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OCENA ROZPRAWY DOKTORSKIEJ

" MODELLING SOCIAL AND EMOTIONAL COMPONENTS IN SOCIAL

ROBOTICS USING ROBOT- AR,TII,-ICIAL INTELLIGENCE"

Dr [Iryki Probierz

R,ecerrzja zr:stala" przygotowanir rra podst:r.wie pisma z dria 16.10.2023, sporzqdzonego

przez Pani4 dr trab, irrz. N4onikg Kwokg, PrzewodrricziicE Rarly Dyscypliny Automatyka,

Illektronika, Elektrotechrrika i Technologie Kosrniczne Politechniki Slqskicl.

Praca doktorska, w my61 obowi4zujqcych od 2021 roku przepis6w, rnoie by(, prac4

piscmnq, bgdqc4 zbiorern opublikowanyctr i powi4zanych tcrnatycznic artykul6w nauka

wych. Autorka rozprawy przedstawia ta,k4 pr:a,ce do ocerny. JesL to zbi6r o6rniu publikacji
opisarryclr w czterech rozclzialach. Przedstawione do oceny prace, s4 napisane zar6wno w
jgzykn polskim (1) jak i jqzyku angielskim (7). Odautorkskie teksty s4 w jgzyku angiel-

skim.

Ocena tematyki rozprawy
Ocerra rozpr:awy bgdzie przeprowa(lzona z uwglgdrrienicrn zaproponowanej Lezy, kt6ra

m6wi, 2e:

The proTtosed solut'iorts for rr:r:ogrt'izirtg and, modelling soc'ial and em,otional components

bused on robot artzficzul i,rttell,igencc allow for implerrtcntation a'nd aTtph.catzon in soc'ial

robots.

Teza rozprawy jcst rnalo odkrywcza) og6lna i ra,czej postulatywtta oraz nie obejmuje

w pelni tre6ci rozprawy.

Rozprawa doktorska konrrct,ruje sig wok6l robotyki spolecznej, dziedzity, kt6ra ciagle

dynamicznie siq ksztaltujc. Celem robotyki spoler:znej jest skonstruowanie robota, ktG
ry bylby pelrroprawnym uczestnikiern zycia spolecznego hrdzi. Robotyka spoleczna ma

charakter interdyscyplinarny, wykraczajacy poza dobrze skategoryzowane dzie{ziny dys-

cyplinowe, co otwiera nowe obsza,ry badawcze i wymaga inberakcji i integracji dyscyplin

tcchnicznych i hurnanistycznych. Mo2liwo6ci uzyskania wla6ciwo6ci sprawstwa spoleczne-

go przez robota jest obecnic cenl,ralnym problernern robotyki spolecznej. Wsp6lczeSnie,

1



dziqki szybkiemu postgpowi sztucznei inteligencji, pojawiaj4 sig prace nad zrobotyzowany-

rni technologiami zdolnyrni do wchodzcnia w spoleczrritr interakcjq z httl2ui. Konstuktorzy

pr6buj.2 wyposa2yi roboty w pewne fizyczrr: cechy upodobniaj4ce go do cziowicka. Robot

spolcczny nie rnusi by6 androidem, gdyz ma do spclnicnia w'azniejsz4, hrudn4 do wdro2e-

nia rolq. Musi rnied arciritckturq kognitvwnq, aby reagowa6 w odpowierlni spos6b na wiele

sygnal6w o r62nych urodalno(ciach w tym semiot,ye.zlnych.

Arrtorka rozprawy doktorskiej podejnruje w swojej pracy opisarre powyzc'j wyzwania i

podaje, ze lokujc je w czterech obsza,rach:

o rnodelowanie odpowiedzi emocjonalnych robota spolecznego za pomocq rnechani-

ztt6w uczenia maszynowego,

o wykorzystanie igzyka Planning Domain Definition Language do automatycznego

planowania dzialafi robota w sytuacjach nierozpoznania stanu emocjonalnego ludzi,

o metody modelowania za,ctrowafr spolecznych z wykorzystarriem metod uczenia ma-

szynowego,

o wykorzystanie regulatora PID do sterowania prgdkodciq mobilnego robota w kon-

takcie wzrokowym z czlowiekiem.

