle z tyrr;., 2e sze6t. z rich ukazalo sig w tym i
poprzednim roku, wigc mia,ly kr5tki cz^s na uzyskiwanie cytowari.

Przedstawiony cykl jest bardzo r6zrorodny i dobrze pokazuje kompetencje doktorantki
w zakresie opracowania i publikowania artykul6w o charakterze naukowym - w r62nych

publikatorach.

Bibliogtaficznie przedstawiony cykl, w kontek6cie wyrnagai stawianych doktorantom,

oceniam pozytywnie.



2.3. Analiza Iiteratury przedmiotu

Lnahza dotychczasowych osiagnig6 dziedzrrry jest przedstawiona zar6wno w

autoreferacie,lak i w artykulach bgd4cych elementami cyklu.

KaLda czg6e autoreferatu zawiera obszerne przedstawienie literatury w zakresie objgtym

dzn4 czgici4. Dodatkowo w artykulach zamieszczone s4 odpowiednie sekcie (o r62nych

nazwach: theoretical background, literatute teview, related works lub inne).

W sumie w pracy zacytowaflo 1,0 pozycJi dla sekcji Intoduction,5l. pozycji dla czESci 1.,

78 pozycy dla czg6ci 2., 33 pozycle dla czgSci 3., 76 pozycJi dla cz96ci 4. oraz 14+23

pozyc)e dla pozostalych czg6ci. Dob6r litemtury iest poprawny, literatura wskazana w

ptacy iest aktual-na (wiele pozyclt z ostatnich 3' lat).

2.4. Zastosowane metody badawcze i osi4gniEte wyniki

Artykul l\1 obejmowal wykrywanie emocji z tekstu pochodz4cego z konwersacii miqdzy

czlowiekiem a robotem. Badanie przeprowadzono z wykoruystaniem polskiego i
angielskiego leksykonu sl6w. Wykozystane konwersacie pochodz4 z tprzednro

przygotowznego zbioru w jEzyku polskim, przy czytD robot w konwersac1iwrykarywal,

jedynie neutralny stan emocjonalny. Przeprowadzono ana[zg slownikow4 tekstu i
wskazano stany emocjonalne przlpisane do wystgpui4cych sl6w. Przeprowadzono te2

atal:ng czasou/a zmiany nasycenia emocjonalnego. Wyniki z azycielo;. polskiego slownika

onz angSelskiego slownika (po tlumaczeniu konwersacii) rie wykazaly istotnych r6zntc

migdzy tymi dwoma podejsciami. Warto6ci4 wnoszofl4przez ten artykul jest wykazanie,

2e arnltza sentymentu z uLyciem obu leksykon5w wykazala podobne wyniki, cho6 liczba

-ykryty.h sl6w nasyconych emocjonalnie byia dla jezyka angielskiego zrtacz4co wigksza

nL dla jezyka polskiego.

Artykul A2 wykorzystuie sie6 YOLO w wersii 5s oraz laricuchy Markowa (I'Iatkov

chains) do rozpozna'wania emocji, ich predykcli oraz imitacii w robocie OhBot. Zestast

emocii to tlpowe emocje dyskretne z modelu Ekmana, ot^z zfiatry zbi6r danych

AffectNet. Najciekawszym elementem badania jest anahza nastgpstw stan6w, w tym

grafy tanzycji migdzy stanami emocjonalnymi oraz okre6lanie takiego aspektu interakcji

iak styl emoc)onalny. W wyniku tych analTz tobot pr6buje dopasowa6 sw5j styl interakcji

oraz ekspresjg mimiczn4 do ludzkiego partnera wchodz4cego z ntm w interakcig.

Rozwi4zanie opisane w atykule stanowi przyklad afektywnej pedi zwrotnej (rrg.

affective loop) w interakcii czlowiek-robot.

emocjonalnego czlowieka w intetakcii z robotem. Jpryk ten s\uLy do opisu i
rozwi4zywania problem6w planowzria w warunkach niepewno6ci, a praktyczte lego
uiycie do zaprogramowania dzial,aria tobota iest bardzo wato6ciowym wkladem.W ty-
przypadku z funkcie celu uznano redukcje lub przyrnimntei nie-eskalowanie

negatywnych stan6w emocjonalnych czlowieka.

