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RECENZJA

rozprawy doktorskiej mgra Michala Zawalskiego
pt. Solving Complex Decision Making Problems with Structured Reasoning and Planning

Formalng podstawa opracowania recenzji jest uchwata Rady Dyscypliny Naukowej Informatyka
Uniwersytetu Warszawskiego z dnia 25 wrzesnia 2025 roku. Oceny rozprawy doktorskiej dokonano
wedhlug kryteriow okreslonych w ustawie z 20 lipca 2018 r. Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce
oraz Uchwaty 157 Senatu UW z dnia 29 czerwca 2022 r. w sprawie okreslenia sposobu postepowania
w sprawie nadania stopnia doktora oraz stopnia doktora habilitowanego na Uniwersytecie
Warszawskim. Promotorem rozprawy doktorskiej jest dr. hab. Piotr Mito$ prof. UW.

Charakterystyka rozprawy
Rozprawe stanowi zbior pieciu artykultow:

- Artykut P1 zostal opublikowany na konferencji AAMAS (CORE A*, 200 pkt. MNiSW) w roku
2022. Kandydat jest pierwszym sposrdd czterech jego autorow.

- Artykut P2 zostal opublikowany na konferencji NeurIPS (CORE A*, 200 pkt. MNiSW) w roku
2021. Kandydat jest trzecim sposrod oSmiu autorow.

- Artykut P3 zostal opublikowany na konferencji ICLR (CORE A*, 200 pkt. MNiSW) w roku 2023.
Kandydat jest pierwszym z dziewieciu autorow.

- Artykut P4 zostat opublikowany na konferencji CoRL (niesklasyfikowanej, ale juz renomowanej w
obszarze uczenia maszynowego) w roku 2024. Kandydat jest pierwszym z sze$ciu autoréw.

- Artykut P5 zostat opublikowany w czasopiSmie Transactions on Machine Learning Research (cieszy
sie ono renoma, ktora jednak przeocza MNiSW). Kandydat jest pierwszym z o$Smiu autorow.

Na podstawie tego zestawienia mozna stwierdzi¢, ze kandydat odgrywata pierwszoplanowga role w
szeregu prac badawczych, ktérych wyniki zostaly opublikowane na najbardziej renomowanych
konferencjach, na ktérych prezentowane sg wyniki badan w dziedzinie uczenia maszynowego.

Sam autoreferat oceniam jako napisany dosy¢ niechlujnie. Autor podaje oznaczy artykuly ze zbioru
jako P1 — P5, by potem uzywac tych oznaczen tylko w sekcji ,,Introduction” autoreferatu. Artykut P1
w ogole nie jest w autoreferacie omowiony. Pozostale prace zostaly omoOwione nazbyt
powierzchownie.

Przedmiot rozprawy

Przedmiotem pracy P1 formuluje wersje wieloagentowa znanego algorytmu uczenia ze
wzmocnieniem Aktor-Krytyk z Powtarzaniem Doswiadczenia i dowodzi zbieznosci tej wersji pod
pewnymi warunkami. Artykut jest poza zakreslonym w rozprawie nurtem tematycznym, natomiast
nie jest od niego daleko, poniewaz dotyczy podejmowania decyzji w dynamicznym Srodowisku w
warunkach niepewnosci.



Przedmiotem pracy P2 jest metoda kSubK stanowiaca generator korzystnych stanéw posrednich na
potrzeby algorytmow przeszukiwania przestrzeni stanow. Generator ten wskazuje stany w odlegtosci
okreslonej przez hiperparametr. Metody takie jak Best First Search (BestFS) i Monte-Carlo Tree
Search (MCTS) wsparte przez kSubK osiagaja wieksza skutecznos¢ i szybko$¢ w znajdowaniu
wynikow (cho¢ za cene wczesniejszego wyuczenia kSubK na rozwigzaniach innych problemoéw tego

typu).

Praca P3 stanowi istotne rozwiniecie P2 i przestawia kompleksowy algorytm przeszukiwania
przestrzeni stanow AdaSubS, w ktorym dziata szereg uczacych sie komponentéw: generator stanow
posrednich w réznej odleglosci od biezacego, polityka docierania do zadanego stanu posredniego,
weryfikator oceniajacy, czy dany stan posredni jest faktycznie osiggalny z biezacego i funkcja
wartosci oceniajaca dhugosc drogi od zadanego stanu do rozwigzania. Algorytm ten poprawia wyniki
uzyskiwane z uzyciem kSubK.

