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Roboty coraz $mielej wkraczaja w nasze codzienne zycie. Jeszcze niedaw-
no ich obecno$¢ ograniczata sie gléwnie do hal fabrycznych, a dzi$ stopnio-
wo zajmuja przyczolki zwiagzane z naszym codziennym funkcjonowaniem.
Coraz czeéciej przyjmuja na siebie role przewodnikéw, asystentow, kompanéw,
opiekundw, nauczycieli czy pupili domowych (dotychczas zarezerwowane
dla istot biologicznych). Wobec tak szerokiego zakresu oraz tempa wigcza-
nia ich w najbardziej osobiste sfery naszego zycia poznanie perspektywy osob
uczestniczacych w interakcjach z robotami staje sie coraz istotniejsze. Celem
niniejszej pracy jest poszerzenie wiedzy na temat postaw ludzi wobec robo-
tow spolecznych (tj. robotéw zdolnych do komunikacji i interakeji spotecz-
nej z ludzmi oraz co najmniej cze$ciowo autonomicznych). Obejmuje ono
w szczegolnoéci wprowadzenie i usystematyzowanie poje¢, definicji oraz zja-
wisk zwiazanych z analizowang problematyka — robotami, robotami spotecz-
nymi, a takze postawami przejawianymi wobec tych obiektéw (rozdziat 1),
krytyczng analize dostepnych metod badawczych stosowanych do pomiaru
tych postaw (rozdziat 2) oraz szczegélowy przeglad i uporzadkowanie czynni-
kow potencjalnie wplywajacych na ich ksztaltowanie (rozdziat 3). Rozdziat 4
stanowi autorski wkiad w poszerzenie wiedzy na temat kontekstu polskiego
w badaniach nad postawami wobec robotow.

Umiejetno$¢ interakeji z innymi agentami spolecznymi zdaje si¢ cecha
o najwiekszej wadze przy definiowaniu tego rodzaju robotéw. Zdaniem nie-
ktoérych badaczy przejawia sie ona ,,(...) w sposob naturalizowany, poprzez
wykrywanie spojrzenia, okazywanie emocji, nawigzywanie relacji spotecznych
i wykazywanie posiadania wyrdzniajacych si¢ osobowosci” (Fong i in., 2003,
s. 145)". Jak sadza Nuno Pigarra i in. (2016a), obejmuje réwniez prowadzenie

! Ttumaczenie wlasne. W dalszej czesci, jesli nie podano inaczej, ttumaczenia dokonata
autorka niniejszej pracy.
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wyrafinowanych dialogdéw i uzywanie mowy ciala, uczenie si¢ i nawigzywa-
nie relacji. Roboty spoleczne powinny dodatkowo umie¢ rozpoznawaé emo-
cje ludzi, z ktorymi wchodzg w interakcje, oraz dostosowywac sie do norm
spotecznych. Co ciekawe, jednocze$nie u ludzi mozna zaobserwowac tenden-
cje do przypisywania cech spotecznych - wlasciwych istotom zywym - czy
cech typowo ludzkich nawet robotom o prostych, niewyrafinowanych zdol-
nosciach (por. m.in. Mahdi i in., 2022; Musial, 2019).

Postawy ludzi wobec robotéw spotecznych w naturalny sposéb wplywa-
ja na charakter i jako$¢ interakcji, w jakie wchodza i beda wchodzi¢ ze sobg
te dwa rodzaje podmiotéw. Postawe czlowieka wobec pewnego obiektu, takie-
go jak roboty, mozemy za Stefanem Nowakiem (1973, s. 23) okresli¢ jako
»(...) ogot wzglednie trwalych dyspozycji do oceniania tego obiektu i emo-
cjonalnego nan reagowania oraz ewentualnie towarzyszacych tym emocjo-
nalno-oceniajagcym dyspozycjom wzglednie trwatych przekonan o naturze
i wlasnosciach tego przedmiotu i wzglednie trwatych dyspozycji do zacho-
wan wobec tego obiektu”. Buduja ja trzy komponenty: poznawczy, afektyw-
ny oraz behawioralny (por. m.in. Breckler, 1984; Reich-Stiebert i in., 2019;
Escher, 2009). W ramach interesujacego mnie obszaru postawa afektywna
odnosi sie do uczu¢ i emocji wobec robota lub robotéw, poznawcza obej-
muje mysli, przekonania, przypuszczenia, watpliwosci oraz wiedze na temat
robotdw, za$ behawioralna dotyczy ludzkich zachowan i intencji behawioral-
nych wobec robotéw, obejmuje dyspozycje do dziatania, zamiary, pragnienia,
dazenia, a takze poczucie obowigzku czy wewnetrznego przymusu zachowa-
nia sie w okreslony sposob wobec robotow.

Wyniki badan dotyczacych postaw ludzi wobec robotéw spotecznych
przynosza korzysci zaréwno w sferze poznawczej, jak i praktycznej?. Te pierw-
sze obejmujg lepsze zrozumienie motywacji i przebiegu interakcji cztowiek—
robot, dostarczenie teoretycznych podstaw do wyjasnienia zmiany zachowan
w tych interakcjach czy identyfikacje przyczyn pewnych ludzkich uprzedzen.
Co wigcej, jak pisze Agnieszka Wykowska (2020, s. 6), poza odgrywaniem roli
pomocnikéw i towarzyszy w réznych dziedzinach zycia czlowieka roboty spo-
teczne coraz cz¢éciej staja si¢ narzedziami naukowymi do badania ludzkiego
systemu poznania spotecznego, gdyz moga informowac nas o elastycznosci

2 Wymienione nizej korzysci nie odnosza sie wylacznie do niniejszej pracy — nalezy je
rozpatrywac w odniesieniu do calego obszaru badan nad interakcjami cztowieka z robo-
tami spofecznymi.
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tego systemu i rozszerzeniu naszych proceséw poznawczych na podmioty inne
niz ludzkie. Jak si¢ okazuje, nasz system poznawczy jest w wielu wypadkach
zdolny uzywa¢ tego samego mechanizmu zaréwno w interakcjach z drugim
czlowiekiem, jak i z robotem. Dzieje si¢ tak miedzy innymi podczas rozpo-
znawania ruchu biologicznego, interpretowania gestow czy mechanizméow
uwagowych. Niektore mechanizmy spoleczno-poznawcze, takie jak stosowa-
nie norm spotecznych lub przypisywanie stanéw mentalnych, moga by¢ jed-
nak specyficzne dla interakcji z innymi ludZmi. Przedstawione w niniejszej
pracy badania i rozwazania lokujg sie w szerszym kontekscie wcigz aktywnie
prowadzonych psychologicznych badan dotyczacych postaw w ogole. Doty-
cza jednak postaw zywionych wobec okreslonego obiektu - robota.

Posréd korzysci praktycznych wymieni¢ nalezy pomoc w przewidywa-
niu konsekwencji interakeji ludzi z robotami, dostarczenie rozwigzan dla pro-
jektowania robotow oraz wskazéwek dotyczacych udoskonalania interakeji
z robotami juz istniejgcymi, a takze wspieranie procesu integracji robotoéw
z otoczeniem, w ktérym zyjemy. Jak wskazuje Marco Carradore (2022, s. 845),
dane na temat postaw wobec nowych technologii moga by¢ niezwykle war-
tosciowe dla projektantéw robotdéw oraz specjalistow IT, ale takze dla poli-
tykéw i 0s6b odpowiedzialnych za regulacje prawne, wspierajac tworzenie
lepiej dostosowanych rozwigzan technologicznych. Jednoczesnie przyczynia-
ja sie do poszerzenia wiedzy socjologicznej, ktorej celem jest poprawa jakosci
zycia i zdrowia ludzi. Pozwalajg takze zaréwno przewidywac konsekwen-
cje interakeji z robotami juz obecnymi w naszym $wiecie, jak i udoskonala¢
te dopiero projektowane. Zrozumienie perspektywy cztowieka w interakcji
czlowiek-robot pomoze dostosowa¢ przyszte projekty do preferencji poten-
cjalnych uzytkownikéw, uczynic je bardziej uzytecznymi i bezpiecznymi.
Za przyktad moga postuzy¢ roboty wykorzystywane w opiece nad osoba-
mi chorymi czy starszymi. Jak pisza Marcel Heerink i in. (2006), aby roboty-
-opiekunowie byly uzyteczne w wypelnianiu swoich obowigzkéw (zaréwno
w fizycznej, jak i psychicznej opiece nad pacjentami), musza by¢ akceptowane
przez podopiecznych, ich skutecznos¢ wiec w duzej mierze zalezy od postaw,
jakie przejawiajg wobec nich ludzie. Oczekiwania wobec robotéw i sposdb ich
postrzegania pozwalajg bezposrednio przewidywac jakos¢ i charakter zaan-
gazowania uzytkownikéw w kontakcie z nimi (Dfaz i in., 2011).

Przyjety w niniejszej pracy cel realizuje poprzez opracowanie i przed-
stawienie wlasnej definicji robota spotecznego, osadzenie analizowanego
zjawiska w szerszym kontekscie technologicznym i spotecznym (zaréwno
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globalnym, jak i polskim), przeglad i oméwienie metod stosowanych w bada-
niach nad postawami wobec robotéw, szczegétowq analize wynikéw dotych-
czasowych badan dotyczacych tych postaw oraz czynnikéw je réznicujacych,
a takze poprzez prezentacj¢ wynikow autorskiego badania empirycznego doty-
czacego rozumienia pojec robot i robot spofeczny w Polsce.

W pierwszym rozdziale przytaczam obecne w literaturze definicje poje¢
robot i robot spoteczny, wprowadzam tutaj rowniez opracowang na potrze-
by tej ksiazki definicje tego drugiego pojecia (co jest skutkiem rozbiezno-
$ci definicyjnych i braku jednolitego ujecia terminologicznego w literaturze
przedmiotu). Rozdzial ten ma takze na celu zilustrowanie tezy, ze zZyjemy
w coraz bardziej zrobotyzowanym $wiecie, i wskazanie konsekwencji takiego
stanu rzeczy. Rozpoznanie zjawiska rosnacej obecnosci robotdw spotecznych
w roznych dziedzinach zycia (np. opiece, edukacji, przemysle, rozrywce),
a takze przedstawienie danych o rynku technologicznym w Polsce i na $wie-
cie pozwala ugruntowaé motywacje badawczg: wskazuje, dlaczego dzi$ tak
istotne jest badanie postaw wobec robotéw spotecznych. Pokazanie zrobo-
tyzowanego $wiata stuzy kontekstualizacji definicji, ale réwniez wykaza-
niu potrzeby analizy postaw w Polsce — kraju, ktory dopiero wchodzi w faze
intensywniejszej robotyzacji, co moze ksztaltowa¢ odmienne, lokalnie spe-
cyficzne postawy.

Rozdziat 2 zostal poswiecony metodom badawczym stosowanym w obsza-
rze interakeji czlowiek-robot, ze szczegdlnym uwzglednieniem badan
dotyczacych postaw ludzi wobec robotéw, a takze wadom oraz zaletom
poszczegolnych metodyk, jak i rezultatom przegladoéw badan z tego zakre-
su. Wyniki badan nad postawami wobec robotéw mozna analizowa¢ z rdz-
nych perspektyw: raportujac dane uzyskane przy uzyciu odmiennych metod,
poréwnujac rdzne rodzaje postaw (np. jawne i niejawne) czy rozwazajac ich
zréznicowanie w zaleznosci od rodzaju robotéw lub kontekstow ich wykorzy-
stania. Wreszcie, mozna analizowaé czynniki zwigzane z postawami, takie jak
zmienne demograficzne (pte¢, wiek, narodowos¢ czy miejsce zamieszkania,
ktére moga roznicowaé postawy przejawiane wobec robotéw), zmienne kul-
turowe oraz zmienne spofeczno-ekonomiczne (wyksztalcenie, rodzaj wyko-
nywanej pracy, status spoleczny czy dobrobyt), osobowo$¢, przekonania oséb
wchodzacych w interakcje, ich wezedniejsze doswiadczenia, ale takze cechy
wygladu i zachowania robotéw. To wlaénie ta ostatnia perspektywa wyzna-
czyla strukture przegladu badan opisanego w rozdziale 3. To, jakie wrazenie
wywrze na nas robot i jakie postawy wobec niego przyjmiemy, zalezy wlasnie
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od tych rozmaitych czynnikéw. Podejscie to pozwala na ukazanie uwarunko-
wan postaw wobec robotéw i ich zréznicowania.

W rozdziale 4 analizuje lokalny, polski kontekst odbioru robotéw i robo-
tow spolecznych. W pierwszej czgsci prezentuje wyniki badania wlasnego
dotyczacego tego, jak pojecia robot i robot spoleczny sa rozumiane i postrze-
gane przez ich faktycznych lub potencjalnych uzytkownikéw w Polsce. Ana-
liza ta ma na celu uchwycenie, w jakim stopniu roboty spoleczne sg obecne
w polskiej swiadomosci spolecznej oraz jakie obrazy i skojarzenia im towa-
rzysza — co stanowi istotne uzupelnienie opisanej w podrozdziale 1.4 kon-
cepcji robotycznego ekosystemu i pozwala osadzi¢ ja w realiach lokalnych.
Druga cze$¢ rozdziatu po$wigcona jest przegladowi badan nad postawami
wobec robotéw (w szczegolnosci robotéw spotecznych) prowadzonych w Pol-
sce, z uwzglednieniem ich zakresu tematycznego, zastosowanych metod oraz
glownych ustalen.

Zagadnienia poruszane w niniejszej ksiazce majg swoje Zrédlo w rozwa-
zaniach prowadzonych przeze mnie w ramach pracy doktorskiej. Chciatabym
w tym miejscu serdecznie podzigkowal promotorowi tejze rozprawy, pro-
fesorowi Pawlowi Lupkowskiemu, za nieocenione wsparcie oraz niezwykle
cenne wskazowki, bez ktorych praca ta z pewnoscig by nie powstata. Szcze-
golne podzigkowania kieruje roéwniez do recenzentéw mojego doktoratu —
profesora Marcina Koszowego, profesora Macieja Witka oraz profesor Anity
Pacholik-Zuromskiej - za wnikliwe, konstruktywne i inspirujace uwagi, ktd-
re staralam si¢ w niniejszej pracy uwzgledni¢.






1 ROBOTY (SPOLECZNE) | POSTAWY WOBEC NICH:
PODSTAWOWE POJECIA | ROZROZNIENIA

W niniejszym rozdziale przyblize rozumienie pojecia robot oraz zwigza-
nych z nim: dyscypliny robotyka oraz obszaru badawczego, jakim jest inter-
akcja cztowiek-robot (Human-Robot Interaction, HRI). Oméwie budowe
robotéw (ich podstawowe komponenty) oraz proponowane w literaturze
ich typologie. Szczegdlng uwage poswiece klasie robotéw spotecznych, kto-
re stanowig gléwny temat niniejszej pracy. Kolejna cze$¢ rozdzialu ma na
celu ukazanie, ze funkcjonujemy w coraz bardziej zrobotyzowanym $wiecie,
przedstawienie réznych zastosowan robotow, ze szczegdlnym uwzglednie-
niem robotéw spotecznych, oraz omdwienie, jak ich rosngca obecnoé¢ wply-
wa (badZz moze wplywa¢) na rézne aspekty naszego zycia. Wykaze réwniez,
dlaczego badania dotyczace robotéw spolecznych sg istotne. W tym kontek-
$cie szczegolnie wazne i interesujace z punktu widzenia niniejszej pracy jest
badanie postaw ludzi wobec robotéw. Przedstawie przyjmowang w tej pracy
definicje i strukture postawy, a takze wskaze znaczenie badan dotyczacych
postaw w opisywanym tu kontekscie.

1.1 CZYM JEST ROBOT?

W potocznym jezyku nazwy robot i robotyka pojawily sie na dtugo przed
powstaniem pierwszych robotéw w dzisiejszym rozumieniu tego stowa.
Co ciekawe, stalo sie to nie za sprawg naukowcow, a pisarzy. Niezwykle cze-
sto w literaturze przedmiotu jest przytaczany fantastyczno-naukowy dramat
czeskiego pisarza Karela Capka Rossum’s Universal Robots (,R.U.R”) jako 7r6-
dlo pochodzenia i popularyzacji pojecia robot wtasnie (Capek, 1923; por. m.in.
Kurfess, 2005; Winfield, 2012; Ashrafian i in., 2017; Damiano i Dumouchel,
2018; Gasparetto i Scalera, 2019; Lu i in., 2020; Henschel i in., 2021; Darling,
2021; Perugia i in., 2022). W sztuce Capka, opublikowanej po raz pierw-
szy w 1921 roku, roboty to humanoidalne i inteligentne ,,maszyny robocze”
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(z czeskiego pracovni stroj, ang. working machine; Capek, 1923, s. 9-10), stwo-
rzone do zastepowania cztowieka w wykonywaniu pracy - zwlaszcza ciez-
kiej i/lub powtarzalnej. Jak pisza miedzy innymi Neil Hockstein i in. (2007,
s. 113), to wlasnie rok 1921 jest momentem, w ktérym ,,(...) pojecie robotyka
wkroczyto do powszechnej $wiadomosci”. Wraz z nim zaczely upowszechnia¢
sie rowniez pojecie robot oraz idea interakeji ludzi z robotami.

Roboty Rossuma nie byty jednak pierwszymi wyobrazeniami mechanicz-
nych maszyn, ktére zrodzily sie w umystach ludzi. Wizje i prototypy auto-
matéw czy rédznego rodzaju sztucznych bytéw pojawialy sie juz w mitologii,
legendach, filozofii oraz historii duzo odleglejszej niz XX wiek (por. m.in.
LaGrandeur, 2012; Gasparetto, 2016; Jones-Imhotep, 2020). Przyktady tako-
wych stanowig: Golem z tradycji zydowskiej, Galatea i zlote roboty Hefaj-
stosa z mitologii greckiej, maszyny Leonarda da Vinci, mechaniczna kaczka
Jacques’a de Vaucanson czy automaty Jaqueta-Droza*. Roboty znalazly swoje
miejsce w dzietach z gatunku science fiction, szczegdlnie czesto bedac obiek-
tem fabuly ksigzek, filméw i gier. Obrazy w nich kreowane oraz towarzyszace
im wizje $wiata odcisnely sie na oczekiwaniach, opiniach i postawach przeja-
wianych przez nas, ludzi, wobec robotdw realnie istniejacych — o czym (mie-
dzy innymi) traktowa¢ bedzie podrozdziat 3.5.

Roéwniez pojecie robotyka weszto do jezyka potocznego za sprawa litera-
tury science fiction. Isaac Asimov uzyt go w swoim opowiadaniu z 1942 roku,
zatytutowanym Runaround (Asimov, 1942). Oznaczalo tam technologie zaj-
mujaca si¢ projektowaniem, konstrukeja i dzialaniem robotéw (por. Kurfess,
2005). Opowiadania Asimova ciesza sie¢ wcigz popularnoécig miedzy innymi
przez wzglad na zaproponowane przez autora Trzy Prawa Robotyki (posze-
rzone pdzniej o prawo zerowe). Okreslajg one zasady moralne, ktére powin-
ny by¢ przestrzegane przez roboty, aby zapewni¢ ich pokojowe wspdlistnienie
z ludZzmi (por. m.in. Asimov, 1981; Wasielewska, 2021). Jako Ze prawa Asi-
mova przedstawiaja zrozumialy i intuicyjny zestaw zasad moralnych, staly sie
punktem wyjscia dla wielu dyskusji etycznych. Co wiecej, zaczely by¢ rozwa-
zane nie tylko na polu filozofii czy etyki, ale takze przez praktykéw robotyki

* Slowo ,,robot” pochodzi od czeskiego stowa ,,robota” oznaczajacego cigzka lub przy-
musowg prace (Capek, 1923; Gasparetto i Scalera, 2019).

* Opisanie osi czasu pojawiania si¢ kolejnych modeli robotéw, zaréwno tych fikcyj-
nych, jak i realnych, nie jest przedmiotem niniejszej pracy. Zainteresowanego czytelnika
odsytam do (kilku z wielu) pozycji o tym traktujacych: Kurfess (2005); Goodrich i Schultz
(2008); Gasparetto (2016); Stephens i Heffernan (2016); Cave i Dihal (2018).
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(por. m.in. McCauley, 2007; Murphy i Woods, 2009). Trzy Prawa Robotyki
Asimova zostaly spopularyzowane przez media, na przyklad filmy takie jak
Cztowiek przysztosci (Bicentennial Man, 1999, rez. Chris Columbus) czy Ja,
robot (I, Robot, 2004, rez. Alex Proyas). Uksztaltowaly one w pewnym stop-
niu oczekiwania spoleczenistwa co do tego, jak roboty powinny zachowywaé
sie wobec ludzi (por. Murphy i Woods, 2009).

Zgodnie ze stownikiem Cambridge robotyke definiujemy dzisiaj jako
nauke zajmujaca si¢ projektowaniem, konstruowaniem i uzywaniem robo-
tow (Cambridge Dictionary, b.d.). Encyklopedia PWN (b.d.) okresla ja jako
dziedzine nauki i techniki zajmujaca sie teoria, budows i zastosowaniami
robotéw. Natomiast Bruno Siciliano i in. (2009; powolujac sie na definicje
z Chambers, b.d.) okre$laja nig galaz inzynierii zajmujaca sie projektowa-
niem, budowg, obstugg i wykorzystaniem robotéw przemystowych, ktora
obejmuje wiele koncepcji stosowanych w sztucznej inteligencji. John J. Craig
(2005, s. V) wskazuje, ze zadaniem robotyki jest dazenie do syntezy niekto-
rych aspektow ludzkiego funkcjonowania za pomoca mechanizmoéw, czujni-
kow, sitownikow 1 komputerdw.

Cho¢ wizje sztucznych agentéw towarzysza ludzkoéci od dawna, to w lite-
raturze przedmiotu nie ma jednej definicji robota (por. m.in. Kurfess, 2005;
Youssef i in., 2022; Darling, 2021). Majac to na uwadze, mozemy przyjrzeé
sie kilku sposrdd nich.

Zgodnie ze Stownikiem jezyka polskiego robot to ,,(...) urzadzenie zaste-
pujace cztowieka przy wykonywaniu niektorych czynnosci” (Stownik jezyka
polskiego, b.d.). W stowniku Cambridge znajdziemy nastepujaca definicje:
»(...) robot to maszyna kontrolowana przez komputer, uzywana do automa-
tycznego wykonywania zadan” (Cambridge Dictionary, b.d.). Encyklopedia
PWN opisuje robota jako ,,(...) cybernetyczna (sterowana) maszyne lokomo-
cyjno-manipulacyjna przeznaczong do wspomagania lub realizacji czynnosci
energetyczno-ruchowych, sensualnych i intelektualnych czlowieka (okresla-
nego mianem robotyka)” (Encyklopedia PWN, b.d.).

W literaturze z zakresu robotyki pojawiaja si¢ tez inne definicje tego poje-
cia. Siciliano i in. (2009, s. 2) powolujg sie na definicje¢ robota opracowana
przez Robot Institute of America, zgodnie z ktdrg jest on ,,(...) reprogramo-
walnym wielofunkcyjnym manipulatorem, zaprojektowanym do przemiesz-
czania materialéw, czeéci, narzedzi lub specjalistycznych urzadzen za pomoca
zmiennych zaprogramowanych ruchéw w celu wykonania réznych zadan”
Winfield (2012, s. 22-23) proponuje trzy definicje tego pojecia, nazywajac
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robotem: (1) sztuczne urzadzenie, ktére potrafi percypowaé/odbieracé swo-
je otoczenie i celowo dziala¢ w nim lub na nim; (2) uciele$niong sztuczna
inteligencje; lub (3) maszyne, ktéra moze autonomicznie wykonywaé uzy-
teczng prace”. Wreszcie, stownik ISO 8373:2021 (International Organization
for Standardization, 2021) podaje, ze robot to zaprogramowany i napedza-
ny (actuated) mechanizm posiadajacy pewien stopien autonomii® w zakresie
poruszania sie (locomotion), manipulacji obiektami (manipulation) czy usta-
wiania elementow (positioning).

