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Ocena osiggnie¢ dr. Guillaume Olive
w zwigzku z ubieganiem sie o nadanie stopnia naukowego
doktora habilitowanego w dziedzinie nauk Scistych i przyrodniczych,
w dyscyplinie matematyka

Dr Guillaume Olive jest adiunktem na Wydziale Matematyki i Informatyki Uniwersytetu Ja-
gielloniskiego. Stopienn naukowy doktora nauk matematycznych w zakresie matematyki uzyskal w
2013 roku w na podstawie rozprawy pt. Controlabilité de systemes parabolique linéaires couplés na
Uniwersytecie w Aix-Marseille, we Francji. Promotorami w jego przewodzie doktorskim byli prof.
prof. Assia Benabdallah i Franck Boyer.

W sierpniu 2023 r. dr Olive zlozyt za posrednictwem Rady Doskonatosci Naukowej wniosek
do Rady Dyscypliny Matematyka Uniwersytetu Jagielloriskiego o przeprowadzenie postepowania w
sprawie nadania stopnia naukowego doktora habilitowanego, w dziedzinie nauk $cistych i przyrodni-
czych w dyscyplinie matematyka na podstawie osiagniecia naukowego obejmujacego cykl powiaza-
nych tematycznie artykutéw naukowych pod tytulem Sterowalnosé brzegowa i stabilizacja uktadow

hiperbolicznych rownan rozniczkowych czgstkowych sktadajacego sie z nastepujacych czterech publi-
kacji (1):

[A1] Jean-Michel Coron, Long Hu, Guillaume Olive and Peipei Shang, Boundary stabilization in
finite time of one-dimensional linear hyperbolic balance laws with coefficients depending on
time and space, J. Differential Equations 271 (2021), 1109-1170.

[A2] Long Hu and Guillaume Olive, Minimal time for the exact controllability of one-dimensional

first-order linear hyperbolic systems by one-sided boundary controls, J. Math. Pures Appl. (9)
148 (2021), 24-74.

[A3] Long Hu and Guillaume Olive, Null controllability and finite-time stabilization in minimal
time of one-dimensional first-order 2 x 2 linear hyperbolic systems, ESAIM Control Optim.
Calc. Var. 27 (2021), Paper No. 96, 18.

[A4] Long Hu and Guillaume Olive, Equivalent one-dimensional first-order linear hyperbolic sys-
tems and range of the minimal null control time with respect to the internal coupling matrix,
J. Differential Equations 336 (2022), 654-707.

"W recenzji wykorzystuje numeracje przedstawiona w autoreferacie habilitanta oraz wykazie jego osiagnieé.



Whioskowi towarzyszy dokumentacja zawierajaca m.in. autoreferat, wykaz osiggnie¢ naukowych
oraz stosowne o$wiadczenie wspotautoréow potwierdzajace istotny udzial dr. Olive w powstaniu
artykuléw wchodzacych w sktad osiggniecia habilitacyjnego.

Ponizsza recenzja sktada sie z czterech czesci. W pierwszej czesci omowie skrotowo zawartosé
merytoryczng i wyniki uzyskane przez habilitanta w publikacjach sktadajacych sie na osiggniecie
naukowe. W drugiej czesci dokonam oceny osiggniecia habilitacyjnego, a w trzeciej — oceny jego
pozostatych wynikéw badawczych oraz aktywnosci naukowej zgodnie z art. 219 ust. 2 Ustawy
wPrawo o szkolnictwie wyzszym” z dn. 20 lipca 2018 r. (tekst jednolity: Dz. U. z 2023 r. poz. 742
z pozn. zm.). W czwartej czesci przedstawie konkluzje recenzji.