Poruszane w rozprawie zagadnienia pozwalaj4 na,lepsze zrozumienie, ci4gle do kofca
nie rozpoznanych, interakcji robot spclleczny-czlowiek. Z naukowego punktu widzenia s:tr

to dzialania innowacyjne i bardzo potrzebne, pozwalajqce na planowanie eksperyment6w

w neuronauce, a wiqc na pograniczrr wiedzy z dziedzin biofizyki, elektrorriki, mechaniki,

informatyki lub nawet psychologii.

Charakterystyka rozprawy i jej zakres
Praca sklada sig z 4lroclstawowych rozdzial6w. W rozdziale 1 orn6wione zostaly 2

artykrrly, w rozdziale 2 zapezenLowano 3 artykuly, w rozdziale 3 orn6wiono 2 artykuly, a

w ostatnim, 4 rozdziale przedstawiono 1 artykul. Kazdorazowo rodzialy rozpoczynaja rig

wstgpem i odrgbnym przeglqdem literaturowym. W zztsadzi<t oba te wyorlrgbnienia moz-

na byio Stol4czy{ gdyz w obydwu mamy do czynienia" z Lym samym - przegl4dern prac

po6wigcorrym z:rgadnieniorn powirlzarym z zal4czonymi artykulami Doklorantki. Dodat-

kowo Doktorantka r,arlti<:szcr,a w kaidyur rozdzial<: zgloszone artykuly jak i szczeg6lowe

ich om6wienie.

Praca koitczy sig dvskusj 4 oraz rozdzialern o rnyltpyrn tytule " Prar:tical aqtpl'icat'iorr," ,

gdzie przedstawiono rric wtasne r<tzwiEzalnial t:zego rnozna bv sig spodzicwa6, ale literatu-

rowy przcglqd za,stosowafr robot6w spolecznych w r6znych dzicdzitaclt Lycia.

2



Rozdzial 1

Artykul w cza^sopiSrnic (1): Emol.ion Del,ecti,o'n Based on Sr:nt'iment Ano,lgsi,s: An

Eramytle of Soci,al Robol;s on Sh,orl; o,ntl Lortg Tet;t Cortur:'rsat'ion.

W pracy om6wiono prostq strategig wykrywania emocji z tekstu uzyskancgo w trakcie

rozmowy z robotcm spolecznym. Dane z roztr6w konwertowa,ne se na tekst, a emocje sE

wykrywane przez przcszukiwanie leksykon6w angielskicgo i polskiego. Leksykory za-

wieraj4 listg sl6w i ich skojarzcfi z olmioma podsbawowymi ernocjami (radodi, zaufarrie,

strach, zaskoczenie, smutek, wsLrgt, gniew, oczekiwanie) oraz dwoma uczuciami (negatyw-

nym i pozytywrrym). Autorzy por6wnujil gotowe zestawy konu,ersacji chatbota z danymi
z leksykon6w oraz ustalajE w zaleznoici od kontekstu rozrnowy na,jczg6cicj wystgpuj4ce

frazy wyralajry,e emocje. Moirn zdaniem pru),ca wnosi bardzo skronmy wklad do eksplorcr

wanej dziedziny. W zasadzie jedynyrr wktadern jcst podzial tekst6w generowanych przez

chatbota na teksty kr6tkich i dlnzszych krnwersacji. Nie podano ani jednego przykladu w
jaki spos6b oryginalny tekst zostal podzielony na fragrnenty oraz jakie reguly zastosowano

przy podziale tcgo tekstu.

Artykul konferencyjny (2): OhBot Soci,al lloboLi,cs Ernot'iort Modell'ing Usi,ng Markou Cha-

'ins and YOLOuS Neural Nehuork.

Najwiqkszq wad4 tcj pracy sr1 calkowicic rrieczytelne rysunki nr1 oraz nr5. Podsta-

wowym celem artykulu jcst pr6ba sprawdzenia jako6ci intcrakcji czlowiek-robot tak, aby

robot rn6gl by6, przynajrrniej czg6ciowo, traktowarry jako robot spoleczny. Do realizacji

tego zadania wykorzysta,no robotycznq glowg OhBot. Aby zrozumied idce przcdstawione

w tym artykule, potrzebne s4:

l) znajomo6(,li<:zby stopni swobody robota OhBot. Innymi slowy, jakie ruchy moze

wykonywa6 glowa robota poprzcz serwornechanizmy.