Artykul A4 analtzuje problemy planowania (conformant planning, conditional planmng,

parallel conformant planning) oraz rch odwzorowanie do programowania liniowego. Ten



attykul wyrainte odbiega od gl6wnego nurtu cyklrr, jakim jest social robodcs. Przyklady
uzyte w artykule rie dotycz4tei dziedzrny zastosowafi.

Artykul A5 jest rozwiniEciem artykulu A3 i r6wnieL dotyczy zastosowania jpzyka PDDL
w modelowaniu stanu emocjonalnego czlowieka oraz potencjalnej odpowiedzi robota.
Artykul ten podkte6la niepewno6e zs|t4zan4z tozpoznawaniem emocji ludzkich - co jest

niezwykle warto6ciowym aspektem. Za pomoc+jezyka PDDL pokazano, iak uwzglqdni6
niepewno66 oszacowaria stanu emocjonalnego i umozliwi6 dalsze dzialarie robota.
Pokazano cztery r6zne scenatiusze, w kt6rych bylo od iednego do czterech niepewnych
stan6w emocjonaLrych.

Artykutr A6 dotyczy detekcii twarzy oraz obecno6ci maseczki w kontekScie gdy robot
skanuie otoczenie w celu wykrycia obecnodci czlowieka w otoczeniu oraz detekcji

poprawno6ci zalozetia maseczki. W tytn celu posluzono sig ponownie sieci4 neu-toflou/4

YOLO w wersjach dopasowanych do wymagarl zastosowanego robota OhBot.
Poslu2ono sig zbiorem danych MS COCO do detekcji twauy oraz innych zbiorem
oblazuj4cym poprawno6e zaloLenn maseczki. \Yykazano, 2e vykrycie poprawnodci
zalozeria maseczki jest zadantem prostszym nz odszukanie czlowieka w obrazie z

otoczenia, wykazano riezraczn4przewagg rozwi4zaria YOLOv5s nad YOLOv4 - tiny w
obu tych zastosowaniach. Nastgpnie oba te rozwiqzaria zosta\y u2yte do sterowania
interakcja robota z czlowiekiem. Artykul ponownie pokazuie mo2liworici adaptacyjno6ci

rozwi4zan robotycznych do potencjalnego partnera w interakcji. Co ciekawe, w
eksperymentach wrykazanto, ze cz96e. l-;udzi byla sklonna do poprawienia maseczki, gdy

zv,n6cl\ im uwag€ robot.

Artykul A7 dotyczy tozpozflawania emocji z obraz6w z wykorzystaniem sieci YOLO
oraz R-CNN. Posluzono sig baz4 EMOTIC, kt6ra zawiera zdjgcia ludzi w r62nych
kontekstach i jest oznakowana stanami. emocjonalnymi. W artykule podano pewn4 miarg

skuteczno6ci (performance score AP) dla istrriej4cych algorytm6w dostgpnych w
literaturze oraz dla wlasnej implementacji sieci YOLO oraz R-CNN, wnz z iej
modyfrkacja. Wyniki og6lnie s4 intetesuj4ce, chod sam przebieg badania nie zostal

udokumentowany szczeg6\.owo (w4tpliwo6ci w sekcji 3.2).

Artykul A8 dotyczy mo2liwoSci takiego sterowania u\.ozeria Byarzy robota OhBot, 2eby

pozorowae uffzymryanie kontaktu wzrokowego. Artykul skupia sig na szczeg6lach
implementacji konftoleta robota, iednak jest interes$4cy z perspektywy zastosowania

tych algorytrn6w w interakcii czlowiek-robot.

2.5. Indywrdualny wklad autorski

Jedna z przedstawionych publikacji jest jednoautorska (A7), pozostale (7) sa

wieloautorsl<re, przy czym w 4 z nich doktorantka iest pierwszym autorem (A1, A2, A5,
A6).