Omoéwienie wynikéw osiggniecia habilitacyjnego: Dorobek habilitacyjny dr. Guillaume
Olive dotyczy zagadnien sterowalnosci uktadéw sterowania zarzadzanych przez pewne uklady réw-
nan czastkowych pierwszego rzedu. Sterowalno$é uktadoéw sterowania, w tym uktadéw nieskoriczenie
wymiarowych opisywanych réwnaniami ewolucyjnymi postaci

(1) yi + A(t,x)y = f(t,z,y,u) na Q, B(t,z,u)y = g(x) dla z € 09,

gdzie y € R” jest stanem uktadu zaleznym od czasu t € [tg,00), tg > 0, i polozenia z € Q C RY,
A(t, x) jest operatorem roézniczkowym dziatajacym (wzgledem zmiennej przestrzennej) w pewnej
przestrzeni n-wymiarowych funkcji wektorowych E okreslonych na Q, np. E = L?(Q,R"), B(t,z,u)
operatorem rézniczkowym okreslonym na brzegu zbioru 2, g : 92 — R™ jest warunkiem brzegowym,
za$ f jest zaburzeniem zaleznym od czasu t, polozenia x, stanu y € R™ i pewnego podlegajacego
kontroli parametru u € U C R*, jest jednym z centralnych i, mozna powiedzie¢, podstawowych
zagadnien teorii sterowania. Chodzi mianowicie o to, czy kazdy stan jest osiagalny z dowolnego
stanu poczatkowego, czyli czy dla danego warunku poczatkowego (punktu startu) y° € E i punktu
celu y! € E istnieje czas T > tg, sterowanie u : [tg, T] — U i takie rozwiazanie réwnania (1), czyli
funkcja ciagla y : [to, T] — E, ze y(t, ) + A(t, z)y(t,z) = f(t,z,y(t,z),u(t)) na (to,T) x Q oraz
B(,z,u("))y(-,z) = g dla z € 09 (réwnosci rozumiane w odpowiednim stabym (weak) lub mocnym
sensie (tzw. broad)) takie, ze y(to, ) = y° i y(1,-) = y' na Q. W ukladzie (1) sterowanie oddziatuje
na wymuszenie f i operator brzegu (2). Mozna rozwaza¢ zagadnienia, w ktérym wymuszenie f nie
podlega kontroli, a kontrolowa¢ mozna tylko zachowanie brzegowe. Mowa wowczas o sterowaniu
brzegowym. Taka wlasnie sytuacja jest przedmiotem zainteresowania habilitanta. Podobnie jak
sterowalno$¢ wazna jest kwestia stabilizacji lub stabilizowalnosci uktadu, gdy poszukuje sie stero-
wan w petli zamknietej (czyli w sprzezeniu zwrotnym) wymuszajacych stabilnosé okreslonego typu
(Lapunowa, wyktadnicza lub w skonczonym czasie, co jest rowniez przedmiotem zainteresowania
dr. Olive)).

Autor rozprawy (wraz ze wspolpracownikami) rozwaza sytuacje liniowych ukladéow réwnan
czastkowych postaci

(2) Yt + A(tvx)yit = M(t,&f)y, HAES (07 1)7

gdzie stan y € R", A(t,z) = diag(A1(t, x), ..., A\n(t,2)), Ai @ [to,00) X (0,1) — R spelnia warunek
Lipschitza, i = 1,...,n, A} < ..\ < 0 < Ap41 dla pewnego 1 < m < n, M (¢, x) jest n X n macierza,
tzw. wewnetrzng macierza sparowania uktadu, gdzie zaklada sie, ze M;; € L*°(0,1) dla i,j =
1,..,noraz M;; =0 dlai = 1,...,n (mozliwo$¢ uzyskania tej ostatniej wtasnosci jest przedmiotem
zainteresowania pracy [Al] (2)). Zatem, w tym ujeciu d = 1, Q = (0,1), operator A(t,z)y =
A(t, x)% dziata w L2((0,1),R"), f(t,z,y,u) = M(t,z)y. W miejsce warunku brzegowego rozwaza
sie g = 0 1 operator

(3) B(-,0,u)y =y+ — Qy, B(-,L,u)y=y_ —u,

2Okazuje sie, ze to nie zmniejsza ogolnosci i nie zmienia wlasnosci sterowalnosci i stabilizowalnosci problemu




gdzie u € R™ oraz y— = (Y1, -, Ym), Y+ = UYm+t1s--Yn) dla y = (y1,...,yn) € Lz((O, 1),R”), gdzie
Q(t) jest pewna (n — m) X m ograniczona macierza zalezna w sposob ciagly od czasu. Dr Olive
twierdzi, ze taka posta¢ rozwazanego uktadu sterowania podyktowana jest licznymi zastosowaniami.

