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1. Tematyka 1 cele rozprawy
1.1. Tematyka badawcza

Doktorantka w swojej rozprawie podjela si¢ zagadnienia modelowania spolecznych
1 emocjonalnych aspektow interakcji czlowiek - robot.
Tematyka jest aktualna, szczegélnie ze wzgledu na fakt, ze rozwijajaca si¢ robotyka
wprowadzana jest wspolczesnie w coraz wigcej obszarow zastosowan. Jednym
z wiodacych nurtéw jest rozwdj robotéw spolecznych, ktére poprzez wchodzenie
w interakcje w sposob analogiczny do interakcji miedzyludzkich, moga wspomagac
1 ksztaltowa¢ obszar umiejetnosci spotecznych. W interakcjach miedzy robotem
a czlowiekiem aktualna tendencja to upraszczanie tej interakcji tak, aby bez
specjalistycznej wiedzy mozna bylo skomunikowac si¢ z robotem w celu zapewnienia
okreslonych potrzeb. W tym kontekscie tym wazniejszy jest aspekt spoleczny
1 emocjonalny interakcji, ktérym zajela si¢ doktorantka w swoich badaniach.
Podsumowujac, tematyka dysertacji jest aktualna i wazna w kontekscie wspotczesnych

trendéw rozwoju robotyki.

1.2. Cele 1 teza rozprawy
Jak stwierdzono w pracy, robot spoleczny ma szans¢ bycia pomocnikiem, ale tez
1 przyjacielem, ale aby bylo to mozliwe jest konieczne zapewnienie odpowiedniej jakosci
interakcji  czlowiek-robot. Celem prac badawczych byla eksploracja obszaru
modelowania 1 analizy emocji oraz spolecznych aspektow interakcji. W ramach pracy
przebadano kilka metod 1 podejs¢ sluzacych temu celowi. Problem badawczy zostat
sformulowany prawidlowo 1 jest istotny tak ze wzgledow naukowych, jak 1 praktycznych.



Teza rozprawy zostala sformutowana nastgpujaco:
The proposed solutions for recognizing and modeling social and emotional components based on robot
artificial intelligence allow for implementation and application in social robotics.

Teza rozprawy jest dos¢ ogolna - nie wskazano konkretnych zaproponowanych
tozwiazad, ani nie wskazano kryteriéw oceny aplikowalnosci - np. latwosci dopasowanta,

niskich wymagani wydajnosciowych lub innych.

2. Przedstawienie rozprawy
2.1. Uklad rozprawy

Przedstawiona rozprawa ma dos¢ ciekawy uklad - stanowi ona autoreferat polaczony
z cyklem o$miu publikacji, przy czym nietypowo nie przedstawiono mnajpierw
autoreferatu, a potem publikacji. Praca zostala podzielona na cztery czescl, w kazdej z
ktérych umieszczono czes¢ autoreferatu, a nastepnie cze$¢ publikacji pasujacych do
danego obszaru badan.

Przy takiej nietypowej konstrukcji, nalezy uznaé, ze zgloszona dysertacja ma charakter
cyklu publikacji wraz z wieloczgdciowym autoreferatem 1 jako taka bedzie oceniana.
Warto tu dodaé, ze taki uklad pracy jest bardzo czytelny i wspomaga recenzenta w ocenie
osiagniecia, wigc uznaje to za dobra praktyke uktadu rozprawy w przypadku, gdy jest ona
cyklem publikacji. '

Na catoksztalt rozprawy skladaja si¢ nastepujace czgsci 1 publikacje:
Czesé 1. Modelling emotional reponse based on implementations of artificial intelligence
and machine learning methods in robotics.

A1l. Probierz, E., Galtuszka, A. (2022) Emotion detection based on sentiment
analysis: an example of a social robots on short and long texts conversation.
European Research Studies Journal, 25(2), pp. 135-144.