2) jak realizowana jest mimika " Lwarzy" tego urzqdzenia,

W artykule nie jest to jasno opisanc. Kol{nq wad4 tego artyku}u (oraz innyc}r gdzie ro-

bot OhBot jest wykorzystywany)jcst pominigcie opisu a,kwizycji obrazu zkanery robota.

Do tej sprawy odniosq siq jeszcze p6iniej, przy og6lnej ocerrie pracy.

W pracy wystgpuj4 blgdne oznaczertia we wzorze (4) oraz algorytrnie 3. Oznacze-

nie'i, j € [1,n] we wzorze (4) <>znacza przedzial liczbowy obustronnie dotrknigty, co jest

rrieprawdq w kontck6cie wzoru (3), gdy2 elementy ma,r:ic.rzy sq indcksowane liczbami natu-

ralnymi. Prawidlowymoznaczeniern trrowinno by6 'i, j e {1,...,r1}. W algorytrnie 3 u2ycie

sumy mnogodciowej U, tlotycz4cej ztrior6w, jest r6wnie2 blgdem. Tuta.j naleialo tzy(. sym-

bolu alternatl'wy (V), bo inslrukcja wanrrrkowa "i?' zawicra wyl4cznic zaleznoici liczbowe

i nie odnosi sig do zbior5w.

Zastosowanie sieci YOLOvSs urnoZliwilo analizg i etykietowa,nie zar6wno pojedynczych

emocji, jak i ich sekwencji na podst:rwie pozyskanego obrazu osoby wchodzqcej w interak-

cjg. Sied YOLO trenowarra bvla wstgpnie przy pomocy bazy danych AFFectNet. Wyniki

.)
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skuteczrro6cirozpoznawania enrocji rutllazie AFF-ectNr:t pok:r,zuje rysunek 2. Potem zast-

sowano strategig l:r,ficuch6w Markowa do przewidywarria sekwenc.ji stan6w r:rnocjonalnych,

w tyrn stan6w niepewrrych, z twzglednicniem danych wlasnych. Dlaczcgo dla tych badaf

nie wykonano podobnego zestawienia jak rra rystrrtku 2 ?

Rozdzial 2

Artykul konfererrcyjnv (3): On Lhe Recognition a,rtd Anal,ysis of Selected Emotional

States in, the Arti,f,ci,al lrr,telligence of Social, Robots.

W artykule zaproponowano zbi6r cha,rakterysl,yczrrych wyraz6w twarzy, kt6re poje-

dyficzo lub w odpowiednich kombinacjar*r poslu2:1do okre6lenia emocji. Zbi6r przyklad6w

oraz planowarric postgpownania z wykorzystaniern jgzykt" PDDL majq sluZyi modelowa-

niu reakcji robota sp<,rlccznego na stan emocionalrry czlowieka w sytuacjach, kiedy robot

nie jest pewien w jakim starrie ernocjorralnym znajduje siq osoba, zkt,6r4 nawiEzuje kon-

takt. Nicstcty w artykule, poza przcrJstawienim scenariuszy postgpowafi urodelowanych

instrukcjami jgzyka PDDL, bra,k jest ia,kichkolwiek wniosk6w na ternat poprawno3ci przy-

jgtych zalozefi. Autorka nie wykazala, ze przvjgty morlel jest prawidlowy. Nie wiemy wigc,

czy rozpoznawnawnie stan(lw cmocjonalrryr;h proponowanymi nretodarni jest skuteczne i

w jakim zakresie, tym bardziei, z<t rozpozna,wanie zgodnie z zk>zcrtiawr artykulu rna by6

obarczone blgdem niepewno6ci.

Artykul w czasopidrnie (4): On transforma,tion of conditionu,l, conformant and parallel

plu,rming Lo l'itt eut' prugtrming.

Artykul jest obszerny i ma charaktcr teoretyczny, chociaz w pracy pojawiajq siq przy-

klady dotycz4ce rozpoznawania sytuacii praktycznych (np. otwieranic drzwi przezrobota).