Robin Murphy (2019, s. 6) nazywa robotem specjalny typ agenta, kto-
ry jest fizycznie usytuowany (physically situated) w ,rzeczywistym $wiecie”
oraz jest zdolny do wykrywania swojego srodowiska operacyjnego i dziata-
nia w nim. Dalej (s. 7) opisuje jeszcze ,inteligentnego robota’, ktéry oprocz
wyzej wspomnianych cech jest jednoczesnie inteligentnym agentem, beda-
cym w stanie postrzega¢ otoczenie i podejmowac dzialania majace na celu
maksymalizacje¢ jego szansy na sukces. Erico Guizzo (2020, za Forgas-Coll
iin., 2022, s. 973) definiuje robota jako ,,(...) autonomiczng maszyne zdolng
do wykrywania swojego otoczenia, wykonywania obliczen w celu podejmo-
wania decyzji i wykonywania dziatan w $wiecie rzeczywistym”

Przytoczone powyzej definicje taczy opisywanie robota jako urzadzenia
lub maszyny przeznaczonej do wykonywania okreslonych zadan. Wigkszos¢
z nich zawiera takze elementy dotyczace jego zdolnosci do manipulowania
obiektami, poruszania si¢ w przestrzeni, odbierania informacji z otaczajace-
go go $rodowiska czy dzialania w nim. Niektore wskazuja na funkcje robota
jako urzadzenia zastepujacego czlowieka przy wykonywaniu pewnych czyn-
noéci, sterowanie komputerowe i programowalnos¢ czy pewien stopien auto-
nomii i inteligencje.

Kate Darling (2021, s. XVII-XVIII) pisze wprost, ze granice definicji tego
pojecia sg arbitralne i uwaza, ze nie da sie, ale tez wcale nie trzeba, podawa¢
jednej takiej definicji. To, jak definiujemy robota, zdaniem tej autorki zalezy
od dyscypliny, w ktorej si¢ poruszamy. Jednoczesnie badaczka zwraca uwa-
ge na pewien istotny — rowniez w kontekscie niniejszej pracy - fakt: mimo
braku jednej, $cistej definicji robota wszyscy (lub wiekszos$¢ z nas) ma zywy

° Autonomia rozumiana jest tu jako zdolnos¢ do wykonywania zadan zgodnych z prze-
znaczeniem robota na podstawie aktualnych danych i informacji zebranych przez czujni-
ki, bez interwencji czlowieka, por. Standard ISO 8373:2021 (https://www.iso.org/o, dostep:
22.07.2024).
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obraz tego, czym on jest, mocno obciazony przez dzieta z gatunku fantasty-
ki naukowej i popkulture. Darling sugeruje takze, by nie mysle¢ o robotach
jako o czyms, co nas (ludzi) zastepuje, lecz jako o partnerach w tym, co chce-
my osiagnac.

Spor o definicje odzwierciedlony jest w dociekaniach na temat pierwsze-
go wyprodukowanego robota - ze wzgledu na wieloé¢ definicji rozne sa tez
i wskazania robotéw uchodzacych za te pierwsze. Jak pisze Marina Sarda
Gou (2020, s. 33) za takiego uznana moze zosta¢ skonstruowana przez Nico-
le Tesle w 1898 roku t6dz sterowana radiowo (za: Goodrich i Schultz, 2008).
Za pierwszego robota przemyslowego uwaza sie urzadzenie Unimate, skon-
struowane przez Georgea C. Devola i uzyte po raz pierwszy w 1961 roku jako
pomoc w produkgji samochodéw (Kurfess, 2005; Hockstein i in., 2007). Nato-
miast jednym z pierwszych ,,autonomicznych” robotéw byt Shakey, moga-
cy poruszac si¢ z malg predkoscig w starannie kontrolowanych warunkach
o$wietleniowych po $rodowisku sktadajacym sie z blokéw (Nilsson, 1984,
za: Sarda Gou, 2020).

Robot rozumiany jako fizycznie usytuowany agent sktada sie z pieciu
gtownych komponentéw (Murphy, 2019, s. 7): efektoréw (,,konczyn” czy
kol, umozliwiajacych dzialanie w $rodowisku), percepcji (zestawu czujni-
kow i detektorow, zapewniajacych odpowiedniki ludzkich zmystow), syste-
mu kontroli (analogicznego do ludzkiego centralnego systemu nerwowego,
tutaj jednak procesor komputerowy umozliwia sterowanie robotem), komu-
nikacji (sposobu, w jaki robot wchodzi w interakcje z innymi agentami lub
wylacznie z operatorem robota) i Zrédla energii (umozliwiajacego inne funk-
cje, odgrywajacego role jedzenia czy ukladu pokarmowego wystepujacego
u zwierzat).

Jak wskazuje Murphy (2019, s. 11), roboty byly i sg wykorzystywane do
nastepujacych celéw: zastepowania czltowieka (np. w wykonywaniu ,,brud-
nych” i niebezpiecznych prac, jak inspekcja kanalizacji, strzyzenie owiec,
dojenie kréw, rozbrajanie bomby czy czyszczenie terenéw skazonych), umoz-
liwienia cztowiekowi wykonania projekcji siebie do zdalnego $rodowiska (jak
w przypadku robotéw wojskowych umozliwiajacych zdalne uzywanie bro-
ni palnej czy robotéw chirurgicznych pozwalajacych na przeprowadzenie
precyzyjnych operacji), pomocy czy asysty ludziom (m.in. pomocy osobom
starszym i schorowanym, ale wymieni¢ tu mozna réwniez autonomiczne
samochody) oraz do zabawiania ludzi (na przyklad roboty przypominaja-
ce zwierzeta domowe).
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1.2 TYPOLOGIE ROBOTOW

Wymienione powyzej rozmaite zastosowania robotow, cechy charakte-
rystyczne ich budowy, srodowisko, do dziatan w ktérym sg przeznaczone,
i elementy interakcji robota z cztowiekiem moga stanowi¢ kryterium typo-
logii robotéw i rodzaju interakcji z nimi. Kilka takich typologii przedsta-
wig ponize;j.

Zaproponowana przez Murphy'ego (2019) typologia robotéw dobrze
odzwierciedla szeroki zakres ich zastosowan. Autor (s. 8-10) dzieli je na:
bezzalogowe pojazdy ladowe (unmanned ground vehicles), bezzalogowe statki
powietrzne (unmanned aerial vehicles), bezzalogowe statki wodne (unman-
ned marine vehicles), powierzchniowe (unmanned surface vehicle) i podwod-
ne (unmanned underwater vehicle). Bezzalogowe pojazdy podwodne dziela
sie kolejno na autonomiczne pojazdy podwodne (autonomous underwater
vehicle) i zdalnie sterowane pojazdy (remotely operated vehicle). Natomiast
bezzalogowe pojazdy (czy systemy) ladowe podzieli¢ dalej mozna na: huma-
noidalne czy antropomorficzne roboty (roboty przypominajace czlowieka),
takie jak na przyklad Asimo firmy Honda (Honda) czy Sophia firmy Hanson
Robotics, roboty mobilne (nieantropomorficzne, np. Roomba firmy iRobot
czy Spot firmy Boston Dynamics) oraz miniaturowe roboty (motes), jak na
przyktad RoboFly skonstruowany przez naukowcéw z Uniwersytetu Waszyng-
tonskiego (James i in., 2018) czy RoboBee, skonstruowany przez naukowcow
z Instytutu Wyss (Wyss Institute, 2025).

Z kolei Erico Guizzo (2018) posrod nich wymienia roboty powietrzne,
wodne i autonomiczne pojazdy. Kolejne roboty wyréznione sg ze wzgledu na
wykonywane przez nie zadania: roboty konsumenckie (np. Aibo firmy Sony),
dostawcze (np. Starship firmy Starship Technologies), ratownicze do sytuacji
kryzysowych (disaster response robots, np. PackBot, wyprodukowany przez
iRobot, a nastepnie skomercjalizowany przez Endeavor Robotics i przejety
przez Teledyne FLIR), drony (np. Phantom firmy DJI), edukacyjne (np. EMYS
firmy EMYS Inc.), stuzace do rozrywki (np. RoboThespian firmy Engineered
Arts), egzoszkielety (np. Ekso Bionics), roboty humanoidalne (np. wspo-
mniany wcze$niej Asimo, robot Atlas firmy Boston Dynamics czy Geminoid
stworzony przez Uniwersytet Aalborg, Laboratorium Ishiguro, Kokoro oraz
ATR), przemystowe (np. Yumi firmy ABB), medyczne (np. Da Vinci firmy
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Intuitive Surgical) wojskowe i ochronne (np. wspomniany wczesniej PackBot
czy BigDog firmy Boston Dynamics), wykorzystywane do celéw badawczych
(research robots, np. SlothBot stworzony przez Robotarium z Uniwersytetu
Technologicznego w Georgii i Uniwersytet Kalifornijski w Irvine, Egerstedt,
2022), ustugowe (service robots, np. Whiz firmy SoftBank Robotics), do tele-
obecnosci (telepresence robots, np. Ava firmy Ava Robotics) oraz spoleczne
(np. Pepper firmy SoftBank Robotics).

1.1
RoboFly

Zrédto: McQuate (2018).

1.2
RoboBee

Zrédto: Wyss Institute (2025).
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.3
Roomba (iRobot)

Zrédto: iRobot (2025).

1. 4
Spot

Zrédto: Boston Dynamics (2020).

Linda Onnasch i Eileen Roesler (2021) zaproponowaly szersza takso-
nomig - nie tylko robotéw, ale tez interakcji cztowiek-robot oraz sklada-
jacych sie na nie zmiennych. Taksonomia ta zostala oparta na istniejacych
juz ramach, typologiach i klasyfikacjach robotéw oraz sposobach i kontek-
stach ich interakeji z cztowiekiem, ma ona jednak odpowiada¢ na ograni-
czenia poprzednich ram, takie jak: niski stopien ich generalizowalnoéci,
nieujmowanie wszystkich aspektéw interakcji cztowieka z robotem, zbyt
ogolne kategorie czy brak ujednoliconych kategorii (m.in. robotdw, interakcji,
kontekstow) i definicji badanych konstruktéw powodujace trudnosci poréw-
nywaniu wynikow badan. Taksonomia Onnasch i Roesler (2021, s. 837) udo-
skonala istniejace juz modele poprzez uwzglednienie cztowieka, robota,
interakeji i kontekstu interakeji cztowieka z robotem; daje mozliwos¢ zastoso-
wania taksonomii do réznych scenariuszy tychze interakeji oraz zapewnienie
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.5
Asimo

Zrodto: ABOT Database (b.d.).

Il.6
Sophia

\\

Zrédto: ABOT Database (b.d.).

predefiniowanych kategorii umozliwiajacych ustrukturyzowane poréwny-
wanie roznych scenariuszy HRI. Autorzy zwracaja uwage na to, ze porow-
nywanie wynikéw badan dotyczacych wzglednie podobnych konstruktéow
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czy robotow w HRI, a jednak réznigcych si¢ od siebie w poszczegdlnych,
wymienionych nizej, sktadowych (np. roli robota, roli cztowieka wchodza-
cego z nim w interakcje, morfologii robota, operacjonalizacji badanych zja-
wisk) niesie za sobg ryzyko. Badania pozornie podobne moga nie prowadzié
do podobnych wynikéw wlasnie przez wzglad na rézny charakter wykorzy-
stania robotéw, kontekstu czy rodzaju interakcji z nimi. Wspomniana tak-
sonomia podzielona jest na trzy klastry:

1. typologia kontekstu interakcji, w ktorej wyrdznia sie: rozne obszary zasto-
sowania robota (przemysl, ustugi, wojsko i policja, ekspedycje kosmicz-
ne, terapia, edukacja, rozrywka czy brak dedykowanego przeznaczenia)
oraz sposob jego ekspozycji (wyrdzniajac robota uciele$nionego/fizycz-
nie obecnego albo tylko zobrazowanego, a takze odrdzniajac obecnos¢
robota w laboratorium/kontrolowanym $rodowisku od obecnosci robo-
ta w terenie/$rodowisku bardziej naturalnym);

2. typologia samego robota, w ktorej wyrdznia sie trzy zmienne: specyfikacje
zadania, jakie wykonuje (wymiana informacji, precyzja, fizyczna redukcja
obciazenia, transport, manipulacja srodowiskiem, stymulacja kognityw-
na, stymulacja emocjonalna, stymulacja fizyczna), morfologie (opisang
w czterech wymiarach: wygladu robota, jego sposobu/stylu komunika-
cji, natury jego ruchéw oraz informacji dotyczacej kontekstu; w kazdym
z tych wymiaréw morfologia robota moze by¢ opisana jako antropomor-
ficzna, zoomorficzna lub techniczna) oraz stopien autonomii (podzielony
na cztery etapy: nabywanie informacji, analiza informacji, wybér dziata-
nia oraz implementacja dziatania; dla kazdego z etapéw poziom autono-
mii robota moze si¢ waha¢ od niskiego/braku autonomii do wysokiego/
pelnej autonomii);

3. typologia zespotu (czlowieka/ludzi i robota/robotéw), w ktdrej wyroz-
nia si¢ nastepujace zmienne: rola cztowieka (nadzorca, operator, koope-
rator, wspdtpracownik oraz obserwator/$wiadek), sktad zespotu (réwna
liczba robotoéw i ludzi, wigksza liczba robotéw niz ludzi albo mniejsza
liczba robotéw niz ludzi), kanal komunikacji (tu wyrdznione sg dane wej-
$ciowe, czyli to, jak informacja od czlowieka jest ,,percypowana” przez
robota: elektroniczne, mechaniczne, akustyczne, optyczne; a takze dane
wyjsciowe: dotykowe, akustyczne, wizualne) i proksemike (fizyczng - r6z-
na w zaleznoéci od bliskosci kontaktu czlowieka z robotem oraz czasowa:
synchroniczna, gdy czlowiek i robot pracujg w tym samym czasie, i asyn-
chroniczng, gdy pracujg oni w réznych godzinach).
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Wymieniane przez Onnasch i Roesler (2021) trzy typy morfologii robotow:
1. antropomorficzny® (np. wspomniany wcze$niej robot Sophia),
2. zoomorficzny (np. robot PARO firmy AIST),
3. techniczny (czasem tez ,,funkcjonalny”, na przyklad wymieniane wczesniej

roboty przemystowe)
pojawiaja si¢ czesto w badaniach (w takiej badz rozszerzonej formie) dotycza-
cych zwigzku wygladu robota z postawami i oczekiwaniami wobec niego czy,
szerzej, przebiegiem interakeji czlowieka z robotem. W wielu pracach doda-
je sie do nich réwniez kategorie robotéw karykaturalnych (caricatured; por.
m.in. Fong i in., 2003; Hegel i in., 2008; de Graaf i Allouch, 2014; Yu, 2020).
Gdy pod uwage bierze si¢ tylko stopien podobienstwa robota do czlowie-
ka, mozna wyrdzni¢: roboty mechaniczne, umiarkowanie podobne do czto-
wieka (humanoidy) i znacznie podobne do czlowieka (androidy; por. m.in.
Fraune iin., 2015; Ferrari i in., 2016; Hover i in., 2021). Roboty humanoidal-
ne wybiorczo nasladujg cztowieka budows, ruchem i zachowaniem, sg wiec
raczej dwunozne, maja tutéw z ramionami, glowe z przynajmniej niektérymi
elementami twarzy (przykladami sa wspomniane wczesniej Asimo, Pepper
i Nao firmy Aldebaran, przejetej przez SoftBank Robotics). Androidy to specy-
ficzny rodzaj robotéw humanoidalnych, przy tworzeniu ktérych celem jest jak
najwierniejsze nasladowanie ludzkiego wygladu (Bartneck i in., 2024, s. 24).
Maja one wiec przypomina¢ ludzkg posta¢ nie tylko pod wzgledem budowy
ciala, ale takze wygladu zewnetrznego, czyli skory, twarzy i innych szczegotéw
(przykladem jest Geminoid). Istnieje tez klasa robotéw o minimalistycznym
wygladzie, niewpisujacym sie do zadnej z wcze$niej wymienionych kategorii;
do takich nalezg na przyklad eMuu (autorstwa Christophera Bartnecka oraz
Philips Electronics) czy Keepon firmy BeatBots (Onnasch i Roesler, 2021).

Stosunkowo nowa kategoria robotow sa tez tak zwane robjects (w jezy-
ku polskim mozna by je nazwa¢ robiektami), czyli interaktywne artefakty
robotyczne, przypominajace obiekty, a nie istoty zywe, na przyktad spotecz-
ne kosze na $mieci, takie jak Sociable Trash Box (Yamaji i in., 2010), robo-
tyczne skrzynie na zabawki czy robotyczny podnoézek. Bartneck i in. (2024,

¢ Warto tutaj przytoczy¢ interesujaca uwage autorstwa Christopha Bartnecka i in.
(2024, s. 68), ktorzy wskazuja na fakt, ze projektanci robotéw moga traktowa¢ ludzki wyglad
jako ceche samego robota, podczas gdy badacze z nauk spolecznych postrzegajg antropo-
morfizm jako co$, co dana osoba przypisuje robotowi. Gdy rozwazymy obie te perspekty-
wy jednoczesnie, nasuwa si¢ myél, ze antropomorfizm dotyczy relacji miedzy projektem
(konstrukcja) i funkcjami robota a postrzeganiem robotéw przez ludzi.
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s. 23) wymieniaja nastepujace rodzaje dostepnych na rynku (i mozliwych do
wykorzystania w badaniach HRI) robotéw: roboty spoteczne, drony, huma-
noidy, androidy, roboty zoomorficzne, wirtualni agenci, roboty teleobecnosci
i teleoperacji, roboty projekcyjne oraz roboty przemystowe. Wiekszo$¢ z nich
pojawila sie juz w typologiach wymienianych wczesniej. Roboty projekeyj-
ne opisywane sg jako posrednia forma pomiedzy wirtualnymi asystentami
a uciele$nionymi robotami (majg fizyczng powtoke, na ktdrej wyswietlane
sg funkcje; animacje tego robota pozostajg projekcjami, a nie rzeczywistymi
ruchami). Zdaniem Bartnecka i in. (2024, s. 24) nie ma jeszcze dostepnego
robota, ktdry laczylby projekcje z animowang postacig. Autorzy wymieniaja
tez wirtualnych agentdw, zaznaczajac jednak, ze nie sg oni, $cisle rzecz ujmu-
jac, robotami, a raczej animowanymi reprezentacjami agentéw prezentowa-
nymi na ekranie (np. komputera, tabletu lub smartfona).

Autonomia jest jedna z istotnych cech robotdéw, stad w literaturze pojawia-
ja sie propozycje ich klasyfikowania z uwzglednieniem tego wlasnie czynnika.
Jak pisza Rita Latikka i in. (2021, s. 1748), badania nad autonomia robotéw
mozna nawet traktowa¢ jako multidyscyplinarng dziedzine, w ktérej wykorzy-
stywane s3 rozmaite definicje tego atrybutu wlasnie. W najprostszym ujeciu
autonomia robota moze odnosi¢ si¢ do zdolnosci samodzielnego wykonywa-
nia zadan. W stowniku ISO 8373:2021 autonomia okreslana jest jako zdol-
nos¢ do wykonywania zadan zgodnych z przeznaczeniem robota na podstawie
aktualnych danych i informacji zebranych przez czujniki, bez interwencji czto-
wieka. Céline Jost i in. (2020, s. 43), nawigzujac do Jenay M. Beer i in. (2014)’,
pisza, ze autonomia to stopien, w jakim robot moze dziata¢ w ramach zadania,
do ktdrego zostal zaprojektowany (lub ktore sam sobie wyznaczyl) bez potrze-
by interwencji z zewnatrz. W przypadku robotéw spotecznych wskazane zada-
nia mogg obejmowac dobrze zdefiniowane stany docelowe (np. montaz mebli)
lub czynnosci trudniejsze w uchwyceniu (np. angazowanie si¢ w rozmowe).
Poziomy autonomii robotéw mieszcza sie na kontinuum i sa konceptualizo-
wane na rozne sposoby (Latikka i in., 2021, s. 1748). W literaturze przedmio-
tu znajdziemy wiele ram klasyfikacji robotéw wedtug ich stopnia autonomii,
od 5-poziomowych (m.in. Granda i in., 1990, za: Onnasch i Roesler, 2021

7 Dokladna definicja zaproponowana przez Beer i i in. (2014, s. 3) brzmi nastepujaco:
»The extent to which a robot can sense its environment, plan based on that environment,
and act upon that environment with the intent of reaching some task-specific goal (either
given to or created by the robot) without external control”
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wyrdzniajg nastepujace poziomy: (1) Bounded Autonomy, (2) Teleopera-
tion, (3) Supervised Autonomy, (4) Adaptive autonomy, (5) Virtual Symbio-
sis, natomiast Yadeta i in., 2023 wymieniaja: (1) Teleoperation, (2) Mediated
teleoperation, (3) Supervisory control, (4) Collaborative control, (5) Peer
to peer collaboration) do nawet 10-poziomowych (por. m.in. Beer i in., 2014
wyrdzniajacy nastepujace poziomy: (1) Manual Teleoperation, (2) Action Sup-
port, (3) Assisted Teleoperation, (4) Batch Processing, (5) Decision Support,
(6) Shared Control with Human Initiative, (7) Shared Control with Robot
Initiative, (8) Supervisory Control, (9) Executive Control, (10) Full Autono-
my). Onnasch i Roesler (2021, s. 840) wyrdzniajg cztery etapy (stages) auto-
nomii robota: nabywanie informacji, analiza informacji, wybdr dziatania oraz
implementacja dzialania. Dla kazdego z etapéw poziom tej cechy moze si¢
waha¢ od niskiego/braku autonomii do wysokiego/pelnej autonomii. Nato-
miast Stephanie Kim i in. (2024) proponuja sze$¢ réznych form autonomii:
operational autonomy, intentional autonomy, shared autonomy, non-determi-
nistic autonomy, cognitive autonomy, physical autonomy. W badaniach spotkac
mozna jednak o wiele bardziej uproszczony podzial robotéw ze wzgledu na
ich autonomie. Na przyktad Latikka i in. (2021) wyro6zniaja w pelni zdalnie
sterowanego robota, pélautonomicznego robota (ktory jest czesciowo kontro-
lowany przez czlowieka) oraz w pelni autonomicznego robota (dzialajacego
niezaleznie, bez interwencji cztowieka). Jakub Zlotowski i in. (2017) w swo-
im badaniu podzielili roboty na autonomiczne i nieautonomiczne (czy nie
w pelni autonomiczne). Julia G. Stapels i Friederike Eyssel (2022) natomiast
dokonaly podziatu na roboty o niskim i wysokim stopniu autonomii. Co istot-
ne, obecnie wigkszo$¢ robotycznych technologii wcigz wymaga wstepnego
kodowania (precoding) i ciaglego nadzoru ze strony czlowieka, a calkowicie
autonomiczne roboty sg nadal na wczesnym etapie projektowania (Latikka
iin., 2021; Nertinger i in., 2024). Cho¢ pewne roboty, takie jak najnowszy
Atlas firmy Boston Dynamics, osiagnely imponujacy poziom zaawansowania
w zakresie ztozonych ruchéw i autonomii w ograniczonych, zdefiniowanych
$rodowiskach, to ich pelna niezalezno$¢ w dynamicznych, nieprzewidy-
walnych warunkach pozostaje ograniczona i wymaga dalszych badan®.