A2. Probierz, E., Galuszka, A., Grzejszczak, T., Gatuszka, A. (2022). OHBOT
social robots emotion modeling using Matkov chains and YOLOV5 neural
network. In I. Work, E. Maia, & P. Geril (Eds.), Modelling and simulation
2022. The 2022 European Simulation and Modelling Conference, October
26-28, 2022, Porto, Portugal, pp. 103—-110.

Cze$¢ 2. Modelling emotional response based on action planning in PDDL language

A3. Janiaczyk, W., Probierz, E., Gatuszka, A. (2020). On the recognition and
analysis of selected emotional states in the artificial intelligence of social
robots, Modelling and simulation 2020. The 2020 European Simulation and
Modelling Conference, pp. 223-228.

A4. A. Galuszka, E. Probierz, (2021) On transformation of conditional,
conformant and parallel planning to linear programming, Archives of Control
Sciences Volume 31(LXVII), 2021, No. 2, pp. 375-399.

A5. E Probierz, A. Galuszka, A. Galuszka, (2023) Social robot response to
negative emotions as a PDDL planning problem in the presence of
uncertainty, Przeglad Elektrotechniczny 2023 (8).



2.2.

Czes¢ 3. Modelling social behaviour of robots based on the application of neural
networks in robotics.

A6. E. Probierz, M. Wojnar; K. Skowronski; A. Galuszka; T. Grzejszczak; O.
Kedziora, (2022) Application of Tiny-ML methods for face recognition in
social robotics using OhBot robots, 2022 26th International Conference on
Methods and Models in Automation and Robotics (MMAR), Mi¢dzyzdroje,
Poland, 2022, pp. 146-151, doi: 10.1109/MMARS55195.2022.9874278.

AT7. Probierz, E. (2023). On emotion detection and recognition using a context-
aware approach by social robots : modification of faster R-CNN and YOLO
v3 neural networks. European Research Studies Journal, 26(1), pp. 572-585.

Czes¢ 4. Modelling selected social components using the PID controller in social

robotics
A8. Grzejszczak, T., Bartosiak, N., Wojnar, M., Skowronski, K., Probierz, E.
(2022). Regulacja pozycji robota spolecznego w sprzezeniu zwrotnym z
systemem wizyjnym. In A. Swierniak & J. Krystek (eds.), Automatyzacja
procesow dyskretnych. Teorla 1 zastosowania. T. 1, pp. 79-86.

W dalszej czesci recenzji odwolujac si¢ do artykuléw bede postugiwac si¢ powyzszymi
oznaczeniami A1-A8.

Uktad pracy jest poprawny, a sama praca zredagowana starannie. W pracy pojawiaja si¢
nieliczne bledy literowe, np. stowo "modelling" jest pisane tez "modeling" w réznych
czesciach pracy. Pomimo tych niewielkich uchybien, jezyk pracy jest czytelny, a wywod
plynny.

Analiza bibliograficzna
Doktorantka w cyklu wskazala osiem publikacji. Wsréd nich znajduja sie:
— jedna publikacja w czasopiSmie Archzves of Control Sciences (100 pkt MNiSW),
— dwie publikacje w czasopismie Eunrgpean Research Studzes Journal (100 pkt MNiSW),
— jedna publikacja w czasopismie Prieglad Elektrotechniczny (70 pkt MN1SW),
— dwie publikacje w materiatach konferencyjnych Eurgpean Simulation and Modelling
Conference (70 pkt MNiSW),
— jedna publikacja w materiatach konferencyjnych Conference on Methods and Models in
Auntomation and Robotics (20 pkt MNiSW),
— jeden rozdzial w ksiazce Automatyzaca procesow dyskretnych. Teoria i 3astosowania (20
pkt MNiSW).
Publikacje ukazaly si¢ w roku 2020 (1), 2021 (1), 2022 (4), 2023 (2). Maja stosunkowo
niewiele cytowan, co moze by¢ zwigzane z tym, Ze sze$¢ z nich ukazalo si¢ w tym 1
poprzednim roku, wigc miaty krotki czas na uzyskiwanie cytowan.
Przedstawiony cykl jest bardzo réznorodny 1 dobrze pokazuje kompetencje doktorantki
w zakresie opracowania i publikowania artykuléw o charakterze naukowym - w réznych
publikatorach.
Bibliograficznie przedstawiony cykl, w kontekscie wymagan stawianych doktorantom,

oceniam pozytywnie.
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Analiza literatury przedmiotu