Artykul organicza sig do pokazania sckwencji dzialafi niezbgdnych do rcalizacji wybrane-

go celu - ulatwienia modelowwarriu renkcji robota w dzie<lzinie programowania liniowego.

W klasycznyrn uczeniu nraszynowym stan pocz.2tkowy jest ztrany) np. klasyfik.r,tor jest

trenowarry tta zbi<trze terninpiowvm, a potcm musi sobie radzii sam z darrymi (pr6bkami),

dla kt6rych etykiety nie sE juZ podawane.

W artykule zaproponowano strategig planistycznq w sytuacjach, gdzie stan pocz4t-

kowy nie jest zrrany lub rrie jcst w pclni zdefiniowany, co niew4tpliwie jest problemem

trudrriejszyrn do rozpozna,nia. W artykulc ocenino prr,yjqL4strategig postqpowania, poda-

j 4c oceng zlozonoici obliczeniowr,j.

Artykul w czaspiSnric (5): Social robot resytonsc to 'nrqal;hte ent,ot'ions as o, PDDL plartnzng

problem i,n, the presence o{ urtr:erta'inty.

Ten artykul w warstwie teoretyczntj jest podobny do jednego z artykul6w poprzednich

(On the R,ecognition ancl Analysis of Sclected Ernotional States in the Artificial Intelli-

gence of Social Robots) i zajrrlrje sig sposobcm postgpowania w sytuacjach, kiedy nie rna
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pewnoSci co do bieiqcego stanu ernociorralnego czlowieka. Atry l,en problern rozwi4za(,,

proponowany jcst nrcdel planistyczny n:r bazie jgzyka PDDL. W przykladach znajduj4

sig r6wniez odwolania do planowania terapii pacjent6w w warurrkach rfepewrrej diagn<>

zy o stanie ich zdrowia. PaLrz4c, na tytul artykulu budzi to moje zdziwienie. Proszg o

wyja^(nienie tvch niejasno6ci.

Rozdziat 3

Artykul konferencyjny (6): Appli,cation of Ti,ny-ML meth,ods for face reugruit'iort, 'irt.

soc'ial robot'ir:s usi,ng Oh,Bot roltots.

W artykule pokazano mozliwo6ci zastosowania sicci neuronowych rodziny finy-Ml w
robotach spolecznych do cel6w rozpoz\tawa,nia twarzy. Zc wzglgrh na ograrriczone zasoby

energii oraz pob6r mocy przez serwomechanizmy trurnanoida, problemern moze by(, takze

zapewnienie wystarczajzpcei urergii potrzebnei do pracy mikrokontrolera, przetwarzaj4ce-

go svgnaly toru wizyjncgo, skojarzorrcgo z algorytrnarri sl,erowa,nia rcbotem. Zapewniaj4

Lo uklady scrii Tiny-ML o ultr:i niskiclr za,ltorzcbowarriac]r crrcrgctyczuych. Uklady rra-
j4 wbudowne architektury sieci neuronowych lub wst,gpnie wytrenowane do okrr:Slonych

cel6w sieci glgboke z technologiq YOLO. Rozwi4zania 'Iiny-ML s4 stosunkowo nowe, ale

jui sq powszechnie stosowane z dobryrn skutkicrr w aplikacjach do rozpoznawania obiek-

t6w (parkingi, samochody, Iudzir:, it,p). W znaczniej czg6ci artykul przedstawia wyniki

eksperyment6w r6zrrych rozwitTzari tcchnologicznych przeznac:zonych do rozpoznawania

obraz6w. Ciekawsza jest druga czg6( a,rtykulu, gdzie opisano pr6bg rozf\oznawania os6b z

odslonigbq t,warz1htb z zalozon:) na twa,rz rnzxk4 higienicznq. W arbykule podaje sig, ze

robot spoleczny podejmujt: konwcrsacjg z wybranq osob4, i<:6li" person i,s detected at leuel

0.7.", co to za poziorn ? Proszq o wyjaSnierrie tego dziwnego pojgci:r.. Zaraz potem mamy

"...but ualut:s lower thart 0.7 i,ndi,r:a,l,e a greate.r d'istarr,r:e lx:tweert, the person a'nd {he robot".

