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Dysertacja ta stanowi cykl publikacyjny badan nad modelowaniem emocji i reakcji
spotecznych w robotyce spolecznej przy uzyciu sztucznej inteligencji. Badania te zostaly
opublikowane w formie listy o$miu publikacji, pogrupowanych w cztery tematycznie spojne
rozdziaty.

Pierwszy rozdziat koncentruje si¢ na modelowaniu odpowiedzi emocjonalnych w robotyce
za pomocg sztucznej inteligencji i uczenia maszynowego. Omdwione sg rézne teorie emocji, ktore
stanowig podstawe dla opracowania algorytméw rozpoznawania i generowania emocji.
Zastosowano techniki uczenia maszynowego, w tym sieci neuronowe, do generowania wyrazow
emocjonalnych z danych sensorycznych. Szczegdlng uwage poswiecono rozpoznawaniu emocji i
adaptacyjnym odpowiedziom emocjonalnym. Potencjalne zastosowania robotyki afektywnej w
takich obszarach jak opieka zdrowotna, edukacja i interakcja spoteczna réwniez zostaty omowione.

Drugi rozdzial skupia si¢ na wykorzystaniu jezyka Planning Domain Definition Language
(PDDL) do automatycznego planowania dzialan robota w obliczu niepewnosci zwigzanej ze
stanem emocjonalnym ludzi. PDDL, begdacy formalnym jezykiem reprezentacji wiedzy, pozwala
na precyzyjne modelowanie interakcji robota z ludZzmi na podstawie ich stanéw emocjonalnych.
Wynikiem pracy jest zestaw dwdoch domen planowania z ilustracyjnymi przyktadami, zaktadajac,
ze robot powinien reagowa¢ w sposob redukujacy negatywne emocje.

Trzeci rozdzial obejmuje badania skoncentrowane na réznorodnych metodach
modelowania zachowan spotecznych, w tym wykorzystaniu sieci neuronowych i uczenia
maszynowego. Metody te zostaly zastosowane w réznych kontekstach, w tym w edukacji, opiece
zdrowotnej i przemysle. Jednym z wyzwan jest potrzeba odpowiednich zestawéw danych do
treningu, zwlaszcza pod wzgledem etyki i jakosci danych.

Ostatni rozdzial dotyczy wykorzystania kontrolera PID do modelowania wybranych

komponentéw spotecznych. Kontroler PID, powszechnie uzywany w automatyce, zostal uzyty do



precyzyjnego sterowania predkoscia mobilnego robota. Gléwnym tematem tego rozdziatu jest
utrzymanie kontaktu wzrokowego migdzy robotem a cztowiekiem, co jest kluczowym elementem
interakcji cztowiek-robot.

Dysertacja konczy sie dyskusja i praktycznym zastosowaniem robotyki spotecznej. Jest to
dziedzina badawcza na styku wielu dyscyplin naukowych, takich jak informatyka, psychologia,
etyka, nauki spoteczne i inzynieria. W tym kontekscie metody sztucznej inteligencji, w tym sieci
neuronowe i uczenie maszynowe, sa wykorzystywane do modelowania i symulowania zachowan
spotecznych robotéw. Robotyka spoleczna nie jest tylko wyzwaniem inzynieryjnym, ale rowniez
etycznym i spolecznym, wymagajacym zintegrowanego podejscia do badan i rozwoju. Jest to
interdyscyplinarno$¢ i mnogos¢ praktycznych zastosowan, ktora pozwala na specjalizacje w
konkretnej Sciezce badawczej, ale rowniez pokazuje, jak wiele badan i mozliwosci moze by¢
zrealizowanych. Niniejsza rozprawa doktorska stara si¢ cho¢ w czesci odpowiedzie¢ na t¢ luke w
badaniach oraz wnie$¢ dodatkowa wiedze dotyczaca modelowania emocji i reakcji spotecznych w

robotyce spoteczne;j.