Analiza dotychczasowych osiagnie¢  dziedziny jest przedstawiona zaréwno w
autoreferacie, jak i w artykutach bedacych elementami cyklu.

Kazda cze$¢ autoreferatu zawiera obszerne przedstawienie literatury w zakresie objetym
dana cze$cia. Dodatkowo w artykulach zamieszczone sa odpowiednie sekcje (o roznych
nazwach: theoretical background, literature review, related works lub inne).

W sumie w pracy zacytowano: 10 pozycji dla sekcji Introduction, 51 pozycji dla czesci 1.,
18 pozycji dla czesci 2., 33 pozycje dla czesei 3., 16 pozycji dla czesci 4. oraz 14+23
pozycje dla pozostalych czesci. Doboér literatury jest poprawny, literatura wskazana w
pracy jest aktualna (wiele pozycji z ostatnich 3. lat).

Zastosowane metody badawcze 1 osiagni¢te wyniki

Artykut A1 obejmowal wykrywanie emocji z tekstu pochodzacego z konwersacji miedzy
czlowiekiem a robotem. Badanie przeprowadzono z wykorzystaniem polskiego 1
angielskiego leksykonu stéw. Wykorzystane konwersacje pochodza z uprzednio
przygotowanego zbioru w jezyku polskim, przy czym robot w konwersacji wykazywal
jedynie neutralny stan emocjonalny. Przeprowadzono analiz¢ slownikowsa tekstu 1
wskazano stany emocjonalne przypisane do wystepujacych sléw. Przeprowadzono tez
analize czasowa zmiany nasycenia emocjonalnego. Wyniki z uzyciem polskiego stownika
oraz angielskiego slownika (po tlumaczeniu konwersacji) nie wykazaly istotnych roznic
miedzy tymi dwoma podejsciami. Wartoscia wnoszona przez ten artykul jest wykazanie,
ze analiza sentymentu z uzyciem obu leksykonéw wykazata podobne wyniki, cho¢ liczba
wykrytych stéw nasyconych emocjonalnie byla dla jezyka angielskiego znaczaco wicksza
niz dla jezyka polskiego.

Artykul A2 wykorzystuje sie¢ YOLO w wersji 5s oraz ladcuchy Matkowa (Markov
chains) do rozpoznawania emocji, ich predykcji oraz imitacji w robocie OhBot. Zestaw
emocji to typowe emocje dyskretne z modelu Fkmana, oraz znany zbi6r danych
AffectNet. Najciekawszym elementem badania jest analiza nastepstw stanéw, w tym
grafy tranzycji miedzy stanami emocjonalnymi oraz okreslanie takiego aspektu interakcji
jak styl emocjonalny. W wyniku tych analiz robot prébuje dopasowa¢ swoj styl interakcji
oraz ekspresj¢ mimiczna do ludzkiego partnera wchodzacego z nim w interakcje.
Rozwiazanie opisane w artykule stanowi przyklad afektywnej petli zwrotnej (ang.
affective loop) w interakcji cztowiek-robot.

W artykule A3 zaproponowano uzycie jezyka PDDL do zamodelowania stanu
emocjonalnego czlowieka w interakcji z robotem. Jezyk ten sluzy do opisu 1
rozwiazywania probleméw planowania w warunkach niepewnosci, a praktyczne jego
uzycie do zaprogramowania dziatania robota jest bardzo warto$ciowym wkladem. W tym
przypadku za funkcje celu uznano redukcje lub przynajmniej nie-eskalowanie
negatywnych stanéw emocjonalnych cztowieka.

