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1. Problem badawczy i jego znaczenie

Rozprawa dotyczy problemu naukowego o wysokim stopniu aktualno$ci: integracji metod
neuronowych i symbolicznych w jednolitej architekturze zdolnej do uczenia si¢ oraz rozumowania na
danych fizycznych i abstrakcyjnych. Problem ma charakter naukowy, poniewaz dotyczy nie tylko
budowy pojedynczego algorytmu, lecz sformulowania i empirycznej oceny ogdlniejszej hipotezy
architektonicznej. Ma on réwniez znaczenie praktyczne, zwlaszcza w robotyce mobilnej pracujacej w
srodowiskach vision-denied oraz w zadaniach, w ktérych dane rzeczywiste sg kosztowne lub
ryzykowne do pozyskania.

Problem badawczy jest zdefiniowany ambitnie i oryginalnie. Autor nie ogranicza si¢ do jednego
zadania technicznego, lecz proponuje metarame pojeciowa: te samg architekturg ,,neurai heuristic +
symbolic evaluator” chce zastosowaé zaréwno do fizycznego kontaktu robota z terenem, jak i do
abstrakcyjnej syntezy programu. Taka teza ma charakter naukowy, poniewaz daje sie falsyfikowac
przez poréownanie wynikéw w wielu domenach, a nie tylko przez demonstracje pojedynczego
prototypu. Jednoczes$nie ma znaczenie praktyczne, przynajmniej w czesci robotyczne;.

Wkiad autora

Najwazniejszy wktad autora widzg w dwoch obszarach. Po pierwsze, w pracach z zakresu haptycznej
klasyfikacji terenu, lokalizacji proprioceptywnej i selekcji punktéw podparcia dla robotow
kroczacych, gdzie wklad jest konkretny, eksperymentalnie potwierdzony i dobrze osadzony w
praktyce. Po drugie, w konsekwentnym rozwijaniu architektury neuro-symbolicznej, w ktorej
komponent symboliczny peni realng funkeje weryfikacyjna, a nie jedynie ozdobng. Za stabsza czes¢
wkiadu uwazam jednak prébe przeniesienia tej narracji na obszar abstrakcyjnego rozumowania: tam
interesujgca idea nie przeklada si¢ jeszcze na rdGwnie mocne wyniki empiryczne.

Konkretnie rzecz biorac, najwazniejszy wkitad autora widzg nie w samej ogodlnej hipotezie
Sstrukturalnego izomorfizmu”, lecz w dwodch bardziej ograniczonych 1 lepigy bronionych
osiagnigciach. Po pierwsze, w pokazaniu, ze sygnaly haptyczne i proprioceptywne moga by¢
wykorzystane do sensownej klasyfikacji terenu i lokalizacji bez wizji. Po drugie, w rozwinigciu
podejscia typu ,,Oracle—Apprentice”, gdzie kosztowny model analityczny lub symulator dostarcza
danych do uczenia szybkiej aproksymacji sieciowej dla sterowania ruchem. To sa wklady konkretne,
inzyniersko wartosciowe i dobrze ugruntowane eksperymentalnie.



Znacznie mniej przekonujacy jest deklarowany wklad w obszarze abstrakcyjnego rozumowania.
Rozdziat o SAPS pokazuje przede wszystkim solidng, ale historycznie wezesng architekture neuro-
syntaktyczng dla mapowania jezyka naturalnego na AST; sam preprint deklaruje wynik ,,over 92%” na
badanym zbiorze, ale jest to praca z 2018 r., osadzona w realiach sprzed opracowania nowoczesnych
modeli kodujacyhc i bez weryfikacji przeprowadzonej w ramach procesu recenzyjnego. Rozdziat o
TransCoder jest ciekawszy koncepcyjnie, ale staby wynikowo: autor sam raportuje ARCRate 3%, co
nie uzasadnia mocnych roszczen o przetomie w ,,reasoning”.

2. Poprawnosc¢

W zakresie poprawnosci rozprawa jest nieréwna. Rozdziaty robotyczne oceniam wysoko: problem jest
tam dobrze skonkretyzowany, metodologia spojna, a wyniki maja zaréwno znaczenie naukowe, jak i
inzynierskie. Szczegblnie wysoko oceniam czes¢ dotyczaca lokalizacji haptycznej, gdzie testy
prowadzone byly na rzeczywistym robocie ANYmal przez ponad 1,2 km, przy bledach lokalizacji
srednio ponizej 20 cm. Znacznie stabiej oceniam cze¢$¢ dotyczaca ARC i neuro-symbolicznej syntezy
programOw: mimo atrakcyjnej koncepcji, zaprezentowany poziom skutecznosei pozostaje niski, a
zatem sila dowodu dla centralnych tez dotyczacych ,.reasoning™ jest ograniczona.