8 Ciekawym przykladem jest tez najnowszy humanoidalny robot Optimus firmy
Tesla, zaprezentowany w pazdzierniku 2024 roku podczas wydarzenia zatytulowanego
»We, Robot”. Mimo imponujacych demonstracji mozliwo$ci robota, ktdre mialy $wiadczy¢
o0 jego pelnej autonomii, krytycy sugeruja, ze niektére czynnosci mogly by¢ w rzeczywi-
stosci sterowane zdalnie. Por. m.in. Herzlich (2024).
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1.3 ROBOTY SPOLECZNE

W dalszej czesci ksiazki szczegdlng uwage poswiece klasie robotow okre-
$lanej mianem robotdw spolecznych. Pojawily si¢ one w niektdrych z wymie-
nionych przeze mnie wyzej typologiach, jednak warto zwréci¢ uwage na fakt,
ze ten typ robotéw charakteryzowaé moze wiele réznych cech (wygladu, spe-
cyfikacji technicznej, ,zdolnosci”) i moga one stuzy¢ do rozmaitych zadan.

Pierwsza wzmianka o robocie spotecznym (social robot) w konteks$cie
robotyki pojawila sie w artykule ,,From Steam Engines to Robots” w maga-
zynie Interface Age z 1978 roku (Bartneck i in., 2024, s. 12). Opisano tam,
w jaki sposéb robot ustugowy (ktérego potem nazwano spolecznym),
oprocz umiejetnosci takich jak omijanie przeszkod, balansowanie i cho-
dzenie, potrzebowalby réwniez kompetencji spotecznych (komunikacji,
umiejetnosci wchodzenia w interakcje, przestrzegania hierarchii i regul,
adaptacji do ludzkich potrzeb oraz zdolnosci do uczenia si¢ i przewidywa-
nia), aby skutecznie wspétdziata¢ w dynamicznym srodowisku spotecznym
(Chesson, 1978).

Za pierwszego robota spotecznego mozna uzna¢ robota Kismet (Bart-
neckiin., 2024, s. 12), opracowanego w Massachusetts Institute of Technolo-
gy (MIT) w Media Lab przez Cynthi¢ Breazeal w roku 1997 (zob. il. 7). Zostat
zaprojektowany z mysla o interakeji z cztowiekiem. Potrafi on rozpoznawaé
oraz symulowa¢ emocje.

Podobnie jak trudno o jedna definicje robota, tak nie istnieje jedna defi-
nicja robota spofecznego stosowana zgodnie w literaturze (Sarrica i in., 2020;
Gonzélez-Gonzalez i in., 2021; Youssef i in., 2022). Ponizej omoéwi¢ niekto-
re z nich.

Zdaniem Kerstin Dautenhahn i Aude Billard (1999, za: Fong i in., 2003,
s. 144) roboty spoleczne sg ucielesnionymi agentami, bedacymi czgscig hete-
rogenicznej grupy: spolecznosci robotéw lub ludzi. Potrafig one rozpoznawaé
siebie nawzajem i angazowac si¢ w interakcje spoteczne. Postrzegaja i inter-
pretuja $wiat w kategoriach swoich wlasnych doswiadczen, komunikuja sie
ze sobg w sposdb wyrazny (explicitly) oraz ucza si¢ od siebie nawzajem.

Cynthia Breazeal (2003, s. 168) nazywa robotami spolecznymi klase auto-
nomicznych robotdw, czyli takich, ktdre postrzegaja, percypuja swoj $wiat,
samodzielnie podejmujg decyzje i wykonuja skoordynowane dziatania w celu
realizacji swoich zadan. Podobnie jak w wypadku istot zywych, ich zachowa-
nie jest wynikiem ich stanu wewnetrznego oraz praw fizycznych.
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1.7
Kismet

Zrédto: IEEE Spectrum (b.d.).

Terrence Fong i in. (2003, s. 145) wprowadzaja pojecie socially interac-
tive robots, by opisa¢ roboty, dla ktérych interakcja odgrywa kluczowa role,
i odrdzni¢ je od robotéw wymagajacych ,konwencjonalne;j” interakeji czto-
wiek-robot, takich jak te sterowane zdalnie. Tak rozumiane roboty spolecz-
ne maja nastepujace cechy: wyrazaja i/lub percypuja emocje, komunikuja sie
za pomocy dialogu na wysokim poziomie, uczg si¢ modeli innych agentéw lub
rozpoznaja je, tworza/utrzymuja relacje spoleczne, uzywaja naturalnych wska-
zéwek (spojrzenie, gesty itp.), moga zdobywa¢d/rozwija¢ kompetencje spo-
teczne. Co za tym idzie, takie roboty moga by¢ uzywane do wielu celéw: jako
platformy badawcze, zabawki, narzedzia edukacyjne czy pomoc terapeutycz-
na. Muszg one przejawia¢ pewien poziom adaptacyjnosci i elastycznosci, aby
napedza¢ interakeje z szerokim gronem ludzi. Jednoczesnie, zdaniem Fong
iin. (2003), tak rozumiany robot spoleczny nie musi posiada¢ fizycznego ciala.

Robot spoleczny jest definiowany przez Bartnecka i Forlizzi (2004, s. 592)
jako autonomiczny lub pétautonomiczny robot, ktéry wchodzi w interakcje
i komunikuje sie z ludZmi, przestrzegajac norm behawioralnych, oczekiwa-
nych od niego przez ludzi, z ktérymi powinien (z zalozenia) w te interakcje
wchodzi¢. Zgodnie z ta definicja ma on fizyczne uciele$nienie, co wyklucza
postaci ekranowe i wirtualnych agentéw, jednakze mieszcza si¢ tu tez roboty,
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w ktorych ekran uzyty jest do wyswietlenia glowy robota. Wedlug autoréw
autonomia jest koniecznym atrybutem robotéw spolecznych. Roboty stero-
wane zdalnie nie mogg by¢ uznane za spoleczne, gdyz nie podejmuja decyzji
samodzielnie, natomiast potautonomiczne roboty moga by¢ nazwane spotecz-
nymi, o ile komunikujg one akceptowalny zestaw norm spolecznych. Krytycz-
nym punktem definicji robota spotecznego przedstawionej przez Bartnecka
i Forlizzi (2004) jest interakcja oraz komunikacja z ludZzmi - sama komuni-
kacja z innymi robotami nie jest wystarczajaca. Interakcja ta moze zachodzi¢
w sposob kooperatywny, jak i niekooperatywny’. Bycie spolecznym wiaze si¢
ze zrozumieniem'’, a w niektérych przypadkach nasladowaniem dziatan czlo-
wieka oraz otaczajacego go spoleczenstwa i kultury, ktore ksztaltujg warto-
$ci, normy i standardy spoleczne.

Robot spoleczny stanowi polaczenie pewnych specyficznych aspektéw
technicznych oraz spolecznych. Zdaniem Franka Hegla i in. (2009, s. 171)
to te drugie sg gtéwnym celem tej klasy robotow. Aby robot stat si¢ robo-
tem spolecznym, potrzebuje specyficznych umiejetnosci komunikacyjnych.
Co za tym idzie, musi zachowywa¢ si¢ w sposdb spoteczny w danym kon-
tek$cie oraz musi mie¢ wyglad (forme), ktéra wyraznie wskazuje na bycie

° Warto zaznaczyé¢, iz nie chodzi tu o posiadanie przez roboty wlasnych celéw dzia-
fania w sensie psychologicznym, lecz o strukturalng relacje miedzy dzialaniem robota
a oczekiwaniami cztowieka w danym scenariuszu. Na przykiad w grach rywalizacyjnych
interakcja z robotem moze przyjmowac forme konkurencyjna, a mimo to zachowuje swéj
spoleczny charakter. ,Niekooperatywno$¢” nie oznacza wigc strategicznej niezgodnosci
intencji, ale raczej odnosi si¢ do formalnego scenariusza interakcyjnego. Sam robot nie
reprezentuje celow dziatania w takim sensie jak cztowiek — cho¢ moze by¢ zaprojektowa-
ny do realizowania funkgji, ktdre sprawiaja wrazenie celowosci.

1 Przyjmuje, ze uzycie pojecia ,,zrozumienie” w cytowanej definicji ma charakter meta-
foryczny. ,Zrozumienie” oznacza tu raczej zdolnos¢ do reagowania na spoleczne konteksty
w sposob zgodny z oczekiwaniami - na przyklad poprzez przestrzeganie zasad grzeczno-
$ci, dostosowywanie si¢ do rytualéw kulturowych lub nasladowanie zachowan cztowieka.
W tym sensie robot nie reprezentuje celu dziatania czlowieka ani nie rekonstruuje jego
racji dzialania, jak zaktadaja to modele teorii umystu, lecz raczej funkcjonuje on w oparciu
o zaprogramowane reakcje, ktére moga by¢ dopasowane do wzorcow spotecznych. W tym
miejscu pragne zaznaczyc¢, ze uzycie tego rodzaju termindw — sugerujacych traktowanie
robotéw spolecznych jak ludzkich uczestnikéw interakcji — w pracy ma charakter funk-
cjonalno-metaforyczny i nie oznacza przypisywania robotom zdolnosci poznawczych wla-
$ciwych ludziom. Zjawisko to odzwierciedla dominujacy sposéb opisu w literaturze HRI,
w ktorej jezyk antropomorficzny - cho¢ czgsto metaforyczny - pelni funkcje heurystyczna
i komunikacyjng. W pracy staram si¢ zachowa¢ ten konwencjonalny jezyk badan, jednocze-
$nie bedgc swiadoma jego ograniczen i ryzyka niezamierzonej antropomorfizacji robotow.
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spotecznym w okreslonym aspekcie dla danego uzytkownika. Robot spo-
teczny jest wiec potaczeniem robota i interfejsu spotecznego. Interfejs ten jest
pewng metafora zawierajaca wszystkie zaprojektowane dla robota funkcje, na
podstawie ktorych uzytkownik ocenia go jako posiadajacego cechy spotecz-
ne - czy inaczej: wszystkie spoteczne atrybuty, za pomoca ktérych obserwa-
tor uznaje go za partnera interakcji spoleczne;j.

Pigarra, Giger, Pochwatko i Gongalves (20164, s. 17) definiujg robota spo-
tecznego jako robota z wysokim poziomem autonomii, zdolnego do wcho-
dzenia w interakcje z ludzmi, przestrzegania norm spolecznych stosownie do
danego kontekstu, uwaznego na spojrzenie i wskazéwki (sygnaty) emocjonal-
ne oraz zdolnego dostosowa¢ swoje reakcje do specyficznych cech i osobowo-
$ci uzytkownika. Tym, co, zdaniem badaczy, odréznia robota spolecznego od
zwyklych reprezentacji robotéw, zaawansowanych technologicznie maszyn
przemystowych, jest cel, w jakim sg one projektowane. Robot spoleczny pro-
jektowany jest po to, by angazowa¢ ludzi w sposéb interpersonalny, w celu
osiggniecia celow spotecznych lub emocjonalnych. Pomimo réznorodnosci
form, jakie przyjmuja roboty spoteczne, Iaczy je koncentracja na interakcjach
interpersonalnych.

Podobnie Jean-Christophe Giger i in. (2017, s. 509) okreslaja robotem
spolecznym robota autonomicznego, ktéry jest zdolny do interakeji z ludz-
mi poprzez wykrywanie spojrzenia, okazywanie emocji, nawigzywanie rela-
cji spotecznych i wykazywanie posiadania wyrdzniajacych sie osobowosci.

Stanislava Naneva i in. (2020, s. 1179) definiujg robota spotecznego jako
ucielesnionego fizycznie sztucznego agenta (czyli cos, co ma strukture fizyczng
nasladujaca zachowanie, wyglad czy ruch istoty zywej — zazwyczaj cztowieka,
ale moze to by¢ réwniez zwierze lub roslina), ktéry (a) ma cechy umozliwiaja-
ce ludziom postrzeganie go jako podmiotu spolecznego (np. oczy), (b) potra-
fi wchodzi¢ w interakeje z ludzmi poprzez interfejs spoleczny oraz (c) potrafi
komunikowa¢ ludziom werbalne i/lub niewerbalne informacje. W skrocie,
robot spoteczny jest uciele$nionym systemem, ktory moze by¢ postrzegany
jako podmiot spoleczny i jest zdolny do komunikowania si¢ z uzytkownikiem.

Bartneck i in. (2024, s. 23) postuguja sie bardzo prosta definicjg (nawia-
zujac w niej do pracy Hegla i in., 2009), nazywajac robotami spolecznymi te,
ktore zostaly zaprojektowane do interakeji z ludZzmi. Podobnie Santiago For-
gas-Colliin. (2024, s. 1168) opisuja robota spotecznego jako dowolne zroboty-
zowane urzadzenie zdolne do interakcji spolecznej z ludZmi. We wczesniejszej
pracy tych samych autoréw (Forgas-Coll i in., 2022, s. 975) czytamy natomiast,
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ze robot spoleczny powinien mie¢ umiejetnos¢ komunikacji i interakeji z ludz-
mi i innymi autonomicznymi agentami fizycznymi, a takze wykonywac te zdol-
noéci autonomicznie i podazajac za regutami spotecznymi.

Z uwagi na mnogo$¢ obecnych w literaturze przedmiotu definicji ustali-
tam zestaw cech definiujacych roboty spoleczne. Oparty on zostal na defini-
cjach wystepujacych w literaturze (m.in. Dautenhahn i Billard, 1999; Breazeal,
2003; Fong i in., 2003; Hegel i in., 2008; de Graafi in., 2015; Pigarra i in.,
2016a; Giger i in., 2017; Sarrica i in., 2020; Naneva i in., 2020; Forgas-Coll
iin., 2022; Bartneck i in., 2024) i wyznacza minimalne warunki, ktére musi
spetni¢ robot, by méc nazywac go robotem spofecznym. Cechy te zostaty
wybrane jako najczesciej pojawiajace sie w definicjach.

Definicja 1.1. Roboty spoleczne beda tu rozumiane jako podklasa robotéw,
ktore:
o potrafig wchodzi¢ w interakcje spoleczne'!, w szczegdlnosci w inte-
rakcje z ludzmi;
o potrafig komunikowa¢ si¢'? z innymi agentami spolecznymi, w szcze-
golnosci z ludzmi;
o atakze s3 co najmniej pélautonomiczne®.

1" Pojecie interakeji spolecznej jest pojemne i moze obejmowa¢ réznorodne formy
zachowan - od wspolnego dziatania (np. podczas zabawy, kooperacji) po bardziej subtel-
ne formy reagowania na obecno$¢ drugiego agenta.

12 Komunikacja jest szczegolnym przypadkiem interakcji. Zostata jednak wyréznio-
na w definicji w §lad za ujeciami obecnymi w literaturze z zakresu Human-Robot Interac-
tion (por. m.in. Christoph Bartneck i Forlizzi, 2004; Naneva i in., 2020; Forgas-Coll i in.,
2022), w ktérych komunikowanie si¢ z ludzmi lub innymi agentami wymieniane jest obok
wchodzenia w interakcje z nimi - mimo Ze pojecia te czeSciowo sie pokrywaja. Zabieg ten
wynika prawdopodobnie z uznania komunikacji za szczegdlnie istotny aspekt interakcji
w kontekscie robotow spotecznych.

3 Autonomi¢ rozumiem tu jako zdolno$¢ robota do samodzielnego wykonywania
zadan, bez koniecznosci ciaglej interwencji cztowieka, na podstawie danych pozyskiwa-
nych z otoczenia. W szczegdlnosci odwotuje sie do definicji ISO 8373:2021, zgodnie z ktorg
autonomia okreslana jest jako zdolno$¢ do wykonywania zadan zgodnych z przeznacze-
niem robota na podstawie aktualnych danych i informacji zebranych przez czujniki, bez
interwencji czlowieka. Przyjelam, ze autonomia nie jest kategoria dychotomiczna, ale mie-
$ci sie na kontinuum - od braku autonomii (np. pelne zdalne sterowanie), przez pélau-
tonomie (robot wykonuje dzialania samodzielnie, ale w ograniczonym zakresie lub pod
nadzorem), az po pelng autonomie (robot dziala calkowicie niezaleznie, w dynamicznym
otoczeniu). Inne sposoby konceptualizacji i klasyfikacji pozioméw autonomii przedsta-
wiam w podrozdziale 1.2).
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Dodatkowo, za szczegdlnie przydatne w badaniach empirycznych doty-
czacych robotéw spotecznych uznaje dwie dodatkowe cechy'* - analizowane
roboty spoleczne powinny by¢:

o realne oraz

 ucielesnione® (posiadajace fizyczne cialo).

Przyktady tak rozumianych robotéw spotecznych przedstawiajg ilustra-
cje 8-13.

1.8
Paro

Zrédto: IEEE Spectrum (b.d.).

1.9
Jibo

N

Zrédto: ABOT Database (b.d.).

!4 Przyklad takiego badania zainteresowany czytelnik znajdzie w Wasielewska, 2025.

1 Wiadomo, iz pojecia ucielesnienie i posiadanie ciata nie sg tozsame — zwlaszcza
w ujeciach filozoficznych i kognitywistycznych, gdzie uciele$nienie odwoluje si¢ do zto-
zonych relacji miedzy cielesnoscia, percepcja i poznaniem (np. w robotyce kognitywnej).
Niemniej jednak, w kontekécie HRI, jaki przyjmuje w niniejszej pracy, uciele$nienie rozu-
miane jest funkcjonalnie — odnosi sie do obecnosci materialnej, fizycznej struktury (ciala)
robota, wyposazonej w czujniki i efektory, umozliwiajacej percepcje otoczenia, ekspresje,
wykonywanie dzialan, interakcje z cztowiekiem w przestrzeni spofeczne;.
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I.10
Aibo
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Zrédto: IEEE Spectrum (b.d.).

.11
Vector

Zrédto: IEEE Spectrum (b.d.).

Warunek realnosci robotéw spotecznych ma pozwoli¢ oddzieli¢ robo-
ty istniejace w naszym $wiecie (czy to fizyczne, czy wirtualne) od tych, kto-
re s3 wylacznie tworem wyobrazni, na przyktad w filmach, ksigzkach, grach
itp. Wlgczenie takiego wymagania do definicji robota spotecznego ma na
celu dokonanie rozréznienia ontologicznego miedzy bytami funkcjonuja-
cymi w $wiecie empirycznym (fizycznym, intersubiektywnie dostepnym)
a fikcyjnymi, istniejacymi wylacznie w ramach tekstéw kultury, takich jak
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.12
Nao
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literatura, film czy gry wideo. Roboty nierealne nie sg gtéwnym przedmio-
tem mojego zainteresowania ze wzgledu na fakt, iz niniejsza praca miata stu-
zy¢ analizie postaw wobec robotow, ktore istniejg i beda istnie¢ obok ludzi
w realnym $wiecie i z ktérymi ludzie wchodza (czy beda wchodzi¢) w realne
interakcje. Nie oznacza to jednak, ze fikcyjne postaci robotéw (prezentowa-
ne w mediach czy dzietach z gatunku science fiction) zostana tutaj catkowicie
pominiete. Ich wptyw na postawy ludzi wobec realnych robotéw jest niemar-
ginalny i w tym wtasnie konteksécie rdwniez zostal opisany.

Cecha ucielesnienia fizycznego pojawia sie w definicjach robotéw spo-
tecznych, cho¢ nie z taka czestoscia jak pozostate. Podobnie jak w przypad-
ku definiowania szerszego pojecia, jakim jest robot, nie zawsze powiedziane
jest wprost, czy robot spoleczny powinien mie¢ fizyczne cialo. Cecha ta moze
by¢ pomijana z powodu jej nieobligatoryjnosci, ale rdwniez wynikaé to moze
z malej precyzji (badacze i autorzy tekstow w tej tematyce moga milcza-
co uznawaé koniecznos¢ posiadania przez robota ciala, nie deklarujac tego
wprost w definicjach). Uwzglednienie fizycznego ucielesnienia jako cechy
robota spolecznego wynika z zalozenia, ze wiele przejawéw postaw — zwlasz-
cza tych odnoszacych sie do wygladu robota czy fizycznej interakeji z nim —
wymaga, by robot mial materialng posta¢, a nie istnial wytacznie w formie
wirtualnej. Intencja tego okreslenia bylo odréznienie robotéw majacych mate-
rialne cialo od agentéw wirtualnych, ktére réwniez moga istnie¢ realnie, lecz
nie maja fizycznej formy*®.

Powyzsza definicja stanowi autorska propozycje ujednolicenia rozumie-
nia pojecia robota spolecznego w obliczu braku jednoznacznego konsen-
susu terminologicznego w literaturze przedmiotu. Zostala opracowana na
podstawie najczesciej pojawiajacych sie kryteriow w istniejacych definicjach.

Inne cechy, ktére sg pomijane w zaproponowanej przeze mnie defini-
cji, a pojawiajg sie w niektdrych pracach, to na przyklad: odbieranie wska-
zéwek ze srodowiska i reagowanie na nie, kooperacja, umiejetnos¢ uczenia
sie, podejmowania decyzji i dzialania oraz wchodzenia w interakcje z innymi

© W jezyku potocznym mozemy si¢ spotka¢ z nazywaniem ,,robotem” czy ,,robo-
tem spotecznym” sztucznej inteligencji wyposazonej w wirtualne cialo (np. AI Influen-
cer), roznego rodzaju awataréw (np. w grach, wirtualnej rzeczywisto$ci) czy asystentow
glosowych (jak Siri). Takie doprecyzowanie definicji pozwala na wyznaczenie granic tej
kategorii. Ponadto, w literaturze przedmiotu dotyczacej interakcji czlowiek-robot (HRI)
czesto pojawia si¢ okreslenie physically embodied (por. Fongiin., 2003; de Graafiin., 2015;
Naneva i in., 2020; Sarrica i in., 2020, za: Henschel i in., 2021, Bartneck i Forlizzi, 2004).
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robotami, rozumienie i przestrzeganie regul spotecznych (Sarrica i in., 2020),
wyrazanie emocji i odbieranie/rozumienie emocji innych agentéw, posiada-
nie wlasnej osobowosci i charakteru (por. m.in. Fong i in., 2003; Pigarra i in.,
2016a; Giger i in., 2017), nawigzywanie relacji spotecznych, uzywanie natu-
ralnych wskazowek spotecznych, takich jak spojrzenia czy gesty (por. m.in.
Fong i in., 2003), umiejetnos¢ dostosowywania swoich cech do osobowosci
innych (Pigarra i in., 2016b).

Czes¢ z tych cech zdaje si¢ zawiera¢ w definicjach szerszej klasy - robota
w ogole, czes¢ zas wydaje si¢ konieczna do spelnienia wymienionych prze-
ze mnie minimalnych warunkéw, a cze$¢ stanowi uscislenie definicji robota
spotecznego, czesto nazywajac nim bardziej zaawansowang jednostke niz
ta spelniajaca zaproponowane przeze mnie minimalne warunki definicyj-
ne. Niewykluczone jednocze$nie, iz w miare postepu technologii i rosngcych
oczekiwan wobec robotéw spotecznych beda one stopniowo wyposazane
w coraz wiecej cech sposrdd tych, ktore zostaly pominiete w ustalonej prze-
ze mnie definicji. Niemniej jednak, nie wszystkie te cechy sa konieczne dla
kazdej formy i kontekstu interakeji cztowiek-robot.