O jakq odleglo66 tutaj chorlzi, rrie rozumiem tych wyja-(nieri. Jak ta orlleglo6i jcst usta,lana

i mierzona? Rysunki nr3 oraz nr4 s4 w omawianyrn artykule nieprzyrlatne, poniewaz s4

calkowiecie nieczytelne. Nota berte po<lpisy po tymi rysunkami nie przedstawiaj4 Zadnego

schematu :,r,rctritektury detekcji osoby lub ma"seczki, jak chcc Doktorantka. Jest to naj-

prostsza z latozliwych prezentacja, grafir:zna zadania. Dolnydlarn siq, ze: System wizyjny

robota (chyba) czyLajaki( obraz, a, wburlowane oprogr:lrnowanic "wylawia" z tlurnu osobg

z zalozol1 maseczk4 (chyba). Jedli jest inaczej, to jaki wlasny algorytrn rozpoznawania

Autorka zastosowala ? To zadanic z ytr>w<>dzaniern nro2na, wykonai bcz robota. Wprawdzie

na 40 pr6b rozpoznawania iJG razy bylo to rozpozna,nie poprawne, ale to zadanie wykonal

prawdopodobnie uklad T'inv-ML z wbudowa,n4 sicciq rreuronow4. W artykule por6wna-

no wydajnofci dw6ch platforrn sprzgtowyclt, z za,intplcnrcntowanymi sieciami i r6znymi

zestawarni danych wej3ciowych. .le6li robot wykrywa t,warz, wysyla odczytany z tabeli

konrunikat. Jefli nie wykrywa, wysyla komunikat aby sig zliizy(. Podobnic sig dzieje, gdy

system wizyjny robota wykrywa osobg z lnalozon4 maseczk4 higieniczrrq. Komunikaty s4
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opracowa,ne " rgcznie" przez pr()grarnistg i nie rn:l w ich wyborzc Zadnych mecha,nizrn6w

sztttcznej inteligcncji. Jcdli rozpozna:nre jest prawidlowc robot przechodzi w autorrraty(:zvy

skrypt chatbota. Wydajc sig, 2c. jedynym wkladem sq przygotowane kormrnikat,y, kt6re

artykuluje robot w okrcdlorrych syl,rracjach. R.eszta jest sprvtnie "skle.jona" z gotowych

komponent6w sprzqtowo-programowych. Przyklady l,akiej niby automat,ycznej interakcji

s4 zawarte w dol4czonyctr listingach kowersacji robot-t:zlowiek.

Artykrrl w cza^sopiSmie (7): On, Enr,ot,i,on Del,ecl,ion and Recogn'it'iort, Us'ing q Contert-

Auare Approo,ch, h'y Soci,al l?.obots Mod,yfi,r:o,tion, of lra,ste'r' R.-CNN o,n,d YOLOu,? Neu,ro,l,

Networks.

W artykle przedst,awionrl rnoiliwo6r:i wykorzystania sieci neuronowych do rozpozna-

wania ernocji w robotach spolecznoSciowyckr, cn nutze pom6c w interpretacji zachowari

spolecznych na styku czlowiek-robot. W przedosta,Lrrim a,rtykule, mamy do czynienia po

raz pierwszy z badaniarni por6wawczytnr. Wybrano sieci YOLOv3 i Fastcr RCNN, zrno

dyfikowano jt: i por6wnalo z inrryrni rozwittrzattia,rni znarryrni z li1,crat,ury. Wcdlug l)okl,o-

rantki uzyskane wyniki sq obiecuj:1ce, chociaz jeclen wynik, co lojalrrie przyzna,je Autorka,
jest lepszy, alc inrre dwa rozwiilzania s4 gorsze otl proponowanego w artykule. Zostaje
jednak nrerozstrzygnigte pytanie jakie wyniki rozpoznawa,nia emoqji otrzymaliby6rny wy-

korzystujqr; niezmodyfikowa,ne wersjc wymienionych powyZej sieci. Jak podaje Autorka,

modyfikacje sieci pochodzE 7, prac, irrrrych autor6w. Artykul zawiera dwie waine tabele

Tabelg I oraz Tabelg 2. Nigdzie nie ma do nich odrfesienia i nie mam pewno6ci jakie

wyniki one prezenl;ujE pomimo wielu r6zrtych opis6w, z kt,6rych za<len nie przystaje do

tre6ci tych tabel.