Okazuje sie ponadto (patrz [Al, Theorem A.2]), ze dla dowolnego warunku poczatkowego
Y0 € LQ((O, 1),R”), czasu T > ty i sterowania u € LQ((to,T),]Rm) istnieje doktadnie jedno roz-
wigzanie ciagle y : [to,T] — L?((0,1),R") (rozumiane w sensie charakterystyk) startujace z y° i
zados$éczyniace warunkom brzegowym, czyli y_(-,1) = u(-) 1 y+(-,0) = Qy—_(+,0). Pytania o ste-
rowalno$é (doktadng lub aproksymatywna) i/lub stabilizowalnosé¢ uktadu (2) sa wiec zasadne. W
swoim autoreferacie dr Olive omawia dos¢ starannie wybrane pozycje literaturowe, ktére bezposred-
nio dotycza rozwazanych problemoéw, w szczegolnosci chodzi o prace Davida Russela [Rus78| i jej
konsekwencje (warto tez pamietac¢ o nieco wezesniejszej, znanej pracy Russela i Doleckiego).

W bardzo obszernej i techniczni ztozonej pracy [A1] autorzy badaja stabilizowalno$é w skonczo-
nym czasie uktadu (2) z warunkami brzegowymi (3). W gtéwnym twierdzeniu (patrz [A1l, Theorem
1.5]) pokazuja mianowicie istnienie takiej istotnie ograniczonej funkcji F' okreslonej na (0, 00) x (0, 1)
o wartosciach w przestrzeni m X n macierzy, ze rozwiazanie y uktadu (2) ze sterowaniem okreslonym
przez sprzezenie zwrotne

1
u(t) = /0 Pt 2)y(t, o) do

jest stabilne w skoniczonym czasie i, dodatkowo, starannie szacuja czas osadzenia T, czyli taki czas
T, ze dla dowolnego to i warunku poczatkowego 3° rozwiazanie y(t,-) = 0 dla t > T.

Jestem zdania, ze praca [Al] jest bardzo wartosciowa. Punktem wyjscia sa tu wezes$niejsze wy-
niki (w szczegdlnosci Krstica [KS08| i innych) dotyczace istnienia brzegowego sprzezenie zwrotnego
stabilizujacego analizowane problemy, lecz w przypadku, gdy wspdtczynniki uktady zaleza jedynie
od zmiennych przestrzennych. W celu uogélnienia tych wynikéw na przypadek uktadéw nieautono-
micznych , czyli gdy wspotezynniki sa zalezne od czasu (co jest istotne z punktu widzenia zastosowari,
gdzie taka sytuacja sie pono¢ w naturalny sposob pojawia) autorzy ulepszaja metode ,backstepping”
polegajaca na transformacji poczatkowego uktadu w uktad, ktorego stabilizowalnosé jest prostsza
do wykazania. Autorzy prowadza bardzo ,analityczne”, precyzyjne i przejrzyste, lecz technicznie
zlozone rozumowanie, ktére obejmuje kilka etapéw. Najwazniejszy krok polega na zastosowaniu
kilku odwracalnych przeksztalcen catkowych (w tym transformacji typu Volterry i Fredholma).
Dzieki nim mozliwe jest przeksztalcenie wyjsciowego uktadu w celu usuniecia lub przeksztatcenia
niektérych cztonéow sprzezenia w nim wystepujacych i, w rezultacie, uzyskaniu uktadu, dla kto-
rego mozna bezposrednio stwierdzi¢, stabilizowalnosé w skoriczonym czasie z czasem osadzenia T
oszacowanym w konkretny sposob. Istotnym zagadnieniem jest fakt, ze jadra tych przeksztalcen
catkowych spelniajg pewien specyficzny uklad rownan czastkowych, zwanych réwnaniami jadra, a
jednym z gtéwnych problemoéw jest udowodnienie istnienia rozwiazania tych réwnan. Rozwiazanie
tego problemu wymaga precyzyjnych oszacowan dla rozwiazan rownan hiperbolicznych na (wielo-
wymiarowych) nietypowych obszarach.