\)f pracy zal4czono odwiadczenia od dw6ch wsp6lautor6w - A. Galuszki, kt6ry byl
wsp6lautorem w 6. publikacjach, orazT. Grzeiszczaka,kt6ry byl wsp6lautorem w jednej

publikacji (AB). Oswiadczeria te nie ptecyztja indyrvidualnego wkladu wsp6lautor6w, a



zamiast tego zawieraja potwierdzenie, 2e informacje zawarte we wstEpie Pracy s4 zgodne

z pra.wd4.\w pracy rie zamieszczofro o6wiadczeri innych wsp6trautor6w.

Analiza informacii o indyrvidualnym wkladzie autorki, za-wartych we wst€pie Pracy

pozsrala na nast€pui4ce wnioski:

artykul A1 powstal z wiod4cym udzialem doktorantki, iest potwierdzenie

wsp6lautora,

artykul A2 powstal przy r6wnym wkladzie doktorantki t pozosta\ych autor6w,

przy czyrn doktorantka byl,a odpowiedzialna z^ zbudowanie modeli or^z

optacowanie danych, jest potwierdzenie od 1 wsp6laatora pracy'

w artykule A3 doktorantka iest drugm autorem, wskazuje, 2e jej wkladem jest

koncepcia badana oraz optacowanie pierwszej wersii artykulu, w tozprawie nie

zamieszczono o6wiadc zeria od pierwszego autora artykulu,

arrykul A4 powstal pzy r6wnym adziale doktorantki i jei promotor^, Przy czym

autorka byta odpowiedzialna za ptzeptowadzeriebadaria, iest potwierdzenie od

wsp6lautora,

atykul A5 powsta\ przy wiod4cym wkladzie doktorantki, iest potwietdzenie od

wsp6lautota,

artykul A6 ma siedmiu autor6w (doktorantka jest pierwszym 
^ttorem), 

a

rcalizacja badai byLa rczproszona migdzy wielu autor6w, doktorantka byla

odpowiedzialna z^ metodykE badawczq t ptowadzerie eksperyment6w, jest

potwierdzenie od iednego wsp6lautora,

artykul AB ma 5 wsp6lautor5w, przy czym doktorantka jest ostatnim z autor6w,

wskazano, ze piqLy wsp6lautor byl odpowiedzialny za zarz4dzanie i rra.dz6r

projektu, jest potwierdzenie od wiod4cego autora tei publikacii.

Podsumowuj4c, nie budzi w4tpliwo6ci autorski wklad doktorantki w publikacie Al', 1'2,

A4, A5, A7. Odno6nie artykul6w A3, A6, AB wskazane byloby zal4czenie o6wiadczefi od

wigkszei hczby wsp6lautor6w. Wklad doktorantki w artykutr A8, wg wykazanei

koleinodci autor5w i opisu ich wkladu , iest rieznaczny -

3. Ocena przedstawionei rozprasry

3.1. Mocne strony rozpr"wy

Podsumowuj4c, doktorantl<a wykaza\a sie zraiomo6ci4 nastgpuj4cych metod

badawczych:

atahza sentymentu w tek6cie z wykotzystaniem metody slownikowei,

znajomo6(. i poslugiwanie sig modelami emocii t2ywanymi w informatyce

afektywnei,

znajomo6(. i poslugiwanie sig zbiorami danych obiekt6w otagou/anych stanami

emocionalnymi, u2yrvanymi w informatyce afektywnej,

poslugiwanie sig sieciami neuronowymi YOLO w kilku wersjach,

przezfiaczonych do tozpozfia,\lania obiekt6w, w szczeg6lnoict na maszynach z

ogiariczeriami przetwarzaria (wersia s, tiny), a takie sieci4 R-CNN,



poslugiwanie sig ladcuchami Markowa do modelowania i predykcii stan6w

emocjonalnych,

poslugiwanie siE formalnym jezykiem PDDL do opisu problemu i iego
rozsri4zanta w warunkach niepewno6ci.