Rozdzial 4

Artykrrl w pracy zbiorowej (8): Regulacja pozucj'i robota spoleczneqo 'w sprzg2en,iu

zutro Lrtym z susl,cmem, wizy.jry1tn.

W artykule opisano ckspcrymentalny uklad sl,crowania rlo pozycjonowania karncr"y ro-

bota. Tutaj dopiero, w ostatnirrr artykule, dowiadujcrnu siq ze robt>t, bior4cy udzial w

dodwiadczeniach porusza glow4 w piorrie (zakres 900) oraz poziornie (zakres(1800). Ut<taa

sklada sig z rcgulatora PID, kt6ry podaje sygnaly do serwomechnizrn6w steruj4cych glo
w4 robota OhBot. Na glowic robota jest zairrstalowana karnera. Zadanielm trkladu regu-

lacji jest rtrzyttywamie w trytric nad4Znym obiektywu kanrery, tak aby ob<.jmowal twarz

rozpoznawnej osoby. Kamera, traktowana jcst jako czujnik sprzqzcnia zwrotnego. Nasta-

wa regulatora PID zwigksza sig tlo cza,sr\ az osi4gnie wzrnocnionie, przy kt6rym sygnal

wyj6ciowy pqtli zacznie oscylow:r( ze sLal1 amplitudq. Wzmocnienie i okres oscvlacji wy-

korzystuje sig do wyznaczenia na^staw regulat,ora zgodnic z tabelaryczrryr;.ri zaleceniami

metody Zieglera-Nictrolsa. Jest to kla.sycznc zadanie autornatyki. Nic rna tutaj dzia,lan
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naukowych, gdyz budowa i strojenir: robot,a eduka,cyjncgo OhBot to dzialania technicz-

ne, niezbgdnie do prowadzcnia, elksperymenl,6w. Bkspcr.yment przeprowadzono tylko dla

danych symulowanych. Nic wiadorno, czy usta,lonc nastawy byly testowane z wykorzy-

staniem tych samych zapis6w modelowych. Takze tutaj znalclt(, rnozna wicle niedcislodci,

brak ozrraczcir zr:aiemtych, dziwnych sformulowafi, kt6re kladg na karb zbyt daleko id4-

cych skr6t6w myflowych. Nie bqdg sie tlo tcgo odnosil, bo tak jak napisalcrn wykluczam

tg pracg z zesLawu opisuj4cego osiEgrfqcia na,ukowe Doktorantki.

Ocena wynik6w przedstawionych w rozprawie
Lektura o6rniu artykul6w, kt6re s4 podstaw:tr oceny osi4gnig6 Doktorarrtki wskazuje,

2e jest to zbi6r niesp6jny. Ostatnia, 6srna prar:a l)ra('a rri<: moze by( zaliczona do dzialair

naukowych, grlyh zawiera opis technic.znych przygotowafi gotowego robota edukcyjngo

brytyjskiej formy OhBot do wsp6lpracy z torem wizyinym karnery irttenctowej.

Pozostale prace skupiajil sig na analizie zagadniefr zwr4zalych z rozpoznawaniern cmo-

cji cxaz sposobcm irrtcrakcii czlowiek-robot spolcr:zny. W obszcrnych wprowadzeniach do

poszczeg6lnych rozdzial6w Dokl,orantka szczeg(iowo analizujc stan wicdzy i sposoby re-

alizacji eksperynrert6w r6zrych autor6w zwi4zarych z ba<laniami nad rozpoznawanem

emocji przez roboty. W swoich badaniach ogranicza sig jedrrak do znanych od dawna

metod tozpoznawania obraz6w twarzy z artykulowan4 rdrnikq nie proponuj4c Zadnych

wlasnych rozwi4zan. Ani razu nier zostal przedstawiony nawct szkic algorytmu, kt6ry na

podstawie zerejestrowanego obrazt rozpoz\aje na.str6i lub starr ernocjonalny czlowieka.