Stosowane techniki matematyczne nie sa tu bardzo zaawansowane pojeciowo, lecz imponuja
pomystowoscia, konsekwencja i analityczna precyzja.

W drugiej z cyklu pracy [A2] dr Olive wraz ze wspolpracownikiem kontynuuja badania uktadu
(2) z warunkami brzegowymi (3) jak wyzej, tym razem z punktu widzenia doktadnej sterowalnosci.
Chodzi mianowicie o charakteryzacja krytycznego (minimalnego) czasu dokladnej sterowalnosci ba-
danego ukladu. Glowne twierdzenie tej pracy (patrz [A2, Theorems 1.12, Theorem 3.1, Theorem
4.1]) orzeka, ze tzw. minimalny czas doktadnej sterowalnosci

Ting :=1inf{T > 0| (2), (3) jest doktadnie sterowalny w czasie T'}

(zalezny, przynajmniej teoretycznie, od danych A, M i Q) i jest skoriczony wtedy i tylko wtedy,
gdy rank @ = n — m. Otrzymany wynik (ktory laikowi moze przypomina¢ nieco stynne kryterium



Kalmana sterowalnosci liniowych uktadéw sterowania) nie jest zaskakujacy biorac pod uwage dosé
specyficzna postaé jednorodnego abstrakcyjnego liniowego uktadu (typu (1)), ktory jest stowarzy-
szony z (2), postaé¢ jego operatora sterowalnosci i kryteria sterowalnosci tego uktadu. Za to bardzo
interesujacy i nieoczekiwany jest wzor [A2, wzor (20)] opisujacy doktadnie Tj, s, ktory de facto nie
zalezy od wewnetrznej macierzy sparowania M (wzor ten wyrazony jest w jezyku czasow T; po-
trzebnych do sterowalnosci pojedynczego réwnania typu rownania transportowego o predkosci A,
i =1,..,n). Jest to przedmiotem ciekawej dyskusji w [A2]. Dowod gtownego rezultatu jest tutaj
rowniez kilku etapowy: autorzy rozwazaja najpierw (Theorem 3.1) uklad (2), w ktorym M = 0,
nastepnie (Theorem 4.1) pokazuje ,stabilno$¢” wlasnosci sterowalnosci ze wzgledu na zmiany macie-
rzy M. Ten fragment rozumowania jest trudny i wymagajacy. Brak miejsca, aby staranniej opisaé
uzyta tu piekna argumentacje, tzw. compactness-uniqueness argument (znany skadinad np. w ba-
daniu tzw. homotopijnej kontynuacji w teorii operatoréw Fredholma) i konceptualnie (niezaleznie)
zapoczatkowana przez D. Russela we wspomnianej wyzej pracy.

Celem trzeciego artykutu [A3] z cyklu habilitacyjnego jest badanie minimalnego czasu T' po-
trzebnego do sterowalnosci na zero i stabilizowalnosci w skoriczonym czasie ukladu typu (2), (3),
gdy n =2, m = 1 oraz Q = 0. Gloéwne twierdzenie pracy ([A3, Theorem 1.5]) podaje konkretny
wz6Or na minimalny czas T', ktory silnie zalezny od zachowania sprzezen wewnetrznych M, co (na
ogo6t (7)) nie ma miejsca w przypadku dokladnej sterowalnosci, np. w sytuacji rozwazanej w pracy
[A2]. Jest to chyba pierwszy wynik, ktory iloSciowo charakteryzuje czas optymalny, ktory jest krot-
szy niz klasycznie wyznaczony przez D. Russella. W dowodzie habilitant ze swoim wspoétautorem
zaproponowali nowa technike analityczng polegajaca miedzy innymi na niebanalnym wykorzystaniu
tzw. splotow Titchmarsha. Szczegoly tezy twierdzenia (i samego wzoru na T') i dowodu sa troche
zbyt ztozone, aby je tutaj doktadniej oméwic.