Przyktadem cechy niewchodzacej w sktad zaproponowanego tu minimum
definicyjnego sa zdolnosci emocjonalne robota - rozumiane jako umiejet-
no$¢ do rozpoznawania emocji, reagowania na nie oraz/lub wyrazania sta-
néw emocjonalnych. Cechy te odgrywaja znaczaca role w odbiorze robotéw
spolecznych i czesto stanowig jeden z elementéw projektowania ich inter-
fejsu. Co wigcej, wiele wspdlczesnych robotdw spotecznych — nawet jesli nie
maja zaawansowanych mechanizméw rozpoznawania emocji - jest w stanie
wyrazaé emocje w sposob uproszczony, symboliczny (np. Vector firmy Anki -
obecnie Digital Dream Lab, Zenbo firmy Asus, Buddy firmy Blue Frog Robo-
tics czy wspomniany wczesniej Aibo) poprzez ruchy, dzwieki, $wiatlo czy
podstawowe gesty. Te proste funkcje wystarczaja, by uzytkownicy przypisywa-
li robotom stany emocjonalne i reagowali na nie emocjonalnie. Cho¢ funkcje
te sa bez watpienia istotne z perspektywy projektowania robotéw spotecznych
oraz badan nad ich odbiorem przez ludzi, nie zostaly one uwzglednione jako
warunek konieczny w zaproponowanej przeze mnie definicji, analiza tych
obecnych w literaturze wskazuje bowiem, ze zdolnosci emocjonalne poja-
wiajg sie explicite jedynie w czesci z nich (np. Fong i in., 2003; Pigarra i in.,
2016a; Giger i in., 2017). W $wietle przyjetej definicji mozliwe jest zaklasyfi-
kowanie jako spolecznych takze takich robotéw, ktore nie majg rozwinietych
zdolno$ci do rozpoznawania, reagowania ani okazywania emocji, a mimo
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to spetniajg inne kluczowe warunki, takie jak autonomicznoé¢, interakeyj-
no$¢ i komunikatywnos¢. Przyktadami sa TIAGo (firmy PAL Robotics), Atlas
oraz Snackbot (autorstwa badaczy z Carnegie Mellon University). Wszystkie
te roboty pelnia funkcje spoleczne, sg zdolne do komunikacji lub wspétdzia-
tania z czlowiekiem w przestrzeni spolecznej, jednak nie zostaly wyposazone
w mechanizmy ekspresji emocji czy rozpoznawania afektu.

1.4 ROBOTYCZNY EKOSYSTEM

Wedlug raportu Migdzynarodowej Federacji Robotyki (International
Federation of Robotics, IFR) ,World Robotics 2024” (International Federa-
tion of Robotics, 2024) rok 2023 przynidst rekordowq liczbe robotéw auto-
matyzujacych produkcje na calym $wiecie (na koniec 2023 roku na $wiecie
dziatalo 4 281 585 robotéw przemystowych). Roczna liczba instalacji robo-
tow, wynoszaca 541 302 w 2023 roku, jest druga najwyzsza w historii - tyl-
ko 0 2% nizszg od rekordu: 552 946 robotéw (jednostek) zainstalowanych
w 2022 roku. Liderem w tej branzy wciaz pozostaje Azja, gdzie zainstalowano
70% nowych robotéw, w Europie pojawito sie 17% wigcej robotéw, a w obu
Amerykach - 10% wiecej.

IFR dostarcza nam tez informacji na temat robotéw ustugowych, mobil-
nych i medycznych. Roboty ustugowe'” definiowane sg jako zaprogramowa-
ne, uruchamiane mechanizmy (programmed actuated mechanism) o pewnym
stopniu autonomii, ktére wykonuja ruch, manipulacje lub pozycjonowanie
w celu zrealizowania uzytecznych zadan dla ludzi lub sprzetu (International
Federation of Robotics, 2021). W niektorych zastosowaniach uwzglednia
sie roboty uslugowe majace ograniczona badz zerowq autonomig - stero-
wane recznie. IFR w swoim raporcie wyrdznia dalej konsumenckie roboty
serwisowe (stworzone do uzytku przez kazdego) i profesjonalne roboty ser-
wisowe (zbudowane do uzytku przez przeszkolonych operatoréw). Wsréd

"7 Jak pisza Kang i Kim (2024), pojecia robot spoleczny i robot ustugowy sa czesto uzy-
wane zamiennie, jednak robot ustugowy jest zwykle uzywany jako szerszy termin. Roboty
ustugowe sa czesto zasadniczo podobne do maszyn w swoich zachowaniach i wygladzie
z minimalnymi, ograniczonymi i z natury funkcjonalnymi kontaktami z ludzmi, podczas
gdy roboty spoteczne wchodza w interakcje spoleczne nie tylko ze soba nawzajem, ale,
co wazniejsze, z ludzmi (Kang i Kim, 2024, za: Dautenhahn i in., 2002, s. 1). Dlatego tez
roboty spoleczne moga by¢ postrzegane jako roboty ustugowe, ktore sg bardziej wyspe-
cjalizowane w interakeji z ludZmi.
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tej pierwszej kategorii wyrdzniaja dalej: roboty wykonujace prace domo-
we, stuzace interakcji spolecznej i edukacji, opiece w domu oraz inne robo-
ty konsumenckie. Natomiast wérdd profesjonalnych robotéw ustugowych
te wykorzystywane: w rolnictwie (np. przy dojeniu kréw, uprawie ziemi), do
profesjonalnego sprzatania, inspekeji i konserwacji, budownictwa i rozbiorki,
transportu i logistyki, w oddziatach ratowniczych, ochronie, roboty wchodza-
ce w interakcje z go$¢mi (np. w hotelarstwie, jako przewodnicy itp.). Roboty
medyczne to miedzy innymi: roboty diagnostyczne, stuzace do przeprowadza-
nia operacji, rehabilitacji, laboratoryjnych analiz medycznych. Jak wiec mozna
zauwazy¢, znaczacg cze$¢ tych robotéw nazwalibysmy robotami spotecznymi.

Jak informuje raport IFR, w 2023 roku globalna sprzedaz profesjonal-
nych robotéw ustugowych wzrosta o 30%, a robotéw medycznych o 36%,
co $wiadczy o rosngcym zapotrzebowaniu na tego typu technologie w réznych
sektorach. Zarejestrowano sprzedaz ponad 205 000 profesjonalnych robo-
tow ustugowych i ponad 6100 robotéw medycznych. Europa jest domem dla
wiekszosci producentdéw tego rodzaju robotdw (miesci 44% wszystkich zna-
nych firm w tej branzy). Liderami w produkgji i dostawie robotéw ustugo-
wych i medycznych sg Stany Zjednoczone, Chiny, Niemcy, Japonia i Francja.

Z tego samego raportu dowiadujemy sie, ze Polska zajmuje 18. miejsce
pod wzgledem liczby nowych instalacji robotéw przemystowych (Poreda,
2024). Wynik ten $wiadczy, ze nasz kraj wcigz odbiega od poziomu roboty-
zacji obserwowanego w Europie i na §wiecie. Liczba nowych robotdw zain-
stalowanych w 2023 roku (2685) dodatkowo sugeruje zahamowanie tempa
robotyzacji w naszym kraju. Jak pisze autorka cytowanego artykutu, Rena-
ta Poreda, ,,Polska stoi przed wyzwaniem szybkiego przyspieszenia automa-
tyzacji i robotyzacji, co ma kluczowe znaczenie dla przysztosci gospodarczej
kraju i jego konkurencyjno$ci na arenie miedzynarodowej” (Poreda, 2024).
Zdaniem niektérych badaczy ten niski poziom gestosci robotyzacji moze by¢
spowodowany obawami Polakéw zwigzanymi z automatyzacja i utratg miejsc
pracy (Bugajska, 2023).

Zgodnie z raportem Statista (Statista, b.d.) w 2023 roku w Polsce funk-
cjonowalto ponad 103 000 robotéw ustugowych, a prognozy na 2028 rok
przewiduja wzrost ich liczby do 125 700. W 2023 roku przychody z robo-
tyki ustugowej w Polsce osiagnely niemal 257 milionéw USD, co stanowi
znaczacy wzrost w pordwnaniu z poprzednimi latami. Segment robotyki
ustugowej dominuje na polskim rynku robotyki, z prognozowanym wolu-
menem 398,90 milionéw USD w 2024 roku, co stanowi znaczgcg cze$é
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catkowitych przychodéw rynku robotyki w Polsce. Jednocze$nie, dowiadu-
jemy sie, ze w 2020 roku polskie przedsiebiorstwa wykorzystywaly je gtéwnie
do transportowania i przenoszenia (handling) oraz spawania. Autorzy rapor-
tu zauwazaja, ze rynek robotyki ustug konsumenckich w Polsce odnotowu-
je staty wzrost, a takze, ze jest on napedzany takimi czynnikami jak: rosngca
popularnoé¢ technologii robotyki, coraz wigksza swiadomos¢ konsumen-
tow w zakresie zdrowia i bezpieczenstwa oraz wygoda ustug online. Tempo
wzrostu minimalnie spada, co moze by¢ wyjaénione niepewno$ciag gospodar-
cza i ograniczonymi wydatkami konsumentéw. Szacuje si¢ jednak, ze w nad-
chodzacych latach rynek bedzie nadal rost, szczegélnie w obszarach robotyki
ustug domowych i rozrywkowych.

Zdaniem autordw raportu Statista polscy konsumenci coraz czesciej sie-
gaja po roboty ustugowe stuzace do réznych zadan, takich jak sprzatanie,
dostawa i rozrywka. Temu trendowi sprzyja popularnos¢ technologii inte-
ligentnego domu oraz rosnace zapotrzebowanie na spersonalizowane, bez-
problemowe i wydajne ustugi. Czynnikami napedzajacymi powyzsze sa tez
wzrost zamoznosci klasy $redniej i starzejaca sie populacja. Szczegélnie istotne
z perspektywy niniejszej pracy jest to, ze niedobor pracownikéw stuzby zdro-
wia napedza takze popyt na roboty ustugowe w sektorze opieki zdrowotnej.
Ponadto, coraz wigkszy nacisk ktadzie si¢ takze na rozwoj zaawansowanych
robotéw ustugowych, ktére moga wykonywac zlozone zadania i wchodzi¢
w interakcje z ludzmi w bardziej naturalny i intuicyjny sposéb. W raporcie
wskazuje si¢ takze na role pandemii COVID-19 w przyspieszeniu wdraza-
nia robotyki ustugowej w réznych sektorach, takich jak opieka zdrowotna
i handel detaliczny. Trend ten prawdopodobnie utrzyma si¢ w erze po pan-
demii, poniewaz, jak informuje Statista, firmy i organizacje szukaja sposobéw
na poprawe wydajnosci i ograniczenie kontaktow miedzyludzkich.

Roboty spolfeczne beda wchodzi¢ w coraz blizsze interakcje i intymniej-
sze relacje z ludzmi, co czyni je niezwykle waznymi obiektami badan. Mimo
opisanych wyzej statystyk roboty — a w tym takze szczegdlnie istotne w kon-
tekscie tej pracy roboty spoleczne - staja si¢ coraz bardziej obecne w réznych
obszarach zycia Polakéw. W tej cze$ci rozdziatu pokaze rozmaite zastosowa-
nia robotéw spolecznych oraz ich rosngca obecnos¢ w réznych sferach nasze-
go Zycia, nie tylko na $wiecie, ale réwniez w Polsce.

Poséréd zastosowan robotdw spolecznych Bartneck i in. (2024) wymie-
niaja miedzy innymi obstuge klienta, pomoc w uczeniu, rozrywke, opieke
zdrowotng i pomoc w terapiach, personalng asyste, prace w ustugach, pomoc
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w utrzymaniu bezpieczenstwa, wspotprace z ludzmi w przemysle i innych
miejscach pracy. W dalszej czesci rozdziatu przyjrze si¢ poszczegdlnym zasto-
sowaniom robotdéw spotecznych, wskazujac na potrzeby ich zastosowania
i korzysci z nich wynikajace.

Zacznijmy od robotéw wykorzystywanych do obslugi klienta. Pracuja
one na przyktad w sklepach, bankach, hotelach (mi¢dzy innymi robot Pep-
per wykorzystywany jest w banku HSBC w Stanach Zjednoczonych), specjal-
nych ,,robotycznych kawiarenkach” w Japonii, w szpitalach podczas pandemii
COVID-19, pilnujac, czy pacjenci odpowiednio nosza maseczki (Bartneck
iin., 2024, s. 200-202). Moga tez petni¢ funkcje przewodnikow turystycznych,
na przykfad oprowadza¢ ludzi po muzeum - do takiego celu wykorzystywa-
ny jest miedzy innymi robot Care-O-bot (Fraunhofer IPA i Mojin Robotics),
pomagaé w znalezieniu odpowiedniego produktu w sklepie czy prowadzi¢
podréznych do odpowiedniej bramki na lotnisku. Ponadto takie roboty wcie-
lajg si¢ w role recepcjonisty, na przyklad w hotelu czy firmie - tak jest w przy-
padku robota Pepper wykorzystanego w firmie Weegree w Opolu (Hanszke,
2018), a takze promotora produktéw — w takim celu sa wykorzystywane mie-
dzy innymi roboty Pepper (Ito, 2014) i Geminoid w Japonii (Watanabe i in.,
2015). Robota Pepper mozemy tez znalez¢ w poznanskich sklepach obuwni-
czych, gdzie pelni funkeje asystenta sprzedazy (Bednarek, 2020).

Roboty spoteczne znajduja zastosowanie takze w rozmaitych powtarzal-
nych (czy nawet nudnych), ,,brudnych’, a takze niebezpiecznych pracach.
Wymieni¢ tu mozna miedzy innymi roboty sprzatajace (do$¢ popularna,
takze w polskich domach, Roomba'®), roboty dostawcze, np. Aetheon TUG
czy BellaBot — w Polsce pracujacy jako kelner w niektorych restauracjach
(Wisniowska, 2021), czy znany jako Kerfus, rozwozacy produkty w sklepach
sieci Carrefour. W roli Kerfusia robot ten wywotal do$¢ duze wrazenie na
polskich konsumentach (Kielak, 2022). Jak pisze Zerka (2023, s. 14), roboty
tego typu okazaly si¢ niezwykle przydatne w trakcie pandemii COVID-19.
W tym okresie byly wykorzystywane do czyszczenia i dezynfekcji powierzch-
ni, mierzenia temperatury pacjentom oraz dostarczania zywnosci i §rod-
kéw medycznych. Nie jest to pierwszy przypadek wykorzystania ich do walki

18 Oczywiscie kwestig dyskusyjna jest, czy Roomba moze zosta¢ uznana za robot spo-
teczny. Jak jednak wskazuja badania, opisane mi¢dzy innymi przez Musiata (2019, s. 96-97),
nawet wobec robota o tak prostym, raczej funkcjonalnym (nieprzypominajacym cztowieka
czy nawet istoty zywej) wygladzie, ludzie rozwijajg afektywne, empatyczne postawy i zacho-
wania (nadaja mu imiona, ple¢ czy okazuja wdziecznoé¢ za jego prace).
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z patogenami, jak zauwaza Zerka (2023) - w przeszlosci robot Saul zostat
wykorzystany do ztagodzenia epidemii wirusa Ebola (odkazanie sal szpi-
talnych po operacjach). Réwniez Juan Angel Gonzalez-Aguirre i in. (2021)
wskazujg, ze pandemia COVID-19 przyspieszyta proces wprowadzania tych
robotéw, co z kolei wplyneto na ich wigksze wykorzystanie w wielu sekto-
rach, w tym zdrowotnym, edukacji i ustugach hotelowych.

W sporzadzonym przez Vinh Lu i in. (2020) przegladzie badan anali-
zowany jest wplyw robotéw ustugowych na klientéw i pracownikow sekto-
ra ustugowego. Autorzy wymieniajg korzysci ptynace z ich wykorzystania
w tego typu pracach. Naleza do nich: zastgpienie czlowieka w wykonywaniu
nuzacych i powtarzalnych zaje¢, swiadczenie ustug w sposob dokladny, nieza-
wodny, wydajny, wygodny i szybki, zwiekszenie produktywnosci i satysfakeji
pracownikow, co pozwala im zajaé si¢ wazniejszymi obowigzkami. Jedno-
cze$nie autorzy zwracajg uwage na pewne negatywne skutki wykorzystania
robotdw, takie jak: utrata autonomii ludzi, utrudnienie ludziom koordynacji
zadan i wigzace si¢ z tym uczucia frustracji, strachu i tym podobne. Dodat-
kowo Lu i in. (2020) zwracaja uwage na fakt, ze brakuje badan dlugotermi-
nowych nad rzeczywistym wplywem robotéw ustugowych na zachowania
i dobrostan klientow oraz pracownikow.

Roboty spoteczne mogg petni¢ tez funkcje pomocnikéw w kontek-
stach edukacyjnych, wcielajac sie w role nauczyciela, asystenta nauczyciela
lub ,,réwiesnika” uczniéw. W tym ostatnim wypadku robot wspiera ucznia
badz nawet motywuje go, by ten uczyl czegos robota (Bartneck i in., 2024,
s. 202). Jak pisza Tony Belpaeme i in. (2018), potrzeba wsparcia technolo-
gicznego w edukacji wynika z czynnikéw demograficznych (rosngca liczba
uczniéw i jednoczesne zapotrzebowanie na wigksza personalizacj¢ programéw
nauczania) i ekonomicznych (zmniejszajace si¢ budzety szkolne). Ucielesnio-
ne roboty spofeczne pelnig wyjatkowa funkcje w dostarczaniu tego wspar-
cia, pozytywnie wplywajac na proces uczenia sie. Na przyktad robot EMYS
jest wykorzystywany w niektorych polskich przedszkolach do nauki jezy-
ka angielskiego (Wrona, 2022). Roboty spoteczne stuzg pomoca w uczeniu
programowania takich urzadzen, czego przyktadem jest robot Nao bedacy
w posiadaniu szkoty w Jasle ([ask], 2022) czy robot Sanbot zakupiony przez
Technikum Automatyki i Robotyki w Lodzi (Sanbot, 2021). Metaanaliza doty-
czgca robotow wykorzystywanych w edukacji (Belpaeme i in., 2018) ujaw-
nifa wiele korzysci ptynacych z uzycia robotéw wilasnie na tym polu (m.in.
wspieranie rozwoju umiejetnosci spolecznych czy utatwienie nauki jezykow).
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Podobnie w przypadku robotéw spotecznych wykorzystywanych w opie-
ce medycznej - w obliczu zapowiadanego w niedalekiej przysztosci niedobo-
ru personelu medycznego oraz wielu niebezpieczenstw zwigzanych z pracg
medykéw (leczenie w niebezpiecznych obszarach czy podczas pandemii, jak
niedawna pandemia COVID) roboty spoteczne okazuja si¢ niezwykle przy-
datne. Bardzo aktualnym przykiadem jest cho¢by wykorzystanie robota Mitra
(Invento Robotics) w szpitalach w Indii (Abidi i Pal, 2020). Pomaga on leka-
rzom i pielegniarkom w wykonywaniu waznych odczytéw i konsultacjach,
natomiast pacjentom umozliwia kontakt z bliskimi. Co wigcej, roboty coraz
cze$ciej wprowadzane sg do opieki nad osobami starszymi. Jak piszg Malene
Flensborg Damholdt i in. (2020, s. 25), spoleczna robotyzacja opieki nad oso-
bami starszymi juz trwa. Uzywanie robotéw w opiece medycznej nazywane
jest czesto socially assistive robotics (SAR; Bartneck i in., 2024, s. 206). Roboty
takie moga pomagac osobom starszym — przypominajac im o braniu lekéw (jak
np. robot ElliQ firmy Intuition Robotics Inc), redukujac uczucie samotnosci
i wspierajac kontakty spoleczne (jak na przyklad robot Paro). Hee Sun Kang
iin. (2020) dokonali przegladu interwencji z wykorzystaniem robota Paro
w opiece nad osobami starszymi z demencja. Autorzy wykazali, ze moze on
przynies¢ korzy$ci w poprawie jakosci zycia, interakgji spotecznych, nastroju
oraz redukeji objawdw neuropsychiatrycznych, takich jak depresja czy niepo-
koj. Wskazano réwniez, ze takie interwencje moga prowadzi¢ do zmniejszenia
stosowania lekéw psychotropowych i przeciwbdlowych przez osoby wcho-
dzace w interakcje z robotem. Roboty spoteczne stanowig rowniez wsparcie
dla 0s6b w spektrum autyzmu (np. robot Kaspar, Nao, Pleo, Muu, Tito, Face,
Bubble Blower, Keepon, Bandit, Roball; Ramnauth i in., 2024). Roboty moga
odgrywac role narzedzi diagnostycznych, wspierajac wezesng diagnoze auty-
zmu; kompana do zabawy dla dzieci majgcych trudno$¢ zabawy w grupie, izo-
lujacych sig; posrednikéw miedzy dzie¢mi a terapeutami, ulatwiajgc trening
umiejetnosci spotecznych; role aktoréw spotecznych, pomagajac dzieciom
uczy¢ sie odpowiednich zachowan poprzez proste, przewidywalne i bezpiecz-
ne interakcje; osobistych terapeutéw dla dzieci; moga by¢ tez wykorzystywane
do wywotywania pozadanych zachowan (np. nasladowanie, kontakt wzroko-
wy), sprzyjajacych rozwojowi sensorycznemu, poznawczemu, spofecznemu,
emocjonalnemu i motorycznemu dzieci w spektrum (Ramnauth i in., 2024).

Roboty spoleczne wspieraja rehabilitacje pacjentéw, motywujac ich do
¢wiczen i zdrowego odzywiania, a nawet wcielajac si¢ w role treneréw (Bart-
neck i in., 2024, s. 209-210), jak na przyktad robot Mabu (Winn, 2019).
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Roboty wykorzystywane sg tez do zyskujacej rosnaca uwage czesci opieki
zdrowotnej, jaka jest dbanie o zdrowie psychiczne pacjentéw. W tym kontek-
$cie mogg wspiera¢ radzenie sobie z lekiem, stresem, depresjg czy zmniejszaé
obcigzenie wynikajace z opieki nad osobami chorymi (Bartneck i in., 2024,
s. 210). Wsréd takich robotéw wymieni¢ mozna Paro, Nao, Haptic Creature,
Betty, Creca (Scoglio i in., 2019). Pracuja przy produkeji lekdw i urzadzen
medycznych, dezynfekuja szpitale, przynosza i przenosza posciel oraz leki
w szpitalach (Zerka, 2023, s. 13). W Polsce roboty spoteczne sg wykorzysty-
wane na przykiad w Centrum Pediatrii w Sosnowcu (Kwiatkowski, 2021),
gdzie pomagaja przy obstudze pacjentéw w szpitalnej rejestracji, pomiarze
temperatury ciala czy podczas zaje¢ rehabilitacyjnych. Carina Soledad Gon-
zalez-Gonzélez i in. (2021) w przegladzie dotyczacym zastosowania robotow
spotecznych w szpitalach wskazuja na rosngce zainteresowanie wykorzy-
staniem robotéw wspomagajacych opieke medyczng. Autorzy podkreslaja,
ze gtéwne grupy docelowe dla tych technologii to dzieci i osoby starsze, ale
takze osoby z chorobami takimi jak demencja, nowotwor, cukrzyca i zabu-
rzenia ze spektrum autyzmu. Gonzalez-Gonzalez i in. (2021) wskazuja na
korzysci ptynace z uzywania robotéw spotecznych w zakresie opieki zdro-
wotnej, takie jak: poprawa zdrowia psychicznego pacjentéw - promuja pozy-
tywny nastrdj, zaangazowanie, zaufanie, pozwalaja odczuwaé mniej stresu lub
bdlu, wigcej relaksu, sprzyjaja lepszej komunikacji oraz innym pozytywnym
efektom emocjonalnym. Autorzy przegladu wymieniaja tez obawy etyczne
najczesciej spotykane w kontekscie tego typu robotéw. Dotyczg one prywat-
nosci, powsciagliwosci, oszustwa, odpowiedzialnosci, przestrzeni osobistej
i szkod psychologicznych. W tym wzgledzie, jak sugeruja Gonzalez-Gon-
zédlez 11in. (2021), nalezy zebra¢ wigcej informacji, aby ulepszy¢ projektowa-
nie robotéw i ich interakeje z ludzmi. Carlos A. Cifuentes i in. (2020) takze
wskazujg na konieczno$¢ prowadzenia dalszych badan dotyczacych akcepto-
walnoéci i percepcji robotéw odgrywajacych rézne role w obszarze zdrowia.