To bardzo waina, wrgcz furrdarnentalna wiedza) na porlstawie kt6rej robot wejdzie w

interakcjg z czlowiekiem. Tutai mozna bylo wykazai przewa,ge u(:zenia maszynowe€lo w

nadzorowarrym (z etykictarni) rozpoznawaniu crnocji przez np. sieci neuronoWe r6znego

typu.

Dopiero wielokrotne czyta,nie poszr:zeg6lnych pra,c pozwala ta zroztfmienie jak to
wszystko "dziala". Wynika lo z bardzo nicprof'esjonalnej, pozbawione.j Scislych wywG

d6w dyskusji. Czg66 wyrrik6w ogranicza sig clo propozycji, kt6re rrie zostaly sprawdzone w

praktyce (artykul nr 3) i ograni<:zaj'4sig rlo porlania, regul postgpowa/r bcz ich wcryfikacji.

Czlowick rnoie artykulowai swojc ernocje lub nastroje, glosem mimik4, czy gestyku-

Iacjq. Te sygnaly powinien odczytywa6 robot, rozpozurrrva,6 je i odpowialnio reagowad.

Trzeba przeczyLa( wszystkie artykuly abv domy6li6 sig, ze prawclopodobnie robot OhBot

komrrnikrrjc sig tylko gloscrrr i rozltoznaje Lwa,rz lub twarz z nalozon1 mask4 higienicznq

przy pomocy kamery. Znowr nie dowierny sig jak dziala algorytm rozpoznawnia zama-

skowanej twarzy cr,y jak dobieranc s4 slowa wypowiadaue przez robota. Jak algorytm

rozpoztawania twarzy kojarzy obr:rz z karnery z emocjami ? .la,ki jest wiqc wklad wlasny

Doktorantki w dziedzing. No wladnie, w jaka dzie<lzilng ? Opisanych dzialafi Doktorantki

rie da sig jednozna,cznie przypisa6 ani do automatyki, erlektroniki, czy l;ym bardziej do

technologii kosrnicznych.
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Uwagi krytyczne
W mojej opinii du2ym mankamentern pracy jest jej kompozycja oraz brak szczeg6lowo-

6ci prezentowanych wyrrik6w. Wystgpuje wyra'lna, nadmierna przewaga og6lnych, czgsto

powtarzanyctr w prezentowanych pracach czglci typu "Wprowadzenie", nad cze6ciami eks-

perymetalrrymi, potwierdzajqcymi twardo osi4gnigte rezultaty. Na niewiele s4 przydatne

otrszerne wprowadzenia do poszczeg6lrryt:h r<>zrlzial6w, ornawiaj4cc litcraturg przedmiotu

czy streszczenia artykul6w Doktorantki, bgd4ce w za,sadzie powt6rzeniem tego co jest w
zal1czonyrn artykule.

Dziwi mnie iak mogly przejii( pozytywnie proces recertzyjrty prace w rriekt6rych cza-

sopismach z purrkta,cj4 100pkt. To zrfziwienie wzra^sta, gdy sprawdzilem, 2e czasopismo

European Research Studies .Journal (IF:0), zajrnujEce sig problernarni ekonornii, finans6w,

stosurrkami migdzyna,rodowymi i bankowo6ciii przvjnnrjr: a,rtykuly o tematyce proponowa-

nej przez Doktorantkq. Jcdynyrn wytlumzrczeniern tego zjawiska jcst chyba fakt, 2e jest

to czasopismo pla,tne i wzglgdy merkant,ylne sq tarn wyzej cenione rri2 poziom rraukowy.

Doktorantka bada intcrakcje r:zlowiek*robot;. W badaniach wykorzystuje glowg robo-

ta (OhBot), przypominaj4c4 glowg c;zlowieka. Jest to mozliwe do zakupienia w roznych

sklepach gotowe lrz4dzertie edukacyjne. W artykulach Dol,orarrtki rnozrn z:nalc/zi odwa

lania do trz4dzeria OhRot. Nale2y zalwazy(,, ze trz4dzenie i jego oprogramowanie s4

niezbgdne dla przeprowadzenia cksperyment6w, ale nie s4 to dzialania naukowe. Dobrym