W ostatniej pracy [A4] z cyklu habilitacyjnego autorzy badaja najmniejsze i najwieksze warto-
$ci, jakie moze przyja¢ minimalny czas sterowania na zero w zaleznosci od macierzy wewnetrznego
sprzezenia M, co odnosi sie do pracy [A3] i wezesniejszych wynikoéw prace J.-M. Corona i Nguy-
ena. Glownym twierdzeniem ([A4, Theorem 1.11]) jest techniczny wynik wyrazajacy badane czasy
(podobnie jak w pozostalych pracach) przy pomocy czaséow T;. Ciekawa konsekwencja podanego
wzoru sg konieczne i wystarczajace warunki na to, aby minimalny czas sterowania byl niezalezny
od mozliwych sprzezen wewnetrznych. Dowodd opiera sie na nietrywialnym uogdélnieniu obecnych
technik stosowanych w teorii sterowania réwnaniami hiperbolicznymi takich m.in., jak backstepping,
itp.

To koriczy méj pobiezny przeglad merytorycznej zawartosci osiagniecia naukowego dra G. Olive.

Ocena osiaggniecia naukowego: Uwazam, ze cykl publikacji przedstawionych jako osiagniecie
naukowe dra G. Olive stanowi warto$ciowy wktad do matematyki. Problematyka badawcza, kto-
rej ten dorobek dotyczy, a wiec zagadnienia sterowalnosci i stabilizowalnosci, jest wazna z punktu
widzenia teorii sterowania ukladéw o roztozonych parametrach modelowanych réwnaniami réznicz-
kowymi hiperbolicznym. Tematyka ta, w zakresie pojeciowym dotyczy dos¢ waskiej specjalizacji
obejmujacej analize matematyczng i funkcjonalng, rownania czastkowe, teorie polgrup operatorow
i w tym sensie jest czescia raczej tradycyjnej matematyki. Jest to, jak stwierdzitem, dziedzina dosé
specjalistyczna, lecz zapewne wazna z punktu widzenia zastosowari (na ten aspekt habilitant zwraca
dos¢ pobieznie uwage) i przyciagajaca uwage niemalej grupy badaczy w Europie i Stanach Zjedno-
czonych. Sterowalno$é¢ brzegowa uktadow hiperbolicznych (ktorej poswiecone sa w wiekszosci prace
dr. Olive i ktorej istote wyjasniono powyzej) jest wazna, cho¢ chyba raczej niszowa, czescia teorii
sterowania. W §wietle klasycznych wynikéw Russella et al. liniowe i quasi-liniowe systemy hiper-
boliczne sa doktadnie (i na zero) sterowalne za pomoca sterowan brzegowych, jesli czas sterowania
jest wystarczajaco duzy (dla dokladnej sterowalnosci, warunki brzegowe po stronie niekontrolowa-
nej (tutaj Q) musza speliac¢ dodatkowe ograniczenia typu rzedu). Staranne rozstrzygniecie kwestii



krytycznego czasu dla sterowalnosci brzegowej uktadow typu (2), (3), co byto sformutowane przez
Russella jako problem otwarty (a rozwiazany w szczegélnej sytuacji przez Hu i Wecka), w duchu
wynikow Corona i Nguyena, ktorzy poprawili czas sterowania dla niektérych specjalnych liniowych
rownan rézniczkowych hiperbolicznych z ograniczeniami co do liczby réwnan, regularnosci wspot-
czynnikow i sprzezen brzegowych po stronie niekontrolowanej) zaréwno dla dokladnej, jak i zerowej
sterowalnosci) nalezy — moim zdaniem — uznaé¢ za wartosciowy i ciekawy wynik badawczy.