Podsumowujqc,tra osi4gnigte przez doktorantkg wyniki skladaj4 sig:

analiza sentymentu w konwersaclach migdzy robotem a czlowiekiem z uzyciem
metody slownikowej,

zbudowanie w praktyce modelu petli afektywnej z uLyciem robota OhBot -
rozpoztawanie emocii czlowieka, ich predykcia i dopasowanie zachowartia

robota,

wykazarie przydatno6ci laricuch6w Markowa do modelowania i predykcji stan6w

emocjonaLrych,

zaproponow arie i pokazarie na praktycznych scenadus zach uzycn jpzyka PDDL
do sterowaria rcakcja tobota po wykryciu stan6w emocionalnych ludzkiego

part:;.era w interakc)r, jgzyk PDDL pozwala na zamodelowanie niepewno6ci

wynikaj acej z ptedykcji stan6w emocj onalnych,

zaptojektowanie i implementacja interakcji robot-czlowiek dotyczqcej

nawiqzywaria interakcji i detekcji prawidlowo 5ci zalozenra maseczki,

zaproponowanie dopasowania polo2eria twaLrzy robota do polo2eni^ 6\r^rzy

czlowieka w celu symulacji kontaktu wzrokowego.

Zaptoponowany cykl Qtoza artykulem ,\4) dotyczy modelowania intetakcii czlowiek-
robot. W wykonanych badaniach doktotantka zwracala uwag€ na r62norodne aspekty

interakcji, zaczyna'11c od wykrycia obecnoSci czlowieka i inicjacji interakcji, przez

pozorowanie utrzymywania kontaktu wzrokowego, rozpoznawanie emocii z obtazt oraz

z tekstu konwersacji z robotem, aL do pelnej pedi afekty'wnej (od rozpoznaria przez

predykcje do zachowania tobota dopasowanego do stanu emocjonalnego czlowieka). Na
szczeg6lne podkredlenie zasluguje uwzglEdnienie problemu niepewno6ci rozpoznawaria

stan6w emocjonalnych w sterowaniu zachowariem robota i zamodelowanie tych

problem6w oraz proponowanych rozwi4zait z^ pomoc1iezyka PDDL.

3.2. Slabe sftony rozpr^wy i kwestie do dyskusji

Przedstawiofl^ rozpr^wa nie jest wolna od pewnych wad i niedopowiedzei't, z kt6rych
najw airttej s z e w skaz ano poni2 ei.

W artykule A1 nie opisano dokladniej samych konwersacit robot-cz\owiek - nie

wskazano, jaki to byl robot (r62ne roboty?) oraz jakabyl,a charakterystyka grupy badanei,

a takie kontekst zbierarria tych konwersacii. Dodatkowo prosz€ o dyskusj€, iakie inne

metody poza slownikow4 nadawalyby siE do analizy tej konwersacji, i jakie s4 wady

zapropolrowanego podejScia slownikowego w kontekScie at:,alizy interakcji czlowiek-

robot.



W artykule A2 niejasne s4 podawane wartoSci efektywnoSci predykc)i. Przede wszystkim

podawany przedzia\. iest podany niepoprawnie (od wigkszej do mnieiszei warto6ci). Po

drugie, w artykule nie wskazano, iaka miara jest podawarra. Ptaz iest uz1'wana ttazwa

"effectiveness of detection", a w innym miejscu "effectiveness of predicdon", a s4 to dwa

r6zne etapy. Nie podano te2, jak obliczono t9 miarg - czy jest to dokladno66 (accuracy),

czy tez inn;a miara skutecznoSci.

W artykule A3 w opisie scenarluszy poiawia sig "disgust", a u/ tabelach opisui4cych ten

sam scenar-iusz pojasrta sig "hate" - z czego wynika ta rozbtezno66?

Artykul L4 wyralne odbiega od gl6wnego nt]ftu cyklu, jakim iest modelowanie

interakcii w social robotics - proszg o uzasadnienie, dlaczego zosta\ umieszczony w

cyklu.