Artykut A4 analizuje problemy planowania (conformant planning, conditional planning,

parallel conformant planning) oraz ich odwzorowanie do programowania liniowego. Ten
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artykul wyraznie odbiega od gléwnego nurtu cyklu, jakim jest social robotics. Przyklady

uzyte w artykule nie dotycza tej dziedziny zastosowan.

Artykul A5 jest rozwinigciem artykulu A3 i réwniez dotyczy zastosowania jezyka PDDL
w modelowaniu stanu emocjonalnego czlowieka oraz potencjalnej odpowiedzi robota.
Artykul ten podkresla niepewnos¢ zwiazana z rozpoznawaniem emocji ludzkich - co jest
niezwykle wartosciowym aspektem. Za pomoca jezyka PDDL pokazano, jak uwzglednié
niepewnos¢ oszacowania stanu emocjonalnego i umozliwi¢ dalsze dzialanie robota.
Pokazano cztery rézne scenariusze, w ktorych byto od jednego do czterech niepewnych

stanow emocjonalnych.

Artykul A6 dotyczy detekcji twarzy oraz obecnosci maseczki w kontekscie gdy robot
skanuje otoczenie w celu wykrycia obecnosci czlowieka w otoczeniu oraz detekcji
poprawnosci zalozenia maseczki. W tym celu postuzono si¢ ponownie siecia neuronows
YOLO w wersjach dopasowanych do wymagan zastosowanego robota OhBot.
Postuzono si¢ zbiorem danych MS COCO do detekgji twatzy oraz innych zbiotem
obrazujacym poprawnos¢ zalozenia maseczki. Wykazano, ze wykrycie poprawnosci
zalozenia maseczki jest zadaniem prostszym niz odszukanie czlowieka w obrazie z
otoczenia, wykazano nieznaczng przewage rozwiazania YOLOv5s nad YOLOv4 - tiny w
obu tych zastosowaniach. Nastepnie oba te rozwiazania zostaly uzyte do sterowania
interakcja robota z czlowiekiem. Artykul ponownie pokazuje mozliwosci adaptacyjnosci
rozwiazan robotycznych do potencjalnego partnera w interakcjii. Co ciekawe, w
eksperymentach wykazano, ze czes¢ ludzi byla sktonna do poprawienia maseczki, gdy

zwroécil im uwage robot.

Artykul A7 dotyczy rozpoznawania emocji z obrazéw z wykotzystaniem sieci YOLO
oraz R-CNN. Postuzono si¢ baza EMOTIC, ktora zawiera zdjecia ludzi w réznych
kontekstach i jest oznakowana stanami emocjonalnymi. W attykule podano pewna miare
skutecznosci (performance score AP) dla istniejacych algorytméw dostepnych w
literaturze oraz dla wlasnej implementacji sieci YOLO oraz R-CNN, wraz z jej
modyfikacja. Wyniki ogélnie sa interesujace, cho¢ sam przebieg badania nie zostal
udokumentowany szczegélowo (watpliwosci w sekcji 3.2).

Artykul A8 dotyczy mozliwosci takiego sterowania ulozenia twarzy robota OhBot, zeby
pozorowac¢ utrzymywanie kontaktu wzrokowego. Artykul skupia si¢ na szczegdlach
implementacji kontrolera robota, jednak jest interesujacy z petspektywy zastosowania
tych algorytméw w interakcji czlowiek-robot.

Indywidualny wktad autorski

Jedna z przedstawionych publikacji jest jednoautorska (A7), pozostale (7) sa
wieloautorskie, przy czym w 4 z nich doktorantka jest pierwszym autorem (A1, A2, A5,
AG).