Wisrod 4 artykutéw zamieszezonych w cyklu publikacyjnym wszystkie prace sa wspodtautorskie,
a ich wspoétautorami sa matematycy o ustalonej renomie: nestor analitycznej teorii sterowania Jean
Michel Coron, Long Hu — takze znany matematyk i Peipei Shang — mtoda matematyczka chinska
wspolpracujaca z Coronem, a wiec grono partneréw (peers) habilitanta. To z jednej strony dobrze
$wiadczy o nim i jego roli w srodowisku. Z drugiej ktadzie sie pewnym cieniem na jego dorobku.
Szkoda mianowicie, ze w dorobku habilitacyjnym dr. Olive nie pojawila sie zadna praca samo-
dzielna, lub napisana z mtodszym wspoétpracownikiem. W ogole w dorobku dra Olive sg tylko dwie
prace samodzielne, zapewne datowane sprzed doktoratu. Nalezy wszakze stwierdzié¢, ze oswiadcze-
nia wspoétautoréw, cho¢ nie zawieraja szczegdtowego opisu wkladu dr Olive do powstalych prac, to
podkreslaja jego duzy wktad.

Prace wchodzace w sktad cyklu opublikowane sa w bardzo dobrych, miedzynarodowych i ce-
nionych przez srodowisko czasopismach. Warto poinformowaé, ze prace dra Olive, mimo ze do§é
swieze (ukazaly sie w ostatnich 4 latach) byly cytowane 19 razy — zrodlem tych danych jest baza
MathSciNet na dzient 31 maja 2024 r. Czesé¢ z tych cytowan ma charakter tylko enumeratywny, lecz
czes¢ — jak najbardziej merytoryczny. Nalezy sadzi¢, ze osoba autora i jego badania sg znane w
srodowisku.

Artykuty zawarte w cyklu habilitacyjnym sa na ogot bardzo dlugie, co jest uzasadnione zwa-
zywszy na ich zawartosé i techniczna ztozonosé, sa starannie przygotowane, réwniez pod wzgledem
redakcyjnym i jezykowym. Autor ze swoimi wspotpracownikami dba o wszechstronne przedstawienie
problematyki i literatury przedmiotu swoich badan. Przedstawione rozumowania sa skomplikowane
i niekiedy zmudne. Wskazuja na dobra orientacje autora (autoréw) w materii poruszanej tematyki
badawczej. Doktor Olive pokazal, ze jest dobrym specjalista, dobrze wyksztatconym i do§wiadczo-
nym matematykiem o niemalym potencjale badawczym, wiedzy i kulturze matematycznej.

Moje delikatne zastrzezenie ma zwiazek z zastosowaniami zaprezentowanego podejécia. Wpraw-
dzie autor we wstepach do swych prac (oraz w przedmowie do autoreferatu) wspomina o zastoso-
waniach, a swe prace publikuje w periodykach ,stosowanych” nie popiera wynikéw teoretycznych
konkretnymi zastosowaniami, ktére stanowilyby poza-akademicks motywacje i uzasadnialyby moc
rezultatow. Sadze, ze spektrum zastosowan metod i rezultatow autorstwa dra Olive (wraz ze wspot-
pracownikami) w praktycznych zagadnieniach teorii sterowania jest szersze. Te opini¢ zweryfikuje
zapewne przyszto$é. Troche szkoda, ze brak ogélnych przekonujacych o tym przykladow w osia-
gnieciu naukowym habilitanta.

Na zakonczenie chcialbym podkresli¢ pewien dodatkowy pozytywny aspekt dorobku habilitacyj-
nego dr. Olive. Mianowicie koriczy on na ogdt swe artykuty sformutowaniami otwartych probleméw,
co $wiadczy o glebokim rozeznaniu i zrozumieniu problematyki i umiejetnoscia tworzenia perspek-
tyw dalszego rozwoju.