W artykule A7 uLyto podzra\u 70:30 na zbi6r ucz4cy i testowy. Typowe strategie

zakladaja raczej wielokrotny podzia\. np. strategia k-fold6w. Aby uzyska6 wiarygodny

wynik naiczg6ctej stosuie sig 10-fold6w lub strategl€ leave-one-out. Proszg o odpowiedZ,

dlaczego przyigto jedynie podzral 70:30 i czy ten podzia\. onz pomiar wykonywano

wielokrotnie, czy tylko jednokrotnie. Dodatkowo w artykule nie podano, co znaczy miara

AP aLyta w wynikach i jak dokladnie ia obliczano. W ty- samym artykule nie opisano

dokladnie, fra czym polegala modyfikacja sieci neuronowych, tacze:1 zawarte sa

stwierdzenia og6lne - prosze o doprecyzowanie fla czym dokladnie polegala ta zmiana i
w jakim celw zosta\a przeprowadzona. Ponadto w sekcji Comparison znaidaie siE zdanie,

ze cechy w pierwszej wersji wyzflaczono z podkre6lonego tekstu (highlighted text, strona

1.26), a w drugrej wersji z ca\ego obrazu. Wedlug calego opisu w badaniach uLytobazy

obraz6w, a nie tekstu, wigc zapis ten jest nieiasny.

Inn4 kwesti4 iest to, na ile ten arrykul dotyczy social robotics. O temacie robot6w iest

duzo we wstgpie, nast€pnie badania wla6ciwie s4 wykonane na bazie EMOTIC, nie

pochodz4cej z lnterakcji czlowiek-robot, a rta sarn koniec podsumowania dodano 1

zdarie o mozliwo6ci zastosowania w robotach spolecznych.

Artykul A8 skupia siE na kontrolerze robota i aspektach prakqcznych. Proszg o dyskusie,

jakmoLna zmierzyt. fakryczny -ply* zastosowanego rozwrqzaria na intetakcje cztrowiek-

tobot.

3.3. Mo2liwo6ci zastosowania wynik6w badai

Badaria przedstawione w cyklu artykul6w s4 ciekawe tak z naukowego, jak i z

praktycznego punktu widzenia. Stanowi4 one wainy krok w kierunku budowy

spolecznych robot6w, kt6re poprawnie rozpoznaj4 stany emocionalne ludzkiego

partnera i dopasowui4 do nich interakcje. Dzigki badaniom takim, iak przedstawione w

rozprawie, zblizamy sig pelnej petli afektywnej w interakcji czlowiek-m^szyta. Obszary

zastosowari robot6w spolecznych obejmuja terapiq np. w autyzmie czy towarzyszenie

osobom samotnym i chorym. Rozw6j technologii robotycznej powinien i6C w parze z

poprawa interakc)i robot6w z czlowieliem, do czego mog4 przyczyru(. sip badania

doktorantki.



4. Konkluzia
Problem naukowy zosta\ trafnie i jasno sformulow^rty, 

^ 
tematyka rozpr^wy iest aktualna i

wailna w 6wietle wsp6lczesnych zastosowaf robotyki. Rozprawa obejmuje nainowsze

osi4gnigcia z powiqzanych dziedzin. Na podkre6lenie zasluguje interdyscyplinarny charakter

ptacy, kt6n lqczy robotykE, metody sztucznej inteligencji, oraz psychologe. Doktorantka

rozwi4za\a postawiony problem proponuj4c i badai4c szereg r62nych metod, kt6re moga

mie6 wplyw na popraw€ jakoSci interakcji czlowiek-robot.

Doktorantka posiada szczeg6low4 wiedzE odpowiadai4c4 interdyscyplinamemu charakterowi

pzedstawionej rozprawy. Nieco w4tpliwo5ci budzi raportowanie wynik6w rozpoznatxraria

emocii, w szczeg6lno5ci przylete metody podzialu ra zbi6r testowy i ucz4cy, a takLe

podawane miary skuteczno6ci rozpoznawanta. To przekl,ada sig na kilka w4tpliworici,

wyra2onych ju2 wczeSniej.

Pewnym problemem jest niewla6ciwie udokumentowany wklad autorski w publikacig A8 oraz

nie pasujaca do pozostalych publikacia A4 zzwarta w cyklu.

Podsumowuj4c, stwierdzam, 2e rozprawa doktorska r:i.Lgr rn2. Eryki Probierz stanowi

oryginaLne rozwiqzarie problemu naukowego i pomimo kilku uwag kryqcznych spelnia

wymagania okte6lone w Ustawie Prawo o szkokrictrvie wyzszym i Nauce. W zwi4zku z qm

przedstawionqrozprawe oceniam pozytywnie i wnioskui€ o dopuszczenie rozptawy do

publicznei obrony.
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