W pracy zalaczono os$wiadczenia od dwoch wspotautoréow - A. Gatuszki, ktory byt
wspolautorem w 6. publikacjach, oraz T. Grzejszczaka, ktory byl wspélautorem w jedne;j
publikacji (A8). Oswiadczenia te nie precyzuja indywidualnego wkladu wspotautoréw, a



zamiast tego zawieraja potwierdzenie, ze informacje zawarte we wsteple pracy sa zgodne

z prawda. W pracy nie zamieszczono os$wiadczen innych wspoélautorow.

Analiza informacji o indywidualnym wkladzie autorki, zawartych we wstepie pracy

pozwala na nast¢pujace wnioski:

artykul Al powstal z wiodacym udzialem doktorantki, jest potwierdzenie
wspolautora,

artykul A2 powstal przy réwnym wkladzie doktorantki i pozostalych autoréw,
przy czym doktorantka byla odpowiedzialna za zbudowanie modeli oraz
opracowanie danych, jest potwierdzenie od 1 wspolautora pracy,

w artykule A3 doktorantka jest drugim autorem, wskazuje, ze jej wkladem jest
koncepcja badania oraz opracowanie pierwszej wersji artykulu, w rozprawie nie
zamieszczono oswiadczenia od pierwszego autora artykutu,

artykul A4 powstal przy réwnym udziale doktorantki i jej promotora, przy czym
autorka byta odpowiedzialna za przeprowadzenie badania, jest potwierdzenie od
wspolautora,

artykul A5 powstal przy wiodacym wkladzie doktorantki, jest potwierdzenie od
wspolautora,

artykut A6 ma siedmiu autoréw (doktorantka jest pierwszym autorem), a
realizacja badad byla rozproszona miedzy wielu autoréw, doktorantka byla
odpowiedzialna za metodyke badawcza i prowadzenie eksperymentow, jest
potwierdzenie od jednego wspotautora,

artykul A8 ma 5 wspolautoréw, przy czym doktorantka jest ostatnim z autorow,
wskazano, ze piaty wspolautor byl odpowiedzialny za zarzadzanie 1 nadzor
projektu, jest potwierdzenie od wiodacego autora tej publikacji.

Podsumowujac, nie budzi watpliwosci autorski wkiad doktorantki w publikacje A1, A2,
A4, A5, A7. Odnosnie artykuléw A3, A6, A8 wskazane byloby zalaczenie oswiadczen od

wickszej liczby wspotautorow. Wkiad doktorantki w artykul A8, wg wykazanej

kolejnosci autordw i opisu ich wkladu, jest nieznaczny.

3. Ocena przedstawionej rozprawy

3.1. Mocne strony rozprawy

Podsumowujac, doktorantka wykazala si¢ znajomoscia  nastepujacych  metod

badawczych:

analiza sentymentu w tekscie z wykorzystaniem metody stownikowej,

znajomo$¢ i poslugiwanie si¢ modelami emocji uzywanymi w informatyce
afektywne;j,

znajomo$¢ i poslugiwanie sie zbiorami danych obiektéw otagowanych stanami
emocjonalnymi, uzywanymi w informatyce afektywne;,

postugiwanie si¢  sieciami neuronowymi YOLO w kilku wersjach,
przeznaczonych do rozpoznawania obiektow, w szczegblnosci na maszynach z

ograniczeniami przetwarzania (wersja s, tiny), a takze siecia R-CNN,
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— poslugiwanie si¢ tancuchami Matkowa do modelowania i predykcji stanéw
emocjonalnych,
— postugiwanie si¢ formalnym jezykiem PDDL do opisu problemu i jego

rozwiazania w warunkach niepewnosci.