Roboty spoteczne wykorzystywane sg rowniez w celach szeroko rozu-
mianej rozrywki (Bartneck i in., 2024, s. 204-206). Wymieni¢ tu mozna te,
ktore petnia funkcje pupila domowego na wzér zwierzat domowych, na przy-
kiad robot Aibo czy Pleo. Moga tez stuzy¢ ludziom jako zabawka czy swe-
go rodzaju gadzet — na przyklad Furby (firmy Hasbro; pierwotnie wydane
w 1998 roku przez Tiger Electronics), Lovot (GROOVE X), Cozmo czy Vector.
W tej kategorii mieszczg si¢ takze roboty (czesto do$¢ proste) wykorzystywa-
ne jako ruchome eksponaty na wystawach czy w sztukach performatywnych
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(np. instalacja Senster — stworzona w 1970 roku elektrohydrauliczna struk-
tura w ksztalcie kleszcza homara, reagujaca na dzwieki i ruchy w otoczeniu;
nowszy przyktad to roboty Nao wykonujace zsynchronizowany taniec pod-
czas Expo 2010 w Szanghaju). Istnieje tez cata gama seksrobotéw (np. Roxxxy
firmy TrueCompanion, Harmony X firmy Realbotix). W tym miejscu war-
to nadmieni¢, iz ludzie moga nawiagzywac i nawiazuja z robotami réznego
rodzaju intymne relacje. Maciej Musial (2019, s. 12-13) pisze, ze, podobnie
jak te zawierane pomiedzy ludzmi, zazwyczaj obejmuja one mitos¢ i/lub opie-
ke oraz ze mozna je podzieli¢ na: relacje romantyczne pomiedzy partnerami
(couple relationships), seksualne, rodzinne i przyjacielskie. W innej publikacji
ten autor (2023) wskazuje na motywacje sktaniajace ludzi do nawigzywania
takich relacji czy korzysci z nich plynace. Nalezg do nich: zapewnienie sta-
bilno$ci emocjonalnej i ,,ontologicznego bezpieczenstwa’, ogdlnego poczu-
cia stabilnosci i przewidywalnosci, ktdre sa trudne do osiagniecia w relacjach
miedzyludzkich. Roboty mogg zapewnia¢ intymno$¢, jednoczesnie eliminu-
jac ryzyko odrzucenia, zdrady czy niepozadanych konsekwencji (takich jaka
w relacjach miedzyludzkich dla niektdrych jest na przykiad cigza). W przy-
padku robotéw opiekunczych w gre wchodza dodatkowo: zmniejszenie stre-
su, samotnosci i lekéw, na przyklad wérdd osob starszych. Cho¢ zdaniem
Adriana Dawida Cheoka i Emmy Yann Zhang (2019, s. 18) projektowanie
sztucznych partneréw nie bedzie zamiennikiem dla relacji miedzyludzkich,
to daje ono mozliwo$¢ zrozumienia i do$wiadczenia mitosci, co dla niekto-
rych moze by¢ trudne do osiagniecia z prawdziwymi partnerami. Oczywiscie
tego typu relacje niosa ze sobg takze pewne zagrozenia, takie jak izolacja spo-
teczna i emocjonalna czy (dalsze) uprzedmiotawianie ludzi i miedzyludzkich
relacji (Musial, 2019). David Levy przewiduje, ze do roku 2050 rzeczywisto-
$cig moga sta si¢ malzenstwa miedzy ludZmi a robotami — pod warunkiem,
ze roboty beda miaty zdolnos$¢ do rozumienia, podejmowania decyzji i wyra-
zania zgody na malzenistwo, co stanowi podstawe dla prawnego uznania takich
zwigzkow (por. Cheok i Zhang, 2019, s. 8). Cheoka i Zhang (2019) poruszaja
réwniez hipotetyczng mozliwosé¢ posiadania przez ludzi potomstwa z robo-
tami, nawigzujac do zaawansowanych badan nad komoérkami macierzysty-
mi, technologia TNT (Tissue Nano-Transfection) oraz biorobotyka. Cho¢ jest
to kwestia spekulatywna i wymaga dalszych badan i debat, autorzy przewidu-
ja, ze do konca XXI wieku mogg zosta¢ poczynione znaczace postepy w tej
dziedzinie. Kwestia ta, jak i w ogéle rdznego typu bliskie relacje z robotami,
wigzg sie takze z wieloma etycznymi wyzwaniami i dylematami.
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Jak wskazuja Min Hyeok Kang i Seongcheol Kim (2024), odwotujac si¢ do
raportu przedstawionego przez Blue Frog Robotics, lidera rynku robotéw roz-
rywkowych, do 2025 roku branza robotyki konsumenckiej ma osiagna¢ war-
tos¢ 41 miliardéw USD na calym $wiecie, a branza robotéw rozrywkowych
warto$¢ 29 miliardéw USD. Wedtug raportu The Business Research Compa-
ny wielkos$¢ rynku robotéw rozrywkowych ma wzrosngé¢ do 89,42 miliarda
USD w 2028 roku. Kang i Kim (2024) dokonali przegladu trendéw badaw-
czych dotyczacych robotéw rozrywkowych w literaturze naukowej od 1998 do
2024 roku. Autorzy wskazujg na rozbiezno$¢ miedzy akademickimi badaniami
nad robotami rozrywkowymi a ich rozwojem w przemysle. Ich zdaniem bada-
nia naukowe skupiaja si¢ gtéwnie na aspektach technicznych, podczas gdy
potrzeby rynku wymagaja szerszego podejscia, w wiekszym stopniu uwzgled-
niajacego perspektywe czlowieka-uzytkownika w kontekscie interakeji z robo-
tami konsumenckimi.

Kolejna rola, w jakiej obsadzane s roboty spoleczne, to asystenci osobi-
$ci (Bartneck i in., 2024, s. 210-211), bedacy rozszerzeniem i konkurencja dla
asystentow glosowych czy asystentow inteligentnych domow, takich jak Siri
(Apple), Alexa (Amazon), Cortana (Microsoft) czy Google Assistant (zna-
ne i wykorzystywane réwniez w Polsce). Roboty bedace personalnymi asy-
stentami maja fizyczne cialo (cho¢ o ograniczonych mozliwoséciach), cechy
wizualne sugerujace ich zdolno$¢ do interakcji spolecznych (takie jak oczy,
uszy i usta). Niektore z nich potrafig wyraza¢ pewne emocje i preferencje czy
poruszac¢ sie po domu. Poérdd tego typu asystentow mozemy wymieni¢ robo-
ty takie jak Nabaztag firmy Violet, Jibo (Jibo Inc.) czy Buddy. Do tej kategorii
zaliczy¢ mozna tez niektore roboty wymieniane przy okazji innych zastoso-
wan, jak Lovot czy Aibo (Walbank, 2022).

Niektore z robotéw spotecznych sprawdzaja si¢ w ochronie bezpieczenstwa
ludzi, patrolujac wybrany teren czy nawet pelnigc funkcje robota policyjnego,
mogacego uzy¢ realnej sily przeciwko ludziom famigcym prawo (Bartneck
iin., 2024, s. 213). Przyktadem jest Knightscope K5, wykorzystywany w nie-
ktorych centrach handlowych w Stanach Zjednoczonych do monitorowania
terenu i alarmowania swoich ludzkich nadzorcéw, jesli zostanie przez niego
wykryte jakie$ przestepstwo. Niestety, te roboty czesto spotykaja sie z kryty-
kg i agresywnym zachowaniem ze strony ludzi. Polska policja wykorzystuje
robot rozpoznawczy TRM, wspierajacy dziatania bojowe, rozpoznajacy dro-
ge podejscia dla zespotu bojowego, umozliwiajacy prowadzenie nastuchu
dzwiekow i rozméw otoczenia (Mieszkowska, 2020).
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Wiréd robotdéw spotecznych mozna tez wymieni¢ roboty wspotpracuja-
ce (co-bot), stosowane gléwnie w przemysle i miejscach pracy, gdzie moga
dziala¢ w bliskiej obecno$ci ludzi lub wspdlnie z nimi wykonywa¢ zadania
(Bartneckiin., 2024, s. 214). Celem takich robotéw jest wspieranie czlowie-
ka, zwigkszanie efektywnosci jego pracy czy umilanie mu jej. Niektére z nich
sg wyposazone w umiejetno$¢ interpretacji lub generowania sygnatéw spo-
tecznych. Jako przyklad mozemy wymieni¢ robota Walt czy Baxter. Walt jest
miedzy innymi wykorzystywany na linii produkcyjnej firmy Audi (El Makrini
iin., 2017), natomiast Baxter wspdlpracuje z ludzmi w magazynowej firmie
DHL w Polsce (,,Roboty Baxter i Sawyer...”, 2016).

Kilka kolejnych przyktadéw nie wpisuje sie moze (w definitywny spo-
sOb) w kategorie robotdw spotecznych, jednak warto wspomnie¢ o nich w tej
pracy, jako ze odgrywaja one role w opisywanym tu robotycznym ekosys-
temie. Nalezg do nich niewatpliwie autonomiczne samochody, czyli robo-
ty-auta, w ktérych uzytkownik siedzi na miejscu pasazera (Bartneck i in.,
2024, s. 214). Podobnie jak w przypadku innych robotéw w pelni autono-
miczne pojazdy wciaz nie sg powszechnie dostepne, lecz wiekszo$¢ nowych
samochod6éw ma obecnie jaka$ forme wbudowanych zaawansowanych sys-
temow wspomagania kierowcy, takich jak sledzenie pasa ruchu, adaptacyjny
tempomat, automatyczne parkowanie, przewidywanie hamowania, systemy
ochrony pieszych i systemy ostrzegania o martwym polu. Takie samocho-
dy majg zwiekszaé bezpieczenstwo na drogach, by¢ bardziej przyjaznymi
dla $rodowiska, a takze — ze wzgledu na ich zdolnos¢ do komunikowania si¢
ze sobg i z infrastrukturg — majg zmniejsza¢ korki uliczne (Bartneck i in.,
2024, s. 215-216). Autonomiczne samochody wymagaja interfejséw czto-
wiek-robot, ktdre pozwola im interpretowa¢ dziatania i zamiary innych uzyt-
kownikéw ruchu oraz informowa¢ uzytkownikéw o ,,zamiarach” samochodu.
Mimo ich niewatpliwej popularno$ci medialnej tego typu roboty spotyka-
ja sie takze z krytyka i obawami potencjalnych uzytkownikow czy uczest-
nikéw ruchu drogowego (por. m.in raport opublikowany przez American
Automobile Association; Moye, 2024). Przyktady wykorzystania autonomicz-
nych samochodéw znajdziemy miedzy innymi w Stanach Zjednoczonych,
gdzie popularna jest firma Waymo oferujaca autonomiczne takséwki (Chow,
2025). Réwniez w Chinach istnieje kilka firm dostarczajacych podobne ustu-
gi (Baidu, Didi, Pony.ai, AutoX, WeRide, GAC, SAIC Motor; GT Staff Repor-
ters, 2024). Do wprowadzenia na rynek w petni autonomicznych takséwek
dazy takze Tesla. W pazdzierniku 2024 roku firma zaprezentowata prototyp
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autonomicznej taksowki o nazwie Cybercab (Jamali, 2024). Takie samocho-
dy nie mogg sie jeszcze poruszac legalnie po polskich drogach, ale dozwolo-
ne jest ich testowanie (Zalewski, 2019).

Roboty zdalnie sterowane maja tez wiele zastosowan militarnych, na przy-
kiad PackBot jest sterowany przez cztowieka w celu poszukiwania bomb,
a wigc oczyszczania drogi dla pojazdéw wojskowych (Bartneck i in., 2024,
s. 28)". W podobnym s$rodowisku i kontekscie wykorzystywane s tez cze-
sto drony - zaréwno do walki z przeciwnikiem, jak i w celach ratunkowych.
Okazuje sig, ze ludzie pracujacy z tego typu urzadzeniami czesto si¢ do nich
przywiazuja, animizujac badz antropomorfizujac je (por. m.in. Garreau, 2007;
Carpenter, 2013). Wymienia si¢ takze ,,drony spoteczne’, ktore poruszajg sie
samodzielnie w przestrzeniach dzielonych razem z czlowiekiem (przegla-
du badan zwigzanych z projektowaniem dronéw spotecznych dokonali Bay-
tasiin., 2019). Roboty zdalnie sterowane s3 takze uzywane w medycynie, na
przyktad w przeprowadzaniu operacji, czego przykladem jest popularny robot
chirurgiczny da Vinci, wykorzystywany w wielu polskich szpitalach (,,Lista
szpitali wykonujacych operacje robotem DaVinci..., 2024).

Roboty do teleobecnosci moga by¢ wykorzystywane w wielu celach, row-
niez tych wymienionych wyzej (takich jak obstuga klienta, nauka, rozryw-
ka i opieka zdrowotna). Najcze$ciej maja ekran wyswietlajacy osobe, ktora
je kontroluje, lub jakis jej awatar (Bartneck i in., 2024, s. 221). Przykladem
jest OriHime wykorzystywany w jednej z kawiarni w Tokio, sterowany przez
pracownikow z niepetnosprawnoscia fizyczna (BBC News, 2018). Bartneck
iin. (2024, s. 221) wskazuja na potencjalne wykorzystanie tego typu robotéw
w $rodowisku edukacyjnym, na przyklad gdy uczen jest nieobecny w szko-
le, czy do wspierania nauki na odlegtos¢. Jak sie okazuje, takie zastosowa-
nie robota mozemy obserwowac¢ juz w Polsce — Fundacja ,Mam Serce” jako
pierwsza w naszym kraju zakupila robota AVATAR AV1, ktéry moze by¢
wykorzystywany wlasnie do teleobecnosci czy komunikacji w czasie rzeczywi-
stym. Fundacja ta zamierza przekaza¢ roboty AV1 dzieciom, ktére ,,z powodu
choroby muszg pozostawa¢ w dlugotrwalej izolacji, odciete od codziennych
kontaktow” (Marteklas, 2021).

1 Co ciekawe, podobnie jak w przypadku robota Roomba, zolnierze cz¢sto przeja-
wiaja emocjonalne przywigzanie do robota Packbot do tego stopnia, ze gdy konkretny
egzemplarz, ktérego uzywaja, ulegnie uszkodzeniu, nie zgadzaj si¢ na zastapienie go iden-
tycznym i nalegaja na naprawe. Natomiast gdy naprawa jest niemozliwa, organizujg robo-
tom pogrzeby (Musial, 2019, s. 96-97).
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Warto w tym miejscu zaznaczy¢, ze zastosowania konkretnych przykla-
doéw robotéw spolecznych nie ograniczajg si¢ do tych wymienionych - wiele
opisanych w tym rozdziale moze pelni¢ wiecej niz jedna funkcje, wykonywaé
wiele roznych zadan czy odnajdywac si¢ w réznych srodowiskach.

Wymienione tu przyktady wskazujg na wiele, ale wcigz nie wszystkie
z obszaréw, w ktérych wykorzystywane sa i prawdopodobnie w przysztosci
beda w wigkszym stopniu roboty spoteczne. W dynamicznie rozwijajacym
sie $wiecie zakres rdl i funkgji, jakie pelnia, nieustannie si¢ rozszerza. Przy-
bliza nas to do powszechnego wykorzystania robotéw oraz interakeji z nimi
w niemal kazdej dziedzinie Zycia.

David Berreby (2020) przekonujaco wskazuje na rosngca popularnosé
i wszechobecno$¢ robotéw — w tym robotéw spolecznych. Oprocz wymie-
nionych przeze mnie funkcji pelnionych juz teraz przez roboty spoteczne
autor zauwaza kilka innych, mniej typowych. Istniejg juz roboty wykonujace
stand-up, udzielajace porad z zakresu coachingu czy odprawiajace nabozen-
stwa pogrzebowe. Autor zwraca réwniez uwage na niewatpliwy wplyw nie-
dawnej sytuacji pandemicznej na zwigkszenie wérdd ludzi potrzeby istnienia
i $wiadomosci uzytecznosci wielu rodzajéw robotéw. Maszyny te coraz cze-
$ciej staja sie czescig ekosystemu tworzonego wraz z ludzmi. Z tego powo-
du niezwykle istotne jest uchwycenie oczekiwan, opinii, postaw ludzi wobec
tych obiektéw. W podrozdziale 1.6 opisze znaczenie i potencjalne korzysci,
jakie moga przynies¢ badania dotyczace robotéw, a w szczegdlnosci robo-
tow spotecznych.

Rozdziat 1.4 mial na celu ukazanie, ze funkcjonujemy w coraz bardziej roz-
winietym robotycznym ekosystemie. Wzrost liczby robotéw przemystowych,
medycznych oraz ustugowych i spotecznych wskazuje, jak te technologie stop-
niowo przenikajg nasze codzienne zycie. Wraz z rosnacg liczba robotéw roz-
szerza si¢ rowniez gama ich zastosowan, obejmujac takze bliskie, a czasem
intymne relacje miedzy ludZzmi a maszynami. Poza przedstawieniem réznych
zastosowan robotdw, zwlaszcza spolecznych, oraz ich konkretnych przykla-
doéw, skupilam si¢ rowniez na rzeczywistych i potencjalnych korzysciach ply-
ngcych z wykorzystania tych technologii w réznych dyscyplinach. Wymieni¢
tu mozna: ulatwienie pracy ludziom; przejecie zadan powtarzalnych, ,,brud-
nych” lub niebezpiecznych; zapewnienie bezpieczenstwa, utrzymanie kontak-
tow miedzyludzkich w sytuacjach, gdy sa one utrudnione; personalizacja ustug
(na przyktad edukacyjnych); wsparcie ekonomiczne oraz zdrowotne - fizyczne,
i psychiczne - a takze poprawa jakosci zycia, dostarczanie rozrywki, a nawet
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mozliwo$¢ budowania glebszych relacji (cztowieka z robotem), co natomiast
moze przyczyniaé sie do poczucia stabilnosci emocjonalnej i Zyciowej. Nie-
mniej jednak wprowadzenie robotéw do wielu dziedzin zycia wigze sie z okre-
$lonymi zagrozeniami, takimi jak utrata przez ludzi autonomii, miejsc pracy,
prywatnosci, ryzyko izolacji spotecznej i emocjonalnej oraz uprzedmiatawia-
nie ludzi i relacji miedzyludzkich. Ponadto, w tej czeéci rozdzialu zwracam
takze uwage, za innymi badaczami (por. m.in. Lu i in., 2020; Cifuentes i in.,
2020; Gonzalez-Gonzalez i in., 2021; Kang i Kim, 2024), na potrzebe¢ prowa-
dzenia bardziej dogtebnych, dtugoterminowych czy uwzgledniajacych szer-
sza perspektywe badan dotyczacych interakgji cztowieka z robotami. Kolejny
rozdzial poswigcony bedzie wlasnie omoéwieniu znaczenia badan dotyczacych
robotéw spolecznych, a doktadniej badan skupiajacych sie na perspektywie
czlowieka w interakcji z robotami.

1.5 DEFINICJA | STRUKTURA POSTAWY (WOBEC ROBOTA)

Martin Fishbein i Icek Ajzen (1974, s. 889), odwotujac si¢ do definicji All-
porta z 1935 roku, deklaruja, ze istnieje ogélna zgoda co do tego, ze postawa
danej osoby wobec jakiego$ obiektu stanowi predyspozycje do reagowania
na ten obiekt w konsekwentnie przychylny lub nieprzychylny sposéb. Podob-
nie postawe opisuje wspolczesny psycholog Bogdan Wojciszke (2011, s. 200),
Nazywajac ,(...) postawa czlowieka wobec jakiegos obiektu (osoby, przedmio-
tu, zdarzenia, idei) wzglednie trwalg tendencje do pozytywnego lub negatyw-
nego warto$ciowania przezen tego obiektu” (por. takze Oskamp i Schultz,
2005). Faktem jest jednak (por. m.in. Sarda Gou, 2020, s. 50), ze pojecie
postawy nie ma ogoélnie przyjetej definicji i w literaturze mozemy spotka¢
odmienne rozumienie tego terminu, cho¢ w wigkszosci z nich wymieniany jest
ewaluatywny charakter postaw (moga one by¢ pozytywne badz negatywne).

Struktura postawy wobec jakiego$ obiektu jest tradycyjnie opisywana jako
tréjkomponentowa (por. m.in. Rosenberg i in., 1960; Nowak, 1973; Madrzyc-
ki, 1977; Mika, 1984; Breckler, 1984; Reich-Stiebert i in., 2019; Escher, 2009).
Zgodnie z tym podejsciem, za Nowakiem (1973, s. 23), postawg czlowie-
ka wobec pewnego obiektu mozemy okresli¢ ,,(...) ogdt wzglednie trwa-
tych dyspozycji do oceniania tego obiektu i emocjonalnego nan reagowania
oraz ewentualnie towarzyszacych tym emocjonalno-oceniajacym dyspozy-
cjom wzglednie trwalych przekonan o naturze i wlasnosciach tego przed-
miotu 1 wzglednie trwatych dyspozycji do zachowan wobec tego obiektu”.
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A zatem, strukture tak rozumianej postawy czlowieka tworzg trzy kompo-
nenty: (1) afektywny (affective), (2) poznawczy (cognitive) oraz (3) behawio-
ralny (behavioral/conative). Pierwszy odnosi sie do uczu¢ i emocji, ktére
przejawiamy wobec obiektu postawy, drugi do naszych mysli i przekonan
dotyczacych obiektu postawy, a trzeci do tendencji zwigzanych z dziataniem
w kierunku obiektu postawy - faktycznych zachowan badz intencji zwigza-
nych z zachowaniami (Oskamp i Schultz, 2005; Sarda Gou, 2020).

W kontekscie tréjkomponentowego rozumienia postaw pojawiajg si¢ pew-
ne kwestie dyskusyjne dotyczace sity zwigzku pomiedzy poszczegdlnymi kom-
ponentami, a, co za tym idzie, sensownosci wyrézniania trzech komponentéw
postaw, a takze kwestia tego, czy kazda postawa musi mie¢ trzy komponenty
(czemu przeczg niektore doniesienia naukowe — por. m.in. Oskamp i Schultz,
2005, s. 10). Pewng odpowiedz na to stanowia stowa Stefana Nowaka (1973),
przywolane przez Mirostawe Marody (1976, s. 13). Badacz

(...) przypisuje komponentowi emocjonalno-oceniajacemu role istotniejsza
niz pozostatym. Jest on czynnikiem konstytuujacym (w sensie definicyjnym)
postawe. Pozostale komponenty moga, ale nie musza istnie¢ w danej posta-
wie. Natomiast postawa niezawierajaca komponentu emocjonalno-oceniajg-
cego jest ex definitione niemozliwa.

Stuart Oskamp i Wesley Schultz (2005, s. 10) uznaja to podejécie za heu-
rystycznie uzyteczne we wskazywaniu wspolnych aspektéw postaw, jednak
zbyt silne, aby traktowac je jako model formalny.

Inne podejscie (okreslane jako Separate Entities View), popierane miedzy
innymi przez Fishbeina i Ajzena (1974, za: Oskamp i Schultz, 2005), trak-
tuje trzy komponenty postaw jako oddzielne konstrukty, ktore w zalezno-
$ci od sytuacji moga, ale nie musza by¢ ze sobg zwiazane. W teorii Fishbeina
i Ajzena (1974) termin postawa odnosi si¢ wytacznie do wymiaru afektywne-
go, wskazujac na oceng lub przychylno$¢ wobec obiektu. Wymiar poznawczy
okreslany jest jako przekonania (beliefs) i definiowany jako wskazanie subiek-
tywnego prawdopodobienstwa, ze dany obiekt ma okreslong ceche. Wymiar
behawioralny, nazywany intencjami behawioralnymi, zgodnie z tg koncepcja
oznacza subiektywne prawdopodobienstwo, ze dana osoba wykona okreslone
dzialanie w stosunku do obiektu. To podejécie nie wymaga zwigzku miedzy
przekonaniami i intencjami behawioralnymi (osoba moze mie¢ rézne, nie-
powigzane ze soba przekonania/intencje dotyczace tego samego obiektu), ale
jednoczesnie pozwala na silny zwigzek tychze pod okreslonymi warunkami.
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Natomiast, zdaniem Fishbeina i Ajzena (1974), wszystkie przejawy afektyw-
nego stosunku danej osoby do konkretnego obiektu powinny by¢ ze soba $ci-
$le powiazane. Rozwiazuje to wspomniane powyzej problemy wskazywane
w kontekscie tréjkomponentowej struktury postaw. Jednoczesnie za wadg tego
podejscia mozna uzna¢ nadmierne uproszczenie, wynikajace z utozsamia-
nia postawy wylacznie z reakcjami afektywnymi lub emocjonalnymi, elimi-
nujac w ten sposob przekonania i zachowanie jako czedci koncepcji postawy
(Oskamp i Schultz, 2005).