rozwi7zaniem bvloby wyodrgbnierie rozdzialu z riokladnym opisem robota, przedstawie-

niem zasad sterowarria serwornotorami, opisern stopni swobody i ich zakrcsem. Humanoid

ma oczy, ale w rzeczywisto6ci one se 61epc, bo uklad rzywa zewngtrznej kamery urnoco-

wancj na glowie robota. Nadilznc Slcdzenie obserwal,ora-czlowieka i utrzyrnywanie z nim

kontaktu wzrokowego wydaje sig bv6 w tych warunkach utrudnione. Jak wigc naprawdg

ta inerakcja przebiega. Wydaje sig, ze sq to wyl4cznie ruchy glowy hurnanoida. Jak ta
glowa sig porusza'i Jak zabezpitlcztro ruchy glowv robota kicdy obiekt wychodzi z pola

widzenia kamery ?

Kolejnym problemern jest brak opisu a,kwizyr:ji, przeLwarzania i rozpoznawania, obrazu

toru wizyjnego robota. Wykorzvsl,ywa,nc sq rlo tcgo celu ka^skady Haara, lub strategia

YOLO. Jak rozptoznawa,ny jest stan ernocjonaJrry czlowieka, jaki algorvtrn zostal tutaj
uzyty i trenowa,ny poza YOLO ? Czy clane treningowe bvlv zr6wnowazne ? Jaka byla

skutcczno6i wlasnego algorytmu ? (je6li byt uZyty). W jaki spos6tr reaguje robot kiedy

traci z pola widzenia obiekt 'l Czy wysylany jest jaki6 komunikat ? Jak ten problem

rozwi4zano w praktyce ?

Wvdaje sig, Ze lrurnanoi<l pozbawiony jr:st frrnkcji mimicznych i ernocje moze arty-

kulowa6 tylko werbalnie (rnowa,), a nrchy glowy sIuZE tylkr do Sledzcnia, zmian pozycji

obiektu. Czy tak jest, rzeczywiScic 'l

Doktorant,kn zglasza, do oceuy dwa arl,ykuly, gdzie ror,pozrrawanie ernocji moie by6
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niejednoznaczne. Są to prace wykrzystujące modele Markowa i zbudowane na bazie języka 

PDDL scenariusze postępowania. Dlaczego te metody nie zostały ze sobą porównane ? 

Analizując wszystkie prace można zauważyć, wykorzystują one istniejące rozwiąza­

nia algorytmiczne (np. YOLO, kaskady Haara) i sprzętowe (np. OhBot, Tiny-ML) i co 

najwyżej porównują je wbiórczo ze sobą, bez wyraźniego własnego wkładu Doktorantki. 

Doktorantka niewątpliwie przygotowywała bazy danych, selekcjonowała rekordy i prze­

prowadzała trening sieci za pomocą gotowych schematów sprzętowo-programowych. 

W nioski końcowe 

Podsumowując przedstawioną charakterystykę ocenianych ośmiu artykułów stwier­

dzam, że Doktorantka, Pani dr Eryka Probierz, w minimalnym stopniu spełnia wymaga­

nia stawiane pracom doktorskim z obszaru nauk technicznych. Doktorantka uczestniczyła 

w pracach interdyscypilnarnych grup badawczych, z którymi opublikowała prace zarówno 

konferencyjne jak i prace w czasopismach. Pięciokrotnie była pierwszym autorem w ośmiu 

przedstawionych do oceny pracach, co zwyczajowo sugeruje, że opublikowane rezulaty by­

ły inspirowane jej pomysłami. 

Przedstawiona do oceny seria ośmiu artykułów pod zbiorczym tytułem" MODELLING 

SOCIAL AND EMOTIONAL COMPONENTS IN SOCIAL ROBOTICS USING ROBOT 

ARTIFICIAL INTELLIGENCE" spełnia brzegowe wymagania Ustawy z dn. 20 lipca 

2018 r. Prawo o szkolnictwie wyższym i nauce, zgodnie z zawartymi w niej wytycznymi o 

stopniach naukowych i tytule naukowym oraz o stopniach i tytule w zakresie sztuki. 

Wnoszę o dopuszczenie opiniowanej dysertacji do dalszych etapów przewo­

du doktorskiego. 
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