Podsumowujac, na osiagnigte przez doktorantke wyniki skladaja sie:

— analiza sentymentu w konwersacjach miedzy robotem a czlowiekiem z uzyciem
metody stownikowej,

— zbudowanie w praktyce modelu petli afektywnej z uzyciem robota OhBot -
rozpoznawanie emocji czlowieka, ich predykcja 1 dopasowanie zachowania
robota,

— wykazanie przydatnosci tancuchéw Markowa do modelowania 1 predykcji standéw
emocjonalnych,

— zaproponowanie 1 pokazanie na praktycznych scenariuszach uzycia jezyka PDDL
do sterowania reakcja robota po wykryciu stanéw emocjonalnych ludzkiego
partnera w interakcji, jezyk PDDL pozwala na zamodelowanie niepewnosci
wynikajacej z predykcji stanéw emocjonalnych,

— zaprojektowanie 1 implementacja interakcji robot-czlowiek dotyczacej
nawiazywania interakcji 1 detekcji prawidlowosci zalozenia maseczki,

— zaproponowanie dopasowania polozenia twarzy robota do polozenia twarzy

czlowieka w celu symulacji kontaktu wzrokowego.

Zaproponowany cykl (poza artykulem A4) dotyczy modelowania interakcji czlowiek-
robot. W wykonanych badaniach doktorantka zwracala uwage na réznorodne aspekty
interakcji, zaczynajac od wykrycia obecnosci czlowieka 1 inicjacji interakcji, przez
pozorowanie utrzymywania kontaktu wzrokowego, rozpoznawanie emocji z obrazu oraz
z tekstu konwersacji z robotem, az do pelnej petli afektywnej (od rozpoznania przez
predykcje do zachowania robota dopasowanego do stanu emocjonalnego czlowieka). Na
szczegblne podkreslenie zastuguje uwzglednienie problemu niepewnosci rozpoznawania
stanéow emocjonalnych w sterowaniu zachowaniem robota 1 zamodelowanie tych

probleméw oraz proponowanych rozwiazan za pomoca jezyka PDDL.

Slabe strony rozprawy 1 kwestie do dyskusji
Przedstawiona rozprawa nie jest wolna od pewnych wad 1 niedopowiedzen, z ktérych

najwazniejsze wskazano ponizej.

W artykule Al nie opisano dokladniej samych konwersacji robot-czlowiek - nie
wskazano, jaki to byl robot (r6zne roboty?) oraz jaka byla charakterystyka grupy badane;,
a takze kontekst zbierania tych konwersacji. Dodatkowo prosze¢ o dyskusje, jakie inne
metody poza stownikowa, nadawalyby si¢ do analizy tej konwersacji, 1 jakie sa wady
zaproponowanego podejscia stownikowego w kontekscie analizy interakcji czlowiek-

robot.
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W artykule A2 niejasne sa podawane wartosci efektywnosci predykgji. Przede wszystkim
podawany przedzial jest podany niepoprawnie (od wigkszej do mniejsze; wartosct). Po
drugie, w artykule nie wskazano, jaka miara jest podawana. Raz jest uzywana nazwa
"effectiveness of detection”, a w innym miejscu "effectiveness of prediction”, a sa to dwa
rézne etapy. Nie podano tez, jak obliczono te miare - czy jest to dokladnos¢ (accuracy),

czy tez inna miara skutecznosci.

W artykule A3 w opisie scenariuszy pojawia si¢ "disgust", a w tabelach opisujacych ten
sam scenariusz pojawia si¢ "hate" - z czego wynika ta rozbieznosc?

Artykul A4 wyraznie odbiega od gléwnego nurtu cyklu, jakim jest modelowanie
interakcji w social robotics - prosz¢ o uzasadnienie, dlaczego zostal umieszczony w

cyklu.