Zdaniem Stuarta Oskampa i Wesleya Schultza (2005) odpowiedzig na
powyzsze komplikacje jest trzecie podejécie, okreslane jako Latent Process
Viewpoint (DeFleur i Westie, 1963, za: Oskamp i Schultz, 2005, s. 11-12).
Wykorzystuje ono koncepcje postawy do wyjasnienia zwigzku migdzy bodz-
cami a reakcjami jednostki. Postawy sg tutaj rozumiane jako nieobserwowalne
zmienne interweniujgce, ktére muszg by¢ wywnioskowane z obserwowalnych
reakcji. Postawa ma zatem status zmiennej posredniczgcej — konstruktu teo-
retycznego, ktdry sam w sobie nie jest obserwowalny, ale posredniczy lub
pomaga wyjasni¢ zwiazek miedzy okreslonymi obserwowalnymi zdarzeniami-
-bodzcami (sytuacja srodowiskowa) a okreslonymi reakcjami behawioralnymi.
Dany bodziec moze wzbudza¢ procesy poznawcze, afektywne i/lub behawio-
ralne osoby, z ktérych wiele jest nieobserwowalnych. Razem lub osobno pro-
cesy te moga generowac postawe wobec obiektéw zaangazowanych w sytuacje
odbierang przez dang osobe. Ta postawa jest konstruktem nieobserwowalnym
lub ukrytym, jednak jej obecnos¢ moze prowadzi¢ do obserwowalnych reakeji
i na ich podstawie by¢ mierzona. Reakcje te moga mie¢ charakter poznawczy,
afektywny i/lub behawioralny. Zaletg tego podejscia jest fakt, Ze nie wyma-
ga ono, aby komponenty postawy wykazywaly umiarkowanie wysoki stopien
zgodnosci — dana postawa moze powstawac z jednego, dwoch lub wszystkich
trzech rodzajéw proceséw (poznawczych, afektywnych lub behawioralnych)
wywotanych przez okreslone zdarzenia bodzcowe, a takze moze by¢ wykazy-
wana w jednym, dwdch lub trzech rodzajach odpowiadajacych reakeji obser-
wowalnych. Ponadto, podobnie jak w przypadku podejécia tréjsktadnikowego,
koncepcja ta unika mozliwej nadmiernej prostoty podejécia odrebnych jed-
nostek (postaw, przekonan, intencji behawioralnych).

Jako ze postawy przybiera¢ mozna wobec réznego rodzaju obiektéw, natu-
ralne jest, Ze przejawiamy je takze wobec robotéw. W badaniach z zakresu
HRI czesto wyrodzniana jest, wspomniana wyzej, tréjkomponentowa struk-
tura postaw wobec robotéw (por. m.in. Flensborg Damholdt i in., 2015;
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Reich-Stiebert i in., 2019; Rézanska-Walczuk i in., 2016; Naneva i in., 2020;
Szczepanowski i in., 2020; Sarda Gou, 2020). Jednoczesnie warto zaznaczy¢,
ze wiele badan z tego zakresu nie rozréznia poszczegélnych typow postaw,
a nawet czesto nie dostarcza zadnej definicji postaw (Naneva i in., 2020).

W kontekscie robotow przejawianie poszczegdlnych komponentéw postaw
mozna opisa¢ nastepujaco (por. takze il. 14):

postawa afektywna wyraza si¢ w uczuciach i emocjach wzgledem robo-
ta czy robotow (Rosenberg i in., 1960; Reich-Stiebert i in., 2019);

o postawa poznawcza wyraza si¢ w myslach na temat robota czy robotéw
(Rosenberg i in., 1960; Naneva i in., 2020), pewnych przekonaniach,
przypuszczeniach, watpliwosciach oraz wiedzy o robotach (Escher,
2009);

o postawa behawioralna ujmuje ludzkie zachowania i behawioralne
intencje wzgledem robotéw (Reich-Stiebert i in., 2019; Naneva i in.,
2020), dyspozycje do dziatania w stosunku do robotéw (Escher,
2009, s. 166), zamiar, pragnienie, dazenie, poczucie powinnosci czy
wewnetrznego przymusu zachowania si¢ w okreslony sposob wzgle-
dem robotéw (Nowak, 1973, za: Escher, 2009).

.14
Trojkomponentowa struktura postaw wobec robotéw

Komponenty postaw wobec robotéw

poznawczy afektywny behawioralny
przekonania o robotach, uczucia, emocje intencje zwigzane
oceny robotéw wzgledem robotéw z zachowaniem wobec robotow

Zrédto: opracowanie wiasne.

Jak wskazuje definicja, postawy moga rézni¢ si¢ nacechowaniem emo-
cjonalnym (valence) — od negatywnych do pozytywnych. Rozréznienie na
afektywne, poznawcze i behawioralne postawy nie zawsze jest dokonywa-
ne w sposob wyrazny miedzy wszystkimi trzema komponentami (Smeding,
2022). Jest ono jednak uzyteczne, poniewaz moze zapewnic¢ bardziej doglebny
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wglad w postawe danej osoby, uwzgledniajac roznice miedzy postawa afektyw-
ng, poznawczg i/lub behawioralng (Naneva i in., 2020) i ujawniajac podstawo-
we procesy dotyczace oceny robota przez ludzi (Smeding, 2022). Pomiedzy
poszczegolnymi komponentami zachodza powigzania i uwarunkowania
(Marody, 1976, s. 16). Jednoczesnie ludzie moga przejawiaé wiele postaw
wobec jednego obiektu — zaréwno pomiedzy, jak i wewnatrz poszczegdlnych
komponentéw (Smeding, 2022). Warto réwniez nadmieni¢, ze kazdy z kom-
ponentéw moze wykazaé pewna sprzecznos¢ czy niespdjnosé wewnetrzng
i podobnie taka ,,(...) sprzeczno$¢ czy niespdjnos¢ charakteryzowaé moze
réwniez calg postawe, tzn. poszczegolne komponenty tej postawy moga posia-
da¢ r6zng walencj¢” (Marody, 1976, s. 14-16). Komponent afektywny cha-
rakteryzowa¢ moze ambiwalencja (np. gdy jednoczesnie sympatyzujemy
z robotem i boimy sie go), podobnie komponent poznawczy i behawioralny
moga okazac si¢ niespdjne wewnetrznie. Mozemy przejawiac jednoczesnie
pozytywne i negatywne postawy réznego rodzaju wobec tego samego obiek-
tu, na przyklad mie¢ pozytywne postawy poznawcze wobec pewnego robota,
a jednocze$nie negatywne postawy afektywne wobec tego samego robota®.
Mozliwos¢ ambiwalentnego charakteru postaw ludzi wobec robotéw potwier-
dzaja badania* (por. m.in. Horstmann i Krdmer, 2019; Stapels i Eyssel, 2021,
2022; Dang i Liu, 2021).

Postawy wobec robotéw odzwierciedlajg informacje z wielu zrédet (m.in.
dziet science fiction, innych mediéw, osobistych spotkan), oczekiwan, lekow,

» Nie oznacza to, ze ,pozytywny” czy ,negatywny” charakter postawy w kazdym
z komponentéw (afektywnym, poznawczym i behawioralnym) polega na tym samym. Ich
kryteria stosowalno$ci i znaczenie rdznig sie w zaleznosci od komponentu postawy, do kté-
rego sa odnoszone. Przyjete w tekécie rozumienie niesp6jnosci opiera sie na rozréznieniu
miedzy spdjnoscia logiczng (np. wewnatrz komponentu poznawczego) a spéjnoscia psy-
chologiczng (miedzy komponentami), zaproponowanym przez Marody (1976, s. 14-16).
Jak pisze Marody (1976, s. 14): , Komponent poznawczy moze si¢ sktada¢ z przekonan, kt6-
re sa wprawdzie logicznie spojne, ale sprzeczne pod wzgledem afektywnym. Sady takie, jak
na przyktad X jest bardzo inteligentny oraz X kradnie sa logicznie niesprzeczne, ale powo-
duja ambiwalencje emocjonalng postawy wobec X-a ze wzgledu na to, ze inteligencja jest
zwykle wysoko ceniona, podczas gdy kradziez ocenia si¢ negatywnie. Podobny typ niespdj-
nosci psychologicznej wynika ze zwigzkow laczacych komponent behawioralny z kompo-
nentem poznawczym’. Zatem spojnoé¢ miedzy komponentami mozna rozumie¢ nie jako
tozsamo$¢ znaczenia walencji, ale jako zgodnos¢ kierunku ogolnej aprobaty lub dezapro-
baty, wyrazonej ré6znymi $rodkami poznawczymi i emocjonalnymi.

2! Majac to na uwadze, jak zauwazajg Stapels i Eyssel (2021), neutralne postawy wobec
robotéw mogg by¢ mylace, poniewaz moga maskowac postawy ambiwalentne.
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doswiadczen i iluzji (Stapels i Eyssel, 2022). Wplyw rozmaitych czynnikéw
na postawy wobec robotéw zostanie oméwiony w rozdziale 3.

Kazdy z wymienionych komponentéw moze wyrazaé si¢ werbalnie i nie-
werbalnie (Escher, 2009; Breckler, 1984) — dla afektywnego komponentu
postaw reakcja werbalna jest ,wyrazanie emocji, uczu¢, nastrojéw wobec
obiektu postawy”, natomiast reakcja niewerbalng ,fizjologiczne i ekspresyj-
ne reakcje na obiekt postawy”; dla poznawczego reakcja werbalng jest ,wyra-
zanie mysli, przekonan, przypuszczen o obiekcie postawy”, a niewerbalng
»reakcje percepcyjne (np. czas reakcji) na obiekt postawy”; wreszcie dla kom-
ponentu behawioralnego reakcja werbalng jest ,wyrazanie intencji behawio-
ralnych wobec obiektu postawy”, a niewerbalng ,,obserwowalne dzialanie”
wobec tego obiektu (Escher, 2009, s. 166).

Opisywane tu postawy moga mie¢ rézny kierunek i site (Mika, 1984, za:
Escher, 2009). Ich kierunek mozna okreéli¢ na spektrum od (bardzo) pozy-
tywnych, poprzez neutralne (przy czym, zdaniem niektérych badaczy, nie
mozna moéwi¢ o postawach neutralnych, por. m.in. Nowak, 1973) do (bar-
dzo) negatywnych, natomiast sita postawy jest tym wigksza, im blizej ktore-
go$ z krancow tego spektrum dana postawa sie miedci.

Postawy dzielg si¢ takze na jawne i utajone. Rozréznienie to jest rdwniez
eksplorowane w kontekscie postaw wobec robotéw (por. m.in. de Graafi in.,
2016; Sarda Gou, 2020; Fietta i in., 2021; Gou i in., 2021; Spatola i Wudar-
czyk, 2021b). W tym podziale pod uwage brana jest swiadoma dostepno$é
postaw, ktore to moga by¢ jawne (gdy ludzie sa $wiadomi swoich postaw)
albo niejawne (kiedy ludzie nie sg ich $wiadomi) (Sarda Gou, 2020, s. 52).
Osoby moga poznac swoje jawne postawy, my$lac o nich (w introspekgji),
natomiast postawy niejawne nie sg im $wiadomie dostepne, sg aktywowane
automatycznie. Postawy jawne i niejawne wobec jakiego$ obiektu/obiektow,
na przyklad robotdéw czy nawet tego samego robota, mogg sie rézni¢. Roz-
maite metody pomiaru tych dwoch rodzajéw postaw oraz ich mocne i stabe
strony zostaly oméwione w podozdziale 2.1.

Opisywane tu postawy sg istotne nie tylko w badaniu sposobu, w jaki
ludzie oceniajg roboty, ale takze w przewidywaniu zachowan wobec nich
(Breckler, 1984; Ajzen, 2003; Nomura i in., 2008; de Graaf i Allouch, 2013;
Zlotowski i in., 2015; Wullenkord i in., 2016; Spence i in., 2018; Hinz i in.,
2019; Spatola i Wudarczyk, 2021b). Jak zauwaza Smeding (2022), ze wzgle-
du na te ,,moc predykcyjng” postaw sa one czesto badane jako cze$¢ ram
akceptacji, na przyktad w teorii zachowan planowanych (TPB; Ajzen, 1991),
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modelu akceptacji technologii (TAM; Davis, 1989), ujednoliconej teorii akcep-
tacji i wykorzystania technologii (UTAUT; Venkatesh i in., 2003) czy mode-
lu Almere (Heerink i in., 2010). W takich badaniach postawa jest najcze$ciej
uwazana za afekt, ktory jest w relacji do przekonan i intencji uzycia lub fak-
tycznego uzycia technologii czy robota (Bhattacherjee i Sanford, 2009, za:
Smeding, 2022). Wspomniana akceptacja w tym kontekécie oznacza wlasnie
zamiar uzycia lub faktyczne uzycie technologii/robota (Davis, 1989; Heerink
iin., 2010; Venkatesh i in., 2003; Sarda Gou, 2020). Zgodnie z TPB gléwnym
determinantem zachowania jest intencja behawioralna, ktéra z kolei deter-
minowana jest przez postawe, subiektywne normy i postrzegana kontrole
zachowania?? (de Graafi in., 2015, s. 122, za: Sarda Gou, 2020)*. Cho¢ teoria
ta doczekata sie takze krytyki (por. m.in. de Graaf i in., 2019, s. 122-124), jesli
bedziemy mie¢ $wiadomo$¢, ze postawy nie zawsze musza by¢ bezposred-
nio zwigzane z zachowaniem, nie sg tez jedynym czynnikiem wplywajacym
na intencje zwigzane z zachowaniem, mozemy uznaé, ze moga by¢ wyko-
rzystane w pewnym stopniu do oszacowania przyszlego zachowania (por.
m.in. Stephens i Heffernan, 2016; Sarda Gou, 2020, s. 49; Albarracin i in.,
2014). W TAM postawa wobec uzywania danego systemu (na ktéra oddzia-
tujg czynniki zewnetrzne, postrzegana uzyteczno$¢ i postrzegana fatwos¢
uzycia) jest gtéwnym determinantem intencji uzycia systemu, a ta wplywa
na faktyczne uzycie systemu (Davis, 1989). Réwniez w UTAUT behawioralny
zamiar (intencja uzycia, na ktora wptywa wiele innych czynnikéw) oddzia-
tuje na faktyczne uzycie systemu®. Autorzy modelu Almere (Heerink i in.,

2> Za Wojciszke (2011, s. 212) spostrzegana przez cztowieka kontrola zachowania
to oczekiwanie, ze jest si¢ w stanie dane zadanie zrealizowa¢.

# Zgodnie z Ajzen (1991) postawa wobec zachowania odnosi si¢ do stopnia, w jakim
dana osoba pozytywnie lub negatywnie ocenia dane zachowanie. Czynnik spoleczny, zwa-
ny subiektywna norma, odnosi si¢ do postrzeganej presji spotecznej, by podja¢ lub zanie-
cha¢ okreélonego zachowania. Stopien postrzeganej kontroli behawioralnej odnosi si¢ do
postrzeganej tatwosci lub trudnosci wykonania zachowania i zakltada sie, ze odzwierciedla
przeszle do$wiadczenia, a takze przewidywane przyszte utrudnienia i przeszkody. Zgod-
nie z 0gdlna zasada, im bardziej pozytywne sa postawa i subiektywna norma w odniesie-
niu do zachowania oraz im wieksza jest postrzegana kontrola behawioralna, tym silniejsza
powinna by¢ intencja jednostki do wykonania rozwazanego zachowania.

# Cho¢ UTAUT, w przeciwienstwie do TAM, nie kladzie nacisku na postawe jako bez-
posredni czynnik determinujacy zachowanie, to warto zauwazy¢, ze w modelu TAM oraz
rozmaitych jego modyfikacjach stosowana jest odmienna od podanej w tym rozdziale, wez-
sza definicja postawy, a co za im idzie, jej operacjonalizacja. Zgodnie z tréjkomponento-
wa strukturg postaw behawioralne intencje wobec jakiego$ obiektu, tu: systemu czy robota
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2010), bedacego rozszerzeniem modelu UTAUT i opracowanego specjalnie do
badania akceptacji robotéw asystujacych osobom starszym, podkreslaja wage
postaw dla intencji uzycia robotéw, nazywajac je jednym z najbardziej zna-
czacych czynnikéw w tym kontekscie (Heerink i in., 2010, s. 373). Na zwigzek
pomiedzy postawami wobec robotéw a zachowaniem wobec nich wskazuja
miedzy innymi Tatsuya Nomura i in. (2008); Maartje M.A. de Graaf i Somaya
Allouch (2013); Rebecca Q. Stafford i in. (2014); Jakub Ztotowski i in. (2015);
Ricarda Wullenkord i in. (2016); Patric R. Spence i in. (2018); Nina-Alisa Hinz
iin. (2019); Nicolas Spatola i Olga Wudarczyk (2021b). Zdaniem Allporta
(1935, za: Marody, 1976, s. 22) cze$¢ postaw to czynniki jedynie ukierunkowu-
jace ludzkie dzialanie, a cz¢$¢ postaw stanowig czynniki motywujace zacho-
wanie, natomiast Marody (1976, s. 22) twierdzi, Ze jedna postawa moze albo
motywowac dzialanie, albo je tylko modyfikowaé. Laura R. Glasman i Dolo-
res Albarracin (2006) przeprowadzily przeglad badan nad zwigzkiem miedzy
postawami a zachowaniem. Zgodnie z wynikami postawy sg silniej zwigzane
z przysztym zachowaniem, jesli sa fatwe w przywolaniu z pamieci (dostepne
w pamieci), stabilne w czasie, gdy badani mieli bezposrednie do$wiadczenie
z obiektem postawy, wielokrotnie wyrazali swoje postawy, gdy byli przeko-
nani o shuszno$ci swoich postaw, gdy postawy byly formowane na podstawie
informacji zwigzanych z zachowaniem oraz kiedy otrzymali spdjne, jedno-
lite (a nie dwustronne, mieszane, np. pozytywne i negatywne) informacje
o obiekcie postawy lub zostali naklonieni do mysélenia o takich wlasnie jed-
norodnych wewnetrznie informacjach. Jak pisze Bogdan Wojciszke (2011,
s. 209-211), zgodnos¢ zachowania z postawami jest zwykle znacznie wiek-
sza dla wskaznikow zagregowanych (usrednionych czy zsumowanych danych
o licznych zachowaniach) niz pojedynczych (pojedynczy akt zachowania).
Ponadto, zwigzek pomiedzy postawa a zachowaniem zwieksza tez szczegoto-
wos¢ czy konkretnos¢ postawy, waznos$¢ postawy czy bezposrednios¢ genezy
postawy.

W niniejszej pracy wprowadzam takze rozréznienie na postawy spotecz-
ne i praktyczne wobec robotéw. Inspirowane jest ono obecnym w literaturze
podzialem postaw na akceptacje (acceptance) i akceptowalno$¢ (acceptability)

roéwniez sg rodzajem postawy. W tym sensie, postawy te, zgodnie z tymi modelami, moga
pomaga¢ przewidywac realne zachowania wobec obiektéw postawy. Ponadto, jak zauwa-
zajg Naneva i in. (2020), w badaniach interakeji ludzi z robotami miary akceptacji zazwy-
czaj pokrywaja sie z miarami postaw behawioralnych (tj. odzwierciedlaja obserwowalne
lub zglaszane przez ludzi zachowania i/lub zamiary korzystania z robotow).
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(por. Nam, 2019; Schuitema i in., 2010) lub na akceptowalnos¢ spoteczna
(social acceptability) i akceptowalno$¢ praktyczna (practical acceptability)
(Buschiin., 2017). W pierwszym z wymienionych podzialéw akceptowalnosé
rozumiana jest jako pozytywna lub nieprzychylna ocena, dokonana przed
uzyciem czy interakcja z robotem, akceptacja natomiast jest ocena dokona-
ng po uzyciu czy interakeji z robotem (por. Nam, 2019, za: Schuitema i in.,
2010). Schuitema i in. (2010, s. 102), definiujac akceptowalnos¢ i akceptacje
wprowadzenia oplaty za wjazd do centrum miasta, pisze, ze oba te konstrukty
odzwierciedlaja postawy wobec tych oplat. Same postawy definiuje jako psy-
chologiczng tendencje do oceniania danego obiektu z pewnym stopniem apro-
baty albo dezaprobaty. Gléwna réznica miedzy nimi ma dotyczy¢ momentu
oceny. Akceptowalnos¢ odnosi si¢ do postawy wobec — w tym konkretnym
przypadku - danej polityki przed jej wdrozeniem, opiera si¢ wiec na oczekiwa-
niach dotyczacych jej skutkow. Natomiast akceptacja dotyczy postawy wobec
polityki po jej wdrozeniu, kiedy ludzie moga jg oceni¢ na podstawie swoich
doswiadczen i rzeczywistych skutkéw. W rozréznieniu nadmienionym przez
Baptiste’a Buscha i in. (2017) akceptowalnos¢ spoleczna opisuje, jak spoleczen-
stwo postrzega roboty, za$ akceptowalnos¢ praktyczna - jak ludzie postrze-
gaja roboty podczas lub po interakeji z nimi (por. tez Krégeloh i in., 2019).

Z powodu zwigzku postaw z akceptacjg i akceptowalnoscig oraz ze spo-
teczng i praktyczna akceptowalnoscia, a takze mimo braku konsekwentne-
go rozréznienia tych poje¢ w literaturze, nalezy uzna¢, ze dwojaki charakter
postaw wobec robotéw (Krégeloh i in., 2019) stanowi istotny element ana-
lizy i nie powinien by¢ pomijany. Okrycie istnienia réznic w tych dwéch
rodzajach postaw moze mie¢ kluczowe znaczenie dla projektowania badan
dotyczacych robotéw oraz interpretowania ich wynikéw. Przyjmuje tutaj
nastepujaca konwencje: postawa spoleczng nazywana bedzie postawa przyj-
mowana przez cztowieka w stosunku do robota(-6w) przed zetknigciem sie
z jego konkretng reprezentacja, natomiast praktyczng — postawa przyjmo-
wana wobec robota(-6w) po zetknieciu si¢ z konkretnym jego przykladem.

Zaréwno postawy praktyczne, jak i spoleczne sa postawami ogélnymi
w znaczeniu, ze dotycza ,,robotow w ogdle”, a nie konkretnego robota (kon-
kretnej reprezentacji robota). Mozna tu dostrzec analogie do rozréznien
wystepujacych w literaturze psychologicznej: na postawy ogdlne (general
attitudes) i specyficzne (specific) (por. m.in. Cantril, 1932; Ajzen i Fishbe-
in, 1977; Sibley i in., 2006) badz ogdlne i jednostkowe (Madrzycki, 1977).
Tadeusz Madrzycki (1977, s. 3) dzieli postawy ze wzgledu na ich zakres na
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jednostkowe (dotyczace jednego przedmiotu) i ogdlne (dotyczace wigcej
niz jednego przedmiotu). Ajzen (1991, s. 180) dostarcza przykladéw postaw
ogdlnych, wymieniajgc postawy w odniesieniu do organizacji i instytucji
(tj. Koscidt, mieszkania komunalne, samorzad studencki, praca lub praco-
dawca), grup mniejszo$ciowych (np. katolicy) i pewnych kategorii 0séb, z kto-
rymi dana osoba moze wchodzi¢ w interakcje (kolega ze studiow).