Praca P5 stanowi obszerne studium poréwnujgce rézne podejscia do przeszukiwania przestrzeni
stanow, z ktérego wynikaja przestanki wskazujace, ze metody z hierarchia beda skuteczniejsze i
szybsze niz metody ptaskie. Te przestanki to: trudna do wyznaczenia funkcja kosztu dotarcia do celu,
duza przestrzen akcji, obecnos¢ slepych zautkdw w przestrzeni stanow oraz dostepnos¢ danych
treningowych z rozwigzan réznych problemow.

W pracy P4 autorzy buduja system sterowania robotem oparty o wizyjny model jezykowy. System ten
otrzymuje definicje zadania robotycznego i obraz sceny. Generuje jednokierunkowy tok
rozumowania (ang. chain of thought), ktéry prowadzi go do planu dziatan i konkretnych akcji
sterujacych robotem. Autorzy realizuja taki system z uzyciem ciezkiego wizyjnego modelu
jezykowego Gemini 1.0. Ten system generuje dane uczace dla systemu typu VLA (ang. vision-
language-action) opartego o lzejszy wizyjny model jezykowy. Nastepuje tu wiec dystylacja wiedzy.

W mojej ocenie prace przedstawione w rozprawie sa bardzo dobre, ich zaprezentowanie na
najbardziej prestizowych konferencjach w branzy jest w peli uzasadnione. Stanowig one bardzo
mocny material na wysokiej jakosci rozprawe doktorska. Lektura tych prac sprawila mi duza
przyjemnos¢, a jej zakonczenie przyjatem z zalem.

Spo6jnosc¢ rozprawy

Rozprawa stanowi dzielo naukowe poswiecone rozwojowi metod podejmowania decyzji w
dynamicznym Srodowisku opartych o planowanie i uczenie sie. Od tego nurtu nieco odbiega praca P1,
w ktorej watek planowania jest nieobecny. To odstepstwo traktuje jednak jako niewielkie, a cala
rozprawe uwazam za spojne dzieto naukowe.

Pytania i watpliwosci

Kazda dobra praca naukowa jest punktem wyjscia do postawienia kolejnych pytan. Kazda praca musi
by¢ dostosowana do formatu wydawnictwa, zatem musi pozostawi¢ pewne pytania bez odpowiedzi.
Prace przedstawione w cyklu nie stanowia w tym zakresie wyjatku. Tym niemniej, uwazam, Ze prace
dostarczyly odpowiedzi na postawione w nich pytania i generalnie nie wymagaja dodatkowych
wyjasnien. Jedno zagadnienie przytocze tutaj jako wyjatek, poniewaz uznatem je za szczegodlnie
interesujgce.

W systemie przedstawionym w pracy P4 mamy system uczacy sie na podstawie rozwigzan
wygenerowanych przez model Gemini 1.0. Mozna sobie wyobrazi¢ system na bazie Gemini 1.0, ktory



realizuje to samo zadanie sterowania bez zadnego uczenia. Czy uczenie mniejszego modelu osiggato
jeszcze jakis cel poza ograniczeniem mocy obliczeniowej angazowanej w trakcie sterowania?

Whioski koncowe

Rozprawa doktorska mgra Michala Zawalskiego stanowi oryginalne rozwigzanie problemu
naukowego i wskazuje na wysoki poziom wiedzy teoretycznej Autora w dyscyplinie informatyka,
a takze na umiejetno$¢ samodzielnego prowadzenia przez niego pracy naukowej.

Stwierdzam, ze opiniowana rozprawa doktorska spelnia wymogi ustawy z dnia 20 lipca 2018 r.
Prawo o szkolnictwie wyzszym i nauce. Oceniam ja pozytywnie. Wnosze o dopuszczenie mgra
Michatla Zawalskiego do publicznej obrony pracy doktorskiej. Ponadto stwierdzam, ze poziom
naukowy rozprawy jest bardzo wysoki i wnioskuje o jej wyroznienie.
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