W artykule A7 uzyto podzialu 70:30 na zbi6ér uczacy i testowy. Typowe strategie
zakladaja raczej wielokrotny podzial np. strategia k-foldow. Aby uzyska¢ wiarygodny
wynik najczesciej stosuje si¢ 10-foldéw lub strategie leave-one-out. Prosz¢ o odpowiedz,
dlaczego przyjeto jedynie podzial 70:30 i czy ten podzial oraz pomiar wykonywano
wielokrotnie, czy tylko jednokrotnie. Dodatkowo w artykule nie podano, co znaczy miara
AP uzyta w wynikach i jak dokladnie ja obliczano. W tym samym artykule nie opisano
dokladnie, na czym polegala modyfikacja sieci neuronowych, raczej zawarte sa
stwierdzenia ogélne - prosze o doprecyzowanie na czym dokladnie polegata ta zmiana i
w jakim celu zostala przeprowadzona. Ponadto w sekcji Comparison znajduje sie zdanie,
ze cechy w pierwszej wetsji wyznaczono z podkreslonego tekstu (highlighted text, strona
126), a w drugiej wersji z calego obrazu. Wedlug calego opisu w badaniach uzyto bazy
obrazéw, a nie tekstu, wigc zapis ten jest niejasny.

Inna kwestia jest to, na ile ten artykul dotyczy social robotics. O temacie robotow jest
duzo we wstepie, nastepnie badania wlasciwie sa wykonane na bazie EMOTIC, nie
pochodzacej z interakcji cztowiek-robot, a na sam koniec podsumowania dodano 1
zdanie o mozliwosci zastosowania w robotach spotecznych.

Artykul A8 skupia si¢ na kontrolerze robota i aspektach praktycznych. Prosze o dyskusje,
jak mozna zmierzy¢ faktyczny wplyw zastosowanego rozwiazania na interakcje cztowiek-
robot.

Mozliwosci zastosowania wynikoéw badan

Badania przedstawione w cyklu artykuléw sa ciekawe tak z naukowego, jak 1 z
praktycznego punktu widzenia. Stanowia one wazny krok w kierunku budowy
spolecznych robotéw, ktére poprawnie rozpoznaja stany emocjonalne ludzkiego
partnera i dopasowuja do nich interakcje. Dzigki badaniom takim, jak przedstawione w
rozprawie, zblizamy si¢ pelnej petli afektywnej w interakcji czlowiek-maszyna. Obszary
zastosowan robotéw spolecznych obejmuja terapi¢ np. w autyzmie czy towarzyszenie
osobom samotnym i chorym. Rozwdj technologii robotycznej powinien iS¢ w patze z
poprawa interakcji robotéw z czlowiekiem, do czego moga przyczyni¢ si¢ badania
doktorantki.



Konkluzja

Problem naukowy zostal trafnie 1 jasno sformulowany, a tematyka rozprawy jest aktualna 1
wazna w swietle wspolczesnych zastosowan robotyki. Rozprawa obejmuje najnowsze
osiagnigcia z powigzanych dziedzin. Na podkreslenie zasluguje interdyscyplinarny charakter
pracy, ktora laczy robotyke, metody sztucznej inteligencji, oraz psychologie. Doktorantka
rozwigzala postawiony problem proponujac i badajac szereg réznych metod, ktore moga

mie¢ wphyw na poprawe jakosci interakcji czlowiek-robot.
p1} poprawe ) )

Doktorantka posiada szczegolowg wiedz¢ odpowiadajaca interdyscyplinarnemu charakterowi
przedstawionej rozprawy. Nieco watpliwosci budzi raportowanie wynikéw rozpoznawania
emocji, w szczegolnosci przyjete metody podzialu na zbior testowy 1 uczacy, a takze
podawane miary skutecznosci rozpoznawania. To przeklada si¢ na kilka watpliwosci,
wyrazonych juz wczesniej.

Pewnym problemem jest niewlasciwie udokumentowany wklad autorski w publikacje A8 oraz

nie pasujgca do pozostalych publikacja A4 zawarta w cyklu.

Podsumowujac, stwierdzam, ze rozprawa doktorska mgr inz. Eryki Probierz stanowi
oryginalne rozwiazanie problemu naukowego 1 pomimo kilku uwag krytycznych spelnia
wymagania okreslone w Ustawie Prawo o szkolnictwie wyzszym 1 Nauce. W zwigzku z tym
przedstawiong rozprawe oceniam pozytywnie i wnioskuj¢ o dopuszczenie rozprawy do
publicznej obrony.