Mika Koverola i in. (2022, s. 1560) zauwazaja, ze wickszos$¢ badan opisy-
wanych w przegladzie Stanislavy Nanevy i in. (2020) dotyczyla tego, jak ludzie
czuli si¢ w interakcji z jednym konkretnym robotem. Jak pisza dalej (Koverola
iin., 2022), tego typu badania moga by¢ bardzo przydatne w projektowaniu
robotéw i podejsciu inzynieryjnym, marketingu oraz przewidywaniu skutkéw
wdrozenia konkretnego robota w okreslonym $rodowisku pracy, ale ich wyni-
ki nie mogg by¢ ekstrapolowane na szerszy wplyw spoteczny i oczekiwania
wobec robotéw. Ponadto, takie pomiary czesto wymagaja od badanych oceny
ich doswiadczen z fizycznym robotem, przez co nie mogg by¢ wykorzystywa-
ne w ogdlniejszych badaniach online przeprowadzanych na duzg skale. Tak
rozumiane ogdlne postawy wobec robotéw mierzy¢ mozna za pomoca skal
takich jak Robot Anxiety Scale (RAS; Nomura i in., 2006b), Negative Attitudes
towards Robots (NARS; Nomura i in., 2006¢), Multi-Dimensional Robot Atti-
tude Scale (Ninomiya i in., 2015), Robot Perception Scale (Warta, 2015) oraz
proponowanej przez autoréw artykutu (Koverola i in., 2022) General Atti-
tudes Toward Robots Scale (GAToRS). Za Naneva i in. (2020) moga by¢ one
rozumiane jako ogdlne oceny stopnia, w jakim roboty spoteczne sg ,,dobre”
lub ,,zte” i/lub miary faczace oceny afektywne i poznawcze.

1.6 ZNACZENIE BADAN DOTYCZACYCH POSTAW
WOBEC ROBOTOW SPOLECZNYCH

Jak wykazalam w podrozdziale 1.4, roboty spoleczne znajduja zastosowa-
nie w wielu dziedzinach, stad badania ich dotyczace maja znaczace implika-
cje dla wielu obszaréw, od samej technologii, przez psychologi¢ i socjologie,
po opieke zdrowotng i edukacje. Badania z zakresu Human-Robot Interac-
tion (HRI) umozliwiajg lepsze zrozumienie interakcji miedzy ludzmi a tech-
nologia, a takze oferujg realne rozwigzania dla spolecznych i gospodarczych
problemoéw. Pozwalajg odkrywa¢ wspomniane wczeéniej korzysci, jak i zagro-
zenia zwigzane z interakcja ludzi z robotami. Jak zauwazajg Bartneck i in.
(2024, s. 7-8), HRI daje wyjatkowa mozliwos¢ poznania ludzkich emocji,
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zachowania w kontakcie z agentami spotecznymi innymi niz ludzie. Kiedy
roboty przestaja by¢ jedynie narzedziami, a zaczynaja pelni¢ funkcje wspot-
pracownikow, towarzyszy, przewodnikéw, nauczycieli oraz partnerdw w roz-
norodnych interakcjach spolecznych, badania nad HRI zaczynaja dotyczy¢
szerokiego spektrum relacji, jakie roboty moga nawigzywac z ludzmi, oraz ich
wplywu na rozwdj spoleczenstwa — zaréwno w terazniejszoéci, jak i przyszto-
$ci. Zwigzane sg z projektowaniem robotéw zaréwno pod katem ich fizycznego
wygladu, jak i zachowania, a takze przebiegu interakcji spotecznych, a stu-
73 zagwarantowaniu skutecznego ich wspétdziatania z ludzmi oraz eksplo-
rowaniu akceptacji przez ludzi, ulatwiajg takze proces wprowadzania ich do
réznych srodowisk spotecznych i organizacyjnych, takich jak szkoly, szpitale,
firmy czy domy, co wymaga uwzglednienia tego, jak sa one odbierane przez
ludzi i jak wpisuja si¢ w struktury organizacyjne oraz czy i w jakim stopniu
spelniajg potrzeby indywidualne i spoteczne.

Jak wspomnialam wczesniej, niniejsza praca wpisuje sie w badania z zakre-
su HRI. Jak sama nazwa wskazuje, istnieja dwa kluczowe komponenty, ktéore
muszg zosta¢ uwzglednione w badaniach z tego obszaru: cztowiek i robot. HRI
bada interakcje miedzy tymi dwoma, cho¢ nie zawsze z tej samej perspektywy
(Bartneckiin., 2024, s. 126). Konsekwentnie, na najbardziej ogélnym pozio-
mie wyr6zni¢ mozemy dwa rodzaje prac z tego zakresu: te skoncentrowane na
robotach (robot-centered work) oraz te skoncentrowane na uzytkowniku (user-
-centered work) (Bartneck i in., 2024, s. 127). Badania pierwszego typu moga
opierac si¢ na opracowywaniu i rozwijaniu technicznych zdolnosci, ktérych
potrzebuja roboty, aby wchodzi¢ w interakcje z ludZmi, czy na testowaniu,
ktore sposrod aspektow funkcjonalnoéci i konstrukeji robota sg najbardziej
efektywne. Badania drugiego typu natomiast skupiajg si¢ na poznaniu per-
spektywy czlowieka w opisywanych tu interakcjach z robotem, a wiec dotycza
na przyklad zrozumienia aspektow ludzkiego zachowania czy myslenia, ktore
moga wplyna¢ na sukces interakcji z robotem (Bartneck i in., 2024, s. 127).

Tej drugiej kategorii, a wigc perspektywie cztowieka w interakcjach
z robotami, poswigcona jest niniejsza praca. Jej przedmiotem sg postawy
przyjmowane przez ludzi wobec robotdw, natura tych postaw, czynniki zwia-
zane z postawami wobec robotéw i ich potencjalne konsekwencje. Nie jest
jednak tak, ze te dwa nurty badan prowadzone sg niezaleznie. Bartneck i in.
(2024, s. 127) wymieniaja dwa przyklady faczenia podejs¢ czy badan skon-
centrowanych na uzytkowniku i tych skoncentrowanych na robocie. Pierw-
szym jest projektowanie iteracyjne, w ktérym opracowana przez badaczy
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seria pomystéw na projekt robota jest nastepnie testowana przy udziale uzyt-
kownikéw. To ich preferencje wyznaczaja dalszy kierunek rozwoju wygla-
du i funkcjonalno$ci robota. Drugi przyktad dotyczy badania zachowania
ludzi w celu opracowania modeli behawioralnych, ktére nastepnie moz-
na zastosowac w interakeji cztowieka z robotem i sprawdzi¢, czy daja one
pozadane rezultaty. Ponadto wigkszo$¢ badan z zakresu HRI na pewnym
etapie uwzglednia jaki$§ udzial uzytkownikéw w celu sprawdzenia ich reak-
¢ji na danego robota.

Jak zauwazam we Wstepie, wyniki badan postaw ludzi wobec robotéw
spotecznych majg warto$¢ zaréwno poznawcza, jak i praktyczng. Z perspek-
tywy poznawczej pozwalaja na lepsze zrozumienie motywacji, przebiegu oraz
wplywu interakeji cztowieka z robotem spolecznym (por. m.in. Dfaz i in.,
2011; Nomura i in., 2008). Co wiecej, moga one informowac nas o elastycz-
nosci systemu spoleczno-poznawczego cztowieka (por. Wykowska, 2020).
W tym kontekscie roboty spoleczne (niezwykle wazne dla obszaru badaw-
czego HRI) stuza jako narzedzia do badania psychologicznych mechanizméw
i teorii (Bartneck i in., 2024, s. 7).

Tego typu badania moga przyczyni¢ sie rowniez do odkrycia przyczyn
i zrédet pewnych ludzkich uprzedzen. Przyklad stanowi obraz robotéw kre-
owany przez utwory z dziedziny science fiction (czy szerzej, przez réznora-
kie fikcyjne postaci robotéw), ktdry, jak zauwazajg Naneva i in. (2020) oraz
Stapels i Eyssel (2021), ma wplyw na postawy ludzi wobec realnych robotéw.
W innych badaniach odkryte zostaly uprzedzenia dotyczace plci oraz na tle
rasowym (por. m.in. Strait iin., 2017, 2018; Hover i in., 2021).

Jesli chodzi o warto$¢ praktyczng, badanie postaw wobec robotéw pozwa-
la zaréwno przewidywac konsekwencje interakcji z robotami juz obecny-
mi w naszym $wiecie, jak i dostarcza wskazdéwek dotyczacych rozwigzan
dla robotéw dopiero projektowanych. Zrozumienie perspektywy czlowieka
w interakeji cztowiek-robot pomaga dostosowac przyszte projekty robotow
spotecznych do preferencji potencjalnych uzytkownikéw, uczynic je bar-
dziej uzytecznymi i bezpiecznymi, a takze lepiej zintegrowac ze srodowi-
skiem, w ktdrym Zzyjemy. Badanie postaw ludzi wobec robotéw informuje
nas o zachowaniach, jakie ci ludzie z pewnym stopniem prawdopodobien-
stwa beda przejawia¢ wobec robotéw (relacji postawy z zachowaniem przyj-
rze sie blizej w kolejnej czesci tego rozdziatu).

Christian Fron i Oliver Korn (2019) przygladaja si¢ ewolucji funkgji
oraz percepcji robotéw w réznych okresach historycznych i kontekstach
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kulturowych. Autorzy analizujg, jak ich postrzeganie zmienialo si¢ od sta-
rozytnosci, przez sredniowiecze, az po czasy nowozytne. Juz w starozytnosci
inzynierowie budowali prymitywne maszyny i automaty, takie jak wczesne
wersje silnikow parowych. Rozwdj tych technologii nie doprowadzit jednak
do rewolucji przemystowej, poniewaz techniczne innowacje byly postrzega-
ne jako potencjalne zagrozenie dla systemow spolecznych opartych na taniej
pracy niewolniczej (Fron i Korn, 2019, s. 9). Automaty mialy gtéwnie funk-
cje zadziwiania, wzbudzania leku lub tworzenia iluzji boskoéci - jak ruchome
posagi czy automatyczne drzwi $wiatyn — co dodatkowo podkreslato ich zwia-
zek z religia i magia. W §redniowiecznej zachodniej Europie rozwdj techno-
logiczny hamowalo przekonanie, ze zaawansowane wynalazki maja magiczne
lub demoniczne pochodzenie. Automaty byly budowane sporadycznie i glow-
nie w celach reprezentacyjnych, na przyklad w sakralnych przedstawieniach
teatralnych. Natomiast w Bizancjum i §wiecie arabskim kontynuowano tra-
dycje antyczne, wzbogacajac je o innowacje techniczne, ktére znajdowatly
zastosowanie zaréwno w codziennych czynno$ciach, jak i na dworach wiad-
céw. Swiat arabski od wiekéw interesowat si¢ zaawansowanymi urzadzenia-
mi mechanicznymi, co symbolizuje wspolczesne wydarzenie, jakim byto
przyznanie obywatelstwa humanoidalnemu robotowi Sophia w Arabii Sau-
dyjskiej w 2017 roku (Weller, 2017). Rewolucja przemystowa i rozw6j kapi-
talizmu przyniosty kolejne zmiany w postrzeganiu robotéw. Dzieki masowej
produkcji i innowacjom technologicznym zaczely one odgrywaé wieksza
role w codziennym zyciu, zastepujac ludzi w ciezkich i monotonnych pra-
cach. Jednak w miare rozwoju sztucznej inteligencji pojawily si¢ nowe oba-
wy - zwiazane z utratg miejsc pracy i zastepowaniem czlowieka w bardziej
prestizowych rolach. Fron i Korn (2019) zauwazaja, ze obawy te maja swoje
korzenie w XVIII wieku, gdy maszyny takie jak ,,Mechaniczny Turek” symu-
lowaly ludzka inteligencje, budzac jednoczesnie podziw i lek.

Reakcje spoteczenstwa na osiagniecia w robotyce — zachwyt, ekscytacja
i strach - odzwierciedlajg ciaglos¢ w postrzeganiu technologii na przestrzeni
dziejéw. Emocje te sa kluczcowym elementem w adaptacji spoleczenstwa do
nowych wynalazkéw. Automaty i roboty historycznie symbolizowaly wtadze,
prestiz i postep, ale ich funkcja ewoluowata — od zadziwiania i podkreslania
statusu spofecznego po realne wptywanie na strukture spoteczng i rynek pra-
cy. Wspolczesne roboty, goszczac w rozmaitych sferach naszego zycia, wywo-
tujg w ludziach cala game emocji, myéli i prowokuja rozmaite zachowania,
ktérych badaniu poswiecona jest niniejsza praca.
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1.7 PODSUMOWANIE

Niniejszy rozdziat ukazuje, Ze nie ma jednej definicji robota, a, zdaniem
niektérych, taka definicja nie jest nam niezbedna. W pracy wymieniam powta-
rzajace sie cechy definicyjne robota, zgodnie z ktérymi mozemy nim nazwaé
urzadzenie (czy maszyne) przeznaczone do wykonywania okreslonych zadan,
posiadajace zdolnosci do manipulowania obiektami, poruszania si¢ w prze-
strzeni, odbierania otaczajgcego je srodowiska czy dzialania w nim. Po$rod
definicji robota pojawia si¢ tez miedzy innymi wskazanie na jego funkcje
w zastepowaniu czlowieka przy wykonywaniu pewnych czynnosci. Roboty
byly i sa wykorzystywane do wyreczania czlowieka w wykonywaniu rozma-
itych prac, umozliwienia cztowiekowi wykonania projekgji siebie do zdalnego
$rodowiska, pomocy czy asysty ludziom oraz do zabawiania ludzi. Opisuje¢
tutaj rozmaite typologie robotow, a takze taksonomig interakeji cztowiek-
robot, uzyteczng przy projektowaniu badan w tej dziedzinie badawczej.

Szczegdlng uwage poswiecitam klasie robotéw spotecznych, ktére w naj-
wiekszym stopniu angazuja sie w bezposrednie i coraz bardziej zfozone rela-
cje zludzmi. Podobnie jak w przypadku robotéw ogolnie, literatura dotyczaca
robotéw spotecznych nie dostarcza jednej, powszechnie akceptowanej defi-
nicji tego terminu. Z tego wzgledu opracowatam zestaw cech definiujacych
roboty spoleczne, oparty na definicjach dostepnych w literaturze przedmiotu.
Okresla on minimalne warunki, jakie musi spetnia¢ robot, aby mozna bylto
zakwalifikowa¢ go jako robota spolecznego. Jest to autorska propozycja sys-
tematyzujgca to pojecie.

W kolejnym rozdziale dokonuje¢ przegladu metod badania postaw stoso-
wanych w obszarze badawczym HRI. Przeglad ten konczy zestawienie wyni-
kéw badan dotyczacych postaw wobec robotéw, raportowanych w literaturze
przedmiotu. Postawy te s moderowane przez rézne czynniki lub powigzane
z nimi, co réwniez zostanie szczegblowo oméwione w nastepnym rozdziale.






2 COWIEMY O POSTAWACH WOBEC ROBOTOW?

W ostatnich dwdch dekadach postawy wobec robotow ciesza si¢ coraz
wiekszym zainteresowaniem badaczy (por. m.in.: Bartneck i in., 2006; Nomura
iin., 2006a; Broadbent i in., 2009; Riek i in., 2011; Giger i in., 2017; Naneva
iin., 2020; Spatola i Wudarczyk, 2021b; Koverola i in., 2022). W rozdziale tym
omoéwie metody ich pomiaru, mocne i stabe strony tych metod oraz wyniki
metaanaliz przeprowadzonych w tym obszarze. Ostatnia cze$¢ poswiecona
zostanie wynikom badan dotyczgcych postaw wobec robotéw przeprowa-
dzanych gtéwnie metodami kwestionariuszowym i ankietowymi. Strukture
raportu tych wynikéw wyznaczajg czynniki, ktdre s3 zwiazane z postawami,
jakie przejawiamy wobec robotéw.

2.1 JAK BADANE SA POSTAWY WOBEC ROBOTOW?

W niniejszej pracy skupiam sie gléwnie na przegladzie i badaniu postaw
wobec specyficznej klasy obiektow, jakimi sg roboty (w tym szczegdlnie roboty
spoleczne). Lokuja sie one w szerszym konteks$cie badan dotyczacych postaw
prowadzonych w naukach spotecznych. Z uwagi na fakt, ze HRI jest stosunko-
wo nowym obszarem badawczym, mozemy w nim zaobserwowac czerpanie
inspiracji i szukanie rozwigzan w metodach stosowanych w innych naukach
spolecznych. Jak zauwazaja Bartneck i in. (2024, s. 127), w HRI dazy si¢ do
tego, aby badania spelniaty kryteria metodologicznej rzetelnosci, ktére sg sto-
sowane w innych naukach empirycznych, takich jak psychologia. Stad oma-
wianie technik badania postaw w tym obszarze rozpoczne wlasnie od podejs¢
prezentowanych w literaturze psychologicznej. W tejze podzial metod bada-
nia postaw zwykle rozpoczyna si¢ od wyrdznienia jawnych (explicit) czy bez-
posrednich (direct) miar postaw oraz niejawnych/utajonych (implicit) miar
postaw (por. m.in. Oskamp i Schultz, 2005; Krosnick i in., 2005; Wojciszke,
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2011). Zwigzane jest to ze wspomnianym w poprzednim rozdziale podzia-
fem samych postaw na jawne (czy deklaratywne) i utajone wtasnie. Wojciszke
(2011, s. 201-204) wskazuje, ze te pierwsze powstaja w wyniku my$lenia,
przypisywania obiektowi §wiadomych ocen i s wyrazalne jezykowo, a dru-
gie opisuje jako oparte na skojarzeniach powstajacych automatycznie, jako
niebedace w pelni dostepnymi $wiadomosci.

Wszystkie miary postaw jawnych sg jakimi$ rodzajami metod samoopi-
su (Oskamp i Schultz, 2005) i mierzy sie je za pomoca stownych deklaracji
(Wojciszke, 2011, s. 201) lub odpowiedzi w formie pisemnej albo ustnej na
pytania stawiane przez badacza (Zimbardo i in., 2015, s. 33). Do ich pomia-
ru wykorzystywane sg miedzy innymi kwestionariusze, skale (posrod kto-
rych najpopularniejsz jest skala Likerta, ale wymieni¢ tu mozna takze m.in.
Bogardusa skale dystansu spolecznego, skale Thurstone’a, skale Guttmana
czy dyferencjal semantyczny), wywiady czy pytania otwarte umieszczone na
przyklad w ankiecie. Wymieni¢ mozna takze niewerbalne miary postaw jaw-
nych, takie jak skale obrazkowe. Wedlug niektérych badaczy pewne formy
obserwacji zachowan czy pomiaru wykonania zadania w sytuacjach zwia-
zanych z postawami réwniez mozna zaliczy¢ do miar postaw jawnych (por.
Oskamp i Schultz, 2005).

Niejawne miary postaw pozwalaja uchwyci¢ reakcje na obiekt, ktdre
zachodzg bez $wiadomej refleksji i niekoniecznie sg dostepne w introspek-
cji lub poddane naszej kontroli (Oskamp i Schultz, 2005, s. 86). Posréd miar
postaw niejawnych wyréznia si¢ miedzy innymi pomiar reakcji fizjologicz-
nych (takich jak reakcja skorno-galwaniczna, reakcja migéni mierzona elek-
tromiografem, potencjaly wywotlane, pomiar aktywnosci mézgu za pomoca
pozytronowej tomografii emisyjnej czy funkcjonalnego rezonansu magne-
tycznego) w odpowiedzi na pojawienie sie obiektu postawy. Zaliczymy do
tej grupy réwniez niejawna obserwacje zachowania (unobtrusive behavio-
ral observation), w ktdrej osoby badane nie sa $wiadome bycia przedmiotem
obserwacji (Krosnick i in., 2005; Oskamp i Schultz, 2005), wykorzystanie
wariografu, a takze pomiar reakeji na zadania projekcyjne (wykorzystuja-
ce reakcje na cze$ciowo ustrukturyzowane bodzce; Oskamp i Schultz, 2005).
Ponadto w badaniu postaw niejawnych stosuje si¢ pomiar czasu reakeji —
w tego typu pomiarach wykorzystuje si¢ efekt torowania (primingu) lub zada-
nie rywalizacji odpowiedzi (response competition task), jak w przypadku Testu
Utajonych Skojarzen (Implicit Association Test, IAT). IAT jest powszechnie
uzywang miarg postaw niejawnych, mierzaca site automatycznych skojarzen
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miedzy koncepcjami obecnymi w pamieci, poprzez analize czaséw reakcji na
rézne bodzce (Krosnick i in., 2005; Oskamp i Schultz, 2005)*. Za tym testem
stoi obserwacja, ze gdy uczestnikom prezentowane jest zadanie, w ktéorym
muszg reagowac (np. naciskajac przycisk na klawiaturze) na powigzane poje-
cia (np. szczesliwy + przyjemny), czas reakeji jest krotszy niz w przypadku,
gdy pojecia sa mniej powigzane (np. straszny + przyjemny). Biorac to pod
uwage, opracowano metode pomiaru nieswiadomych skojarzen polegaja-
ca wlasnie na pomiarze czaséw reakcji (Sarda Gou, 2020, s. 54-55). W kon-
tekécie robotéw mierzy si¢ na przykiad powigzanie pomiedzy koncepcjami
robota i cztowieka oraz dwoma atrybutami, np. przyjemny i nieprzyjemny
(por. Sarda Gou, 2020, s. 67).

Podobnie jak w naukach spotecznych, réwniez w obszarze HRI metody
badan postaw ludzi wobec robotéw podzieli¢ mozna na bezpos$rednie (direct,
takie jak kwestionariusze, wywiady, pytania otwarte) i posrednie (indirect,
wykorzystujace pomiar czasu reakcji, pomiar fizjologiczny, IAT) (Bartneck
iin., 2024), cho¢ nie wszedzie ten podzial jest wymieniany (por. m.in. Jostiin.
2020). Cindy L. Bethel i in. (2020, s. 92) wskazuja na pie¢ gtéwnych metod
stosowanych w badaniach interakeji czlowieka z robotem:

1. miary samoopisowe (self-assessments),

wywiady (interviews),

miary behawioralne (behavioral measures),

metody psychofizjologiczne (psychophysiology),

miary wykonania zadania (task performance metrics)®.

Przeglad literatury przeprowadzony przez tych autoréw wykazal, ze naj-
cze$ciej uzywane w HRI sg metody samoopisowe (takie jak: skale psycho-
metryczne, papierowe lub komputerowe, czy kwestionariusze lub ankiety),
miary behawioralne i miary wykonania zadania. Jak piszg Bartneck i in.

A

(2024), w badaniach postaw wobec robotéw stosowane sa miedzy innymi
ankiety wykorzystujace skale Likerta czy dyferencjal semantyczny, znane
kwestionariusze o ustalonych wtasciwo$ciach psychometrycznych (ktére

» Metody badan postaw omdéwione w tym rozdziale nie wyczerpuja oczywiscie pel-
nego zakresu dostepnych technik, zaréwno w ogélnych badaniach psychologicznych czy
spotecznych dotyczacych postaw wobec jakiego$ obiektu, jak i tych specyficznych dla dzie-
dziny interakeji cztowiek-robot. Przedstawitam tutaj ich najwazniejsze typy oraz przyklady.