Tych kilka krytycznych uwag nie zmienia jednak mojej ogblnej bardzo pozytywnej oceny osig-
gniecia p. dra G. Olive. Jestem zdania, ze jego osiagniecie habilitacyjne stoi na wysokim poziomie
i stanowi znaczacy wktad do matematycznej teorii sterowania ukladéw o roztozonych parametrach.
Ponadto jego rozprawa pokazuje, ze dr Olive jest samodzielnym badaczem, gotowym do podjecia
indywidualnej opieki nad mtodszymi ludzmi.

Ocena innych osiggnie¢ naukowo-badawczych, dorobku dydaktycznego, populary-
zatorskiego i w zakresie wspolpracy miedzynarodowej: Dr Guillaume Olive jest autorem
ogotem 14 prac (zgodnie z wykazem jego osiagniec), co — zwazywszy na date pierwszej publikacji —



pokazuje, ze publikuje ok. 1 pracy rocznie. To nie jest duza liczba z punktu widzenia dzisiejszych
karier naukowych. Prace te byty cytowane ok. 190 razy. Stanowi to wynik przecietny dla kandyda-
téw do stopnia doktora habilitowanego.

Dr Guillaume Olive jest matematykiem do$wiadczonym we wspotpracy miedzynarodowej: prze-
bywal na kilku stazach postdoc we Francji, USA i w Polsce; odbyl kilka dtuzszych wyjazdéw do
Chin, Szwajcarii i Meksyku, bral udzial z referatami w wielu specjalistycznych konferencjach, a
takze uczestniczy! w realizacji paru projektow naukowych, w tym jest kierownikiem naukowym pro-
jektu Sonata finansowanego przez NCN.

Dr Olive nie ma chyba wiekszego dorobku w pracy dydaktycznej (nie ma o tym wzmianek w
dokumentacji), poza paroma zajeciami, ktore prowadzil podczas pobytow zagranicznych. Prawdo-
podobnie jest adiunktem zatrudnionym w UJ na stanowisku badawczym. O osiggnieciach organi-
zacyjnych dr. Olive nie mam wiedzy. Nie jest zbyt dobrze i szkoda, Ze nie jest (w udokumentowany
sposob) zaangazowany w prace z mtodsza kadra (opieka nad doktorantami, itp).

Dorobek naukowy dr. Olive, poza przedstawionym w cyklu habilitacyjnym, dotyczy przede
wszystkim réznych, pokrewnych zagadnien teorii sterowania uktadéw modelowanych hiperbolicz-
nymi réwnaniami czastkowymi, a takze rownan typu Mong’e-Ampéra (co — jak sadze — zwiazane
jest z jego obecnym zatrudnieniem i wspolpraca z matematykami krakowskimi). Mysle, ze jest
to dorobek dosé interesujacy. Brak tutaj miejsca na bardziej szczegdélowy opis zawartosci tych
osiagnie¢. Mnie — z racji na pewne okolicznodci i zainteresowanie réwnaniem Schréodingera — zain-
teresowala praca [DO18|, wspolna M. Duprezem, dotyczaca abstrakcyjnego podejscia do doktadne;
sterowalnosci nieskoriczenie wymiarowych uktadéw pod obecnosé¢ zwartych perturbacji. Uogoélnia
to wczedniejsze twierdzenie Komornika, bez jawnych zatozen spektralnych. Uzytecznosé twierdze-
nia jest zilustrowana poprzez zastosowanie do liniowego rownania Schrodingera zawierajacego czton
nielokalny.

Podsumowanie: Biorac pod uwage powyzsza recenzje oraz sformutowane juz oceny stwier-
dzam, ze osiggniecie habilitacyjne pt. Sterowalnosé brzegowa i stabilizacja uktaddow hiperbolicznych
rownan rozniczkowych czgstkowych, a takze calo$é¢ dorobku naukowego pana dr. G. Olive spel-
nia wymagania ustawowe i zwyczajowe stawiane przed osobami ubiegajacymi sie o stopien doktora
habilitowanego w dziedzinie nauk $cistych i przyrodniczych, w dyscyplinie matematyka. Tym sa-
mym rekomenduje Komisji Habilitacyjnej nadanie doktorowi Guillaume Olive stopnia doktora
habilitowanego.
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