Dodatkowo sam autor uczciwie wskazuje ograniczenia rozprawy: zalezno$é od dobrze
zaprojektowanych interfejséw symbolicznych, utrzymywanie si¢ sim-to-real gap oraz wysoki koszt
inzynierski budowy $rodowisk generatywnych. To dobrze $wiadczy o $wiadomosci problemu, ale
zarazem ostabia sil¢ centralnej tezy. Jesli skuteczno$¢ architektury zalezy od jakosci recznie
zaprojektowanej fizyki albo DSL-a, to trudniej broni¢ tezy o ogdlnosei i uniwersalnosci rozwiazania.

Wiedza kandydata

Rozdzialy przegladowe potwierdzaja, ze kandydat posiada szeroka wiedze w obszarze informatyki
technicznej i telekomunikacji, zwlaszcza na styku robotyki, uczenia maszynowego i metod
symbolicznych. Bibliografia jest obszerna i obejmuje zaréwno klasyczne pozycje teoretyczne, jak i
prace wspolczesne. Jednoczesnie nalezy zauwazy¢, ze przeglad ten ma w duzej mierze charakter
narracyjny, a nie systematyczny, przez co trudniej oceni¢ jego kompletnos¢ w sensie formalnym.
Uwazam zatem, Ze rozprawa potwierdza ogdlna wiedze teoretyczng kandydata, ale mogtaby robié to w
sposob bardziej rygorystyczny metodologicznie.

3. Inne uwagi’

Wazng kwestia jest jakos¢ publikacyjnego fundamentu rozprawy. Jest on mieszany. Z jednej strony
czesS¢ robotyczna opiera si¢ na mocnych venue, takich jak ICRA, IROS oraz Autonomous Robots. Z
drugiej strony cze$¢ podstaw dla rozdzialéw poswigconych problem solving oparta jest na preprincie
CoRR/arXiv, ktéry nie przechodzi klasycznego peer review, oraz na bardzo nowym czasopis$mie, dla
ktorego w uzytych oficjalnie dostgpnych zZrodiach nie potwierdzono ustabilizowanych wskaznikéw
prestizu. Z tego wzgledu uwazam, ze publikacyjna podstawa rozprawy jest nierdwna: w robotyce
mocna, w czesci abstrakcyjnej wyraznie stabsza.

Do najwazniejszych stabo$ci rozprawy zaliczam: zbyt szeroki zakres roszczen teoretycznych w
stosunku do sity empirycznej dowodu; ograniczona reprodukowalnosé czesci rozwiazan opartych na
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symulacji i DSL; brak dostatecznie jednoznacznego oddzielenia wktadu wiasnego autora od wkiadu
wspbtautordw; oraz stabos¢ wyniku w czesei poswieconej ARC. Za istotna zalete uznaje natomiast
samodzielnos¢ badawcza, zdolnosé do pracy na rzeczywistym systemie robotycznym oraz ambitng
probe potaczenia kilku tradycji badawczych w jedna spojna koncepcje.

Biorac pod uwage calos¢ rozprawy, oceniam jg jako prace wartosciowa, lecz nierdwng. Zawiera ona
elementy oryginalnosci i pokazuje kompetencje kandydata do prowadzenia badan naukowych, ale nie
wszystkie centralne tezy zostaly udowodnione z jednakowg sita.

4. Podsumowanie

Biorac pod uwagg opinie zaprezentowane w poprzednich punktach i wymagania zdefiniowane przez
art. 187 Ustawy z dnia 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce (z poznigjszymi
zmianami)® moja ocena rozprawy pod wzgledem trzech podstawowych kryteriéw jest nastepujaca:

A. Czy rozprawa zawiera oryginalne rozwigzanie problemu naukowego? (wybierz jedng opcje
stawiajac znak X)

[ ] [ ] ] [

Zdecydowanie Raczej TAK Trudno Raczej NIE Zdecydowanie
TAK powiedzie¢ NIE

B. Czy po przeczytaniu rozprawy zgadzasz sie, e kandydat posiada og6lna wiedzg teoretyczng
w dyscyplinie Informatyka techniczna i teiekomunikacja?

lc] B [ [
Zdecydowanie Raczef TAK Tradno Raczej NIE Zdecydowanie
TAK powiedzie¢ NIE

C. Czy kandydat posiada umiejetnos¢ samodzielnego prowadzenia pracy naukowe;j?

[ ] i [ ] ]

Zdecydowanie Raczej TAK Trudno Raczej NIE Zdecydowanie
TAK powiedziel NIE

? http://isap.sejm.gov.pl/isap.nsf/DocDetails.xsp?id=WDU20190000276