% TJak zaznaczylam, przedstawiony tutaj podziat metod jest zgody z tym przedstawio-
nym przez Bethel i in. (2020), jednak wigkszo$¢ zrodet (por. m.in. Oskamp i Schultz, 2005;
Zimbardo iin., 2015; Bartneck i in., 2024) uznaje wywiady za rodzaj metody samoopisowej.
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zostang szczegdlowo omoéwione w podrozdziale 2.1), ale takze pytania otwar-
te. Wywiady podzieli¢ dalej mozna (Bethel i in., 2020, s. 105) na ustruktu-
ryzowane (lista pytan i ich kolejno$¢ jest jednakowa dla wszystkich osob
badanych, jak na przykiad w badaniu Beer i in., 2012) i nieustrukturyzowa-
ne (pytania sg zmieniane i opracowane na podstawie odpowiedzi badanych
na wezesniej zadane pytania), uzyte miedzy innymi w badaniu Dag Sverre
Syrdal i in. (2009). Ponadto, cze$¢ badan wykorzystuje metode czesciowo
ustrukturyzowanego wywiadu (semi-structured interview; por. m.in. Horst-
mann i Krdmer, 2020; Carros i in., 2020 czy Laakasuo i in., 2023).

Miary behawioralne polegaja na obserwacji ludzkich zachowan w celu
pozyskania informacji o jakims$ interesujacym nas zjawisku (Johnson i Chri-
stensen, 2004, za: Bethel i in., 2020, s. 104; por. tez Zimbardo i in., 2015, s. 34).
Uzyciu tych metod czesto towarzyszy pozyskanie nagran audio lub/i wideo
(Zimbardo i in., 2015, s. 34; Bethel i in., 2020, s. 104; Bartneck i in., 2024,
s. 135). W tego typu badaniach gromadzone dane moga mie¢ posta¢ notatek
poczynionych przez badaczy podczas obserwacji na zywo, manualnych ano-
tacji nagran wideo czy audio, prezentujacych interakcje robota z cztowiekiem,
oraz z tak zwanych logéw robota (czyli plikow zawierajacych zapis zarejestro-
wanych dziatan robota; Stownik jezyka polskiego, b.d.) z czasu interakeji z czlo-
wiekiem (Bartneck i in., 2024). Wyrdzni¢ mozemy miedzy innymi obserwacje
bezposrednie (,,badane zachowanie musi by¢ dobrze widoczne, jawne i tatwe
do zarejestrowania’, Zimbardo i in., 2015, s. 34), jak cho¢by w badaniu Tamie
Salter i in. (2006) czy tak zwane obserwacje naturalne (naturalistic observa-
tions, gdy ,badacz przyglada sie¢ jakiemus zjawisku w sposdb naturalny i nie
podejmuje zadnych prob, aby je zmieni¢ lub zakléci¢”; Zimbardo i in., 2015,
s. 34) zastosowane miedzy innymi w badaniach Chang i in. (2014, 2015).

Jak pisza Bethel i in. (2020, s. 105), miary fizjologiczne czy psychofizjolo-
giczne w badaniach HRI zyskuja obecnie na popularnosci, cho¢ ich wyniki
nalezy traktowa¢ z ostroznoscia, gdyz wskazujg nam one poziom pobudzenia,
ale nie walencje (charakter, nacechowanie, warto$ciowanie) przejawianych
emocji. Przegladu badan z zakresu HRI wykorzystujacych metody fizjologicz-
ne dostarczajg Lorenza Tiberio i in. (2013), natomiast nowsze badania wyko-
rzystujgce te metody to na przyklad te autorstwa Ratajczyka i in. (2019) czy
Heleny Kiilavuori i in. (2021). Inne miary postaw niejawnych wykorzystywa-
ne w badaniach z zakresu interakeji czlowiek-robot to zadania wykorzystu-
jace torowanie semantyczne (por. m.in. Spatola i Wudarczyk, 2021b) czy IAT
(por. m.in. Chien i in., 2019; Spatola i Wudarczyk, 2021a; Roesler i in., 2022a).
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Miara wykonania zadania to metoda sprawdzajaca, jak dobrze osoba/gru-
pa wykona dane zadanie podczas interakcji z robotem/robotami i jednocze-
$nie pozwalajgca stwierdzi¢, czy dana technologia jest pomocna w poprawie
wykonania okreslonego zadania (Bethel i in., 2020, s. 105). Badania wykorzy-
stujace te miare przeprowadzili miedzy innymi Jennifer L. Burke i in. (2004)
oraz Mutlu i in. (2006a).

Dodatkowe metody stosowane w badaniach z zakresu HRI, ktdére wyroz-
nia Barneck i in. (2024), to: obserwacja etnograficzna (por. m.in. Mutlu i For-
lizzi, 2008; Forlizzi i DiSalvo, 2006; Leite i in., 2012; Paluch i Miller, 2022),
analiza konwersacyjna (m.in. Fischer i in., 2013), badania crowdsourcingo-
we (por. m.in. Awad i in., 2018; Pagani i in., 2021) i jednostkowe (m.in. Tapus
iin., 2012; Pop i in., 2013). Obserwacja etnograficzna wykorzystywana w HRI
to dogtebna i dlugoterminowa (trwajaca miesigce czy nawet lata) obserwa-
cja pozwalajaca nie tylko identyfikowa¢ wzorce interakeji ludzi z robotami,
ale takze zrozumie¢ ich powigzania z szerszym kontekstem (srodowisko-
wym, organizacyjnym, spolecznym i kulturowym). W analizie konwersacyj-
nej werbalne i niewerbalne aspekty wczesniej nagranej (w formie audio badz
wideo) interakcji czlowieka z robotem sg szczegdtowo analizowane. W bada-
niach crowdsourcingowych pozyskuje sie dane od bardzo duzej liczby oséb
za posrednictwem platform online. W HRI przykladem takiego badania jest
to przeprowadzone z wykorzystaniem internetowej platformy eksperymen-
talnej o nazwie Moral Machine (Awad i in., 2018; Awad i in., 2020). Platfor-
ma ta zaprojektowana zostala w celu zebrania i zrozumienia opinii ludzi na
temat dylematéw moralnych (wzorowanych na znanym dylemacie wagonika;
Thomson, 1985), w ktore potencjalnie uwiktane beda inteligentne maszyny,
takie jak autonomiczne pojazdy. W badaniu tego rodzaju odpowiedzi zbiera-
ne s3 od ogromnej grupy ludzi. W pracy przygotowanej przez autoréw wspo-
mnianego wyzej eksperymentu (Awad i in., 2020) zebrano dane az od 70 000
0s6b z 42 krajow i w sumie w 10 réznych jezykach. Jest to doskonata ilustra-
cja tego, jak przy wykorzystaniu metod crowdsourcingowych moze poten-
cjalnie wzrasta¢ generalizowalno$¢ wynikow. Z kolei wspomniane wczesniej
badania jednostkowe (z jednym uczestnikiem) skupiaja sie na szczegdtowej
analizie jednostki (a nie grupy) i w HRI stosowane sg, na przyklad, z udzia-
tem o0s6b ze spektrum autyzmu (por. m.in. Tapus i in., 2012; Pop i in., 2013).

Kontekst interakcji cztowieka z robotem oraz jej rodzaj odgrywaja istotna
role w badaniach z zakresu HRI (por. Bartneck i in., 2024, s. 144-148). Obie
te kwestie moga miec¢ istotny wplyw na przebieg i efekty kontaktu cztowieka
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z robotem. Badania mogg sie r6zni¢ w zaleznoéci od: lokalizacji, w ktorej sie
odbywaja, czasu ich przeprowadzania czy jednostki interakeji. Jesli chodzi
o lokalizacje badan, mozemy podzieli¢ je na te przeprowadzane w warun-
kach kontrolowanych - tak zwane badania laboratoryjne (por. m.in. Mutlu,
Osman, i in., 2006; Nomura i in., 2008; de Graaf i Allouch, 2013; Gaudiello
iin., 2016; Spatola i Wudarczyk, 2021b) oraz terenowe (field studies, in the
wild studies, por. m.in. Sung i in., 2009; Hebesberger i in., 2017; Babel i in.,
2022). Do tego podziatu Cindy L. Bethel i in. (2020, s. 105) dodajg badania
przeprowadzane w srodowisku wirtualnym (na przyklad poprzez wirtual-
ng czy rozszerzong rzeczywistos¢, por. m.in. Ratajczyk i in., 2023) lub onli-
ne (por. m.in. Pochwatko i in., 2015; Reich-Stiebert i Eyssel, 2015; Giger i in.,
2017; Spatola i in., 2021; Koverola i in., 2022).

Badania z obszaru HRI réznia sie rdwniez czasem trwania interakgji czlo-
wieka z robotem. Moze to by¢ interakcja krétka i jednorazowa (por. m.in.
Nomura i in., 2008; de Graaf i Allouch, 2013; Lupkowski i Jariski-Maty, 2020;
Kiister i in., 2021; Spatola i Wudarczyk, 2021b) badz trwajaca diuzej czy wie-
lokrotnie powtarzania — przegladu badan dotyczacych takich interakeji doko-
nali Iolanda Leite i in. (2013), a przykfadem bardziej wspdlczesnego badania,
ktdre obejmuje dlugotrwalg interakcje robota z cztowiekiem, jest to autorstwa
Chen i in. (2020). Wreszcie (jak wskazujg Bartneck i in., 2024, s. 144-148)
interakcja tu opisywana moze przebiega¢ pomiedzy jednym robotem i jednym
czlowiekiem (por. m.in. Nomura i in., 2008); de Graaf i Vossen, 2013; Lup-
kowski i Janski-Maly, 2020; Kiister i in., 2021; Spatola i Wudarczyk, 2021b),
pomiedzy dwiema osobami czy wigksza grupag ludzi a jednym robotem (por.
m.in. Boekhorst i in., 2005; Br$¢i¢ i in., 2015), miedzy jedng osoba a grupa
robotéw (por. m.in. Vollmer i in., 2018) czy miedzy wieloma osobami i wie-
loma robotami jednocze$nie (por. m.in. Leite i in., 2015).

Rozwazajac sposob czy rodzaj interakcji, mozemy wyobrazi¢ sobie naste-
pujace scenariusze: robot moze by¢ widziany na zywo przez uczestnika bada-
nia (por. m.in. Nomura i in., 2008; de Graaf i Vossen, 2013; Chen i in., 2020;
Spatola i Wudarczyk, 2021b); moze by¢ zaprezentowany badanemu na wideo
(por. m.in. Cramer i in., 2009; Tsui i in, 2010; Pochwatko i in., 2015; Picar-
ra iin., 2015; Lupkowski i Janski-Maty, 2020; Kiister i in., 2021), jako awa-
tar w Srodowisku wirtualnym (np. w wirtualnej rzeczywistosci, jak w Wang
iin., 2019; Mara i in., 2021 czy Ratajczyk i in., 2023), na zdje¢ciu (m.in. Tung,
2011; Wu i in., 2012; Miiller i in., 2021; Katz i Halpern, 2014), a nawet tylko
w formie opisu (por. m.in. Reich-Stiebert i Eyssel, 2015; Latikka i in., 2021;



2.1 Jak badane sa postawy wobec robotéw? 69

Wasielewska, 2020). Ponadto istnieje cala gama badan, w ktérych zaden wize-
runek robota nie jest prezentowany badanym. Zazwyczaj dzieje sie tak, gdy
badaniu poddane sg ogolne postawy wobec robotéw (por. m.in. Bartneck i in.,
2005; Nomura, Suzuki, i in. 2006b; Nomura, 2014; Giger i in., 2017; Morsun-
bul, 2019; Koverola in. 2022).

Robot wykorzystany w badaniu moze si¢ tez rézni¢ poziomem autono-
mii: by¢ w pelni lub w znacznym stopniu autonomiczny albo zdalnie stero-
wany czy sterowany za pomocg metody Wizard-of-Oz (WoZ, Bartneck i in.,
2024, s. 149). Ta ostatnia metoda polega na kontrolowaniu dziatan robo-
ta (np. jego ruchu, nawigacji, mowy, gestow) przez badacza, o czym nie wie
osoba badana. WoZ stosowana jest, gdy mozliwosci robota sa niewystarcza-
jace do przeprowadzenia interakcji zaplanowanej w badaniu lub gdy badacze
chcg sprawdzi¢ odbior jakich$ zaawansowanych funkcjonalnosci robota, ktdre
sa jeszcze w fazie przygotowan (Riek, 2012, s. 119), a takze w celu zapewnienia
wigkszej kontroli nad przebiegiem badania (Mara i in., 2021). W literaturze
wskazuje si¢ takze rozwiazania stosowane przy jeszcze dalej idacych ograni-
czeniach technicznych. Jesli faza projektowania robota byta bardzo wezesna
badz z jakiego$ powodu badacze nie mogli sobie pozwoli¢ na realnego robo-
ta, wykorzystywano paradygmat , Teatralnego Robota” (Theatrical Robot),
w ktorym w role robota wciela si¢ czlowiek. Taka osoba, ktora powinna by¢
profesjonalista w aspekcie wcielania si¢ w role (np. aktorem, mimem), jest
instruowana, aby zachowywac si¢ i wygladac jak robot (Dautenhahn, 2007).
Ponizej omawiam przyktady badan z robotami o réznym poziomie autono-
mii oraz przypadek paradygmatu ,,Teatralnego Robota”.

Denise Hebesberger i in. (2017) przeprowadzili badanie majace na celu
ocene (pomiar akceptacji spotecznej i doswiadczen uzytkownikéw) autono-
micznego robota Scitos (MetraLabs), umieszczonego na 15 dni w placowce
opiekunczej dla oséb starszych. Robot ten ma w przysziosci funkcjonowac
niezaleznie - bez interwencji technikéw — przez dluzszy (kilkumiesieczny
czy kilkuletni) okres w réznych placéwkach podobnego typu. Do aktyw-
nosci wykonywanych przez robota nalezato patrolowanie wyznaczonej cze-
$ci placowki (poruszanie sie po niej, sprawdzanie, czy odpowiednie drzwi
sa zamkniete i czy gasnica znajduje si¢ na swoim miejscu), witanie przechod-
niéw i w razie probleméw z nawigacja — proszenie ich o pomoc.

Przyktadem zdalnie sterowanego robota do teleobecnosci jest Giraft
(wyprodukowany przez Giraft Technologies AB), majacy system wideokon-
ferencyjny. Ten system umozliwia wyswietlanie na ekranie zamontowanym
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na robocie wizerunku osoby, ktora sie faczy z innym uzytkownikiem na odle-
glod¢. Robot ten zostal wykorzystany w badaniu Lorenza Tiberio i in. (2013),
w ktorym za pomocg miar fizjologicznych i samoopisowych (kwestionariu-
szy 1 wywiadu) sprawdzana byta reakcja emocjonalna badanych na robota.
Inne przyktady badan wykorzystujacych zdalnie sterowane roboty opisuja
Michael Leonard Walters i in. (2008) oraz Flensborg Damholdt i in. (2015).
W badaniu Sandry Y. Okity i in. (2009) poréwnywano trzy style ucze-
nia si¢ w zadaniu nakrywania do stotu, aby sprawdzi¢, czy przebieg interak-
cji robota Asimo z dzieckiem ma wplyw na efekty uczenia si¢ i zachowanie
dziecka. W tym eksperymencie zostala wykorzystana metoda WoZ w celu
symulacji rozpoznawania mowy przez robota wchodzacego w interakcje
z dzie¢mi i kontrolowania decyzji podejmowanych przez niego w tych inte-
rakcjach. Operator (badacz kontrolujacy robota) mogt sterowaé reakcjami
robota w odpowiedzi na zachowanie dziecka. Zastosowanie tej metody bylo
podyktowane potrzebg zebrania wigkszej iloéci informacji na temat tego, jak
dzieci reaguja na robota przed zautomatyzowaniem rozpoznawania mowy
i podejmowania decyzji u robota w kontakcie z dzie¢mi. Inne badanie wyko-
rzystujace t¢ metode opisano w publikacji Houston Lucas i in. (2016).
Paradygmat ,Teatralnego Robota” zostal wykorzystany miedzy innymi
w badaniu Bena Robinsa i in. (2006). Celem bylto sprawdzenie, jak wyglad
robota (przypominajacy robota/przypominajacy cztowieka) wplywa na zacho-
wanie i zaangazowanie w interakcje z robotem u dzieci ze spektrum autyzmu.
Badacze, aby wyj$¢ naprzeciw ograniczeniom technicznym i finansowym
zwigzanym z nabyciem i sterowaniem zaawansowanym robotem humanoidal-
nym, zatrudnili artyste-mima, ktory - ubrany w dedykowany do tego stréj —
wecielil si¢ w role robota. Teatralny robot miat sekwencje robotycznych ruchéw,
ktore wykonywat w obecnosci dziecka w kazdym z dwéoch warunkéw badania.
Wymienione wyzej metody uznane s w literaturze przedmiotu za charak-
terystyczne dla obszaru interakeji cztowieka z robotem, jednoczes$nie wiek-
sz0$¢ z nich to metody zapozyczone z psychologii, ale tez z innych nauk
spolecznych, jak socjologia czy antropologia. Na uwage zastuguja réwniez
metody wykorzystywane przez jezykoznawcow (a jesli wezmiemy pod uwa-
ge zautomatyzowane metody, to réwniez przez badaczy sztucznej inteligen-
¢ji, matematykow i informatykow). Analizy materiatu naturalnojezykowego
czy analizy tre$ci, w tym szczeg6lnie tych tworzonych przez uzytkowni-
kow (user generated content, na przyktad komentarzy zamieszczanych na
internetowych platformach), zyskuja obecnie na popularnosci w badaniach
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dotyczacych postaw wobec robotdéw. Posrod tych analiz mozemy wyr6znié
zaréwno te wykonywane manualnie przez ludzi, jak i nowsze, zautomatyzo-
wane metody (de Graaf i Allouch 2013; Kasperiuniene i in., 2020).

Manualna analiza tresci polega na pracy ludzkich anotatoréw koduja-
cych tre$ci na podstawie zadanej im instrukcji. Przyktadami wykorzystania
takich metod w HRI sg badania autorstwa Omara Mubina i in. (2015), Megan
K. Strait i in. (2017), Chung-En Yu (2020), Quirien R. Hover i in. (2021).

Metody automatyczne wykorzystuja oprogramowanie komputerowe,
w tym uczenie maszynowe i automatyczne klasyfikatory do kodowania i ana-
lizy tresci. Rumen Iliev i in. (2015, s. 4) wymieniaja kilka czesto uzywanych
w naukach spotecznych automatycznych metod analizy tresci: tworzenie stow-
nikéw zdefiniowanych przez uzytkownikow (user-defined dictionaries, UDD),
ekstrakcja cech (feature extraction), wspétwystepowanie stow (word co-occur-
rence), etykietowanie rél semantycznych (semantic role labeling) czy bada-
nie spdjnosci (cohesion) tekstu. Elisabeth Giinther i Thorsten Quandt (2018)
opisuja polautomatyczne i automatyczne metody analizy tekstu, dzielac je na
dedukcyjne (oparte na zdefiniowanym wcze$niej manualnie przez badacza
przewodniku z zestawem odpowiednich kategorii) oraz indukcyjne (majace
charakter eksploracyjny i przeznaczone do identyfikacji pewnych atrybutéw
tresci tekstu). Posrod tych pierwszych badacze wymieniaja: podejscia oparte
na regulach (rule-based approaches), reczne tworzenie stownika (handcrafting
dictionary), ktorego przyktadem jest analiza sentymentu, czy uczenie maszy-
nowe nadzorowane (supervised machine learning). Posréd metod indukeyj-
nych, w ktorych nie znamy wezesniej szukanych w tekscie kategorii, Glinther
i Quandt (2018) wymieniaja: klastrowanie (document clustering) i modele
tematyczne (topic models). Judita Kasperiuniene i in. (2020) posréd metod
dedukcyjnych wymieniajg natomiast: analize widocznosci (visibility analy-
sis), analize sentymentu, analize subiektywnosci (subjectivity analysis), string
comparisons counting, a wéréd podejs¢ indukeyjnych: ramy interpretacyjne
(frames), tematy (topics), analize sktadowych gtéwnych (principal compo-
nent analysis), analize skupien (cluster analysis), analize sieci semantycznych
(semantic network analysis). Przyktadami badan z zakresu HRI wykorzy-
stujacych automatyczne metody analizy tekstu sg te przeprowadzone przez:
Vlachosa i Tana (2018), Yu (2020), Zhanga (2021) i Ratajczyka (2022). Natu-
ralnie badacze korzystajg takze z metod hybrydowych, taczacych manualne
i automatyczne sposoby analizy tresci (por. m.in. Javaheri i in., 2020; Savela
iin., 2024).
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2.2 MOCNE | SLABE STRONY POSZCZEGOLNYCH METOD BADAN
STOSOWANYCH W HRI

W ostatniej czesci niniejszego rozdziatu przedstawie mocne i stabe stro-
ny najpopularniejszych metod badawczych stosowanych w HRI, a w szcze-
golnosci tych uzywanych do pomiaru postaw ludzi wobec robotéw.

Badania obserwacyjne pozwalaja badaczom zrozumieé, w jaki sposéb
moze przebiega¢ interakcja czlowieka z robotem w bardziej naturalny sposéb,
bez bezposéredniej ingerencji badaczy w te interakcje (Bartneck i in., 2024,
s. 135). Dane z nich pochodzace sg czesto bogatsze ze wzgledu na mozliwosé
ogladania, a takze nagrywania wizualnego i glosowego badanych. Dzigki temu
badacze nie muszg polega¢ na raportach uczestnikow, lecz sa w stanie wycig-
gna¢ wiele informacji z nagran (Bethel i in., 2020, s. 104). Ponadto, meto-
da ta dostarcza informacji o wzorcach zachowan na osi czasu, moze ukazaé
wplyw pewnych zachowan robotéw na dzialania i postawy ludzi (Bartneck
iin., 2024, s. 136). Jej zastosowanie wymaga duzego nakladu pracy, czasu
oraz zaangazowania wielu osob, a niektdre jej elementy nie s3 mozliwe do
wykonania w pewnych, bardziej restrykcyjnych kontekstach (np. w miej-
scach, gdzie zabronione jest nagrywanie). Podobnie rzecz ma si¢ z meto-
dami etnograficznymi, ktdrych ogromna zaleta jest dostarczenie informacji
o naturalnych zachowaniach ludzi w obecnosci robota, a dodatkowo o tym,
jak pewne wzorce interakcji czlowiek-robot zmieniajg si¢ w czasie oraz jak
wiaza sie z szerszym kontekstem ($rodowiskowym, organizacyjnym, spotecz-
nym czy kulturowym (por. Bartneck i in., 2024). Jak wskazuja Bartneck i in.
(2024, s. 137), badania etnograficzne sg nadal stosunkowo rzadko stosowa-
ne w dziedzinie badawczej HRI, czesciowo ze wzgledu na duzy naklad pracy
zwiazanej z gromadzeniem danych przez dtuzszy czas, ale réwniez dlatego,
ze nie ma obecnie zbyt wielu robotéw, ktdre sa technicznie zdolne do uczest-
niczenia w dtugoterminowych interakcjach z ludzmi.

Kolejno, zgodnie z wynikami niektérych badan (por. m.in. Spatola
i Wudarczyk, 2021b), ukryte postawy moga stanowi¢ lepsze predyktory przy-
sztych intencji i zachowan w stosunku do robotéw. Miary postaw niejawnych
uchodzg za bardziej obiektywne i dostarczajace dodatkowych informacji niz
te otrzymane z wykorzystania jawnych metod pomiaru postaw, a uzywane
wraz z nimi - informujg o tym, czym réznia si¢ jawne i niejawne postawy
wobec robotéw (Chien iin., 2019, s. 9:7-9:8). Z drugiej strony jednak, miary
takie jak IAT charakteryzuja ograniczenia interpretacyjne. Jako ze IAT mierzy
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jedynie wzgledna site skojarzent miedzy parami poje¢, utrudnia to interpretacje
wynikéw w kategoriach bezwzglednej sity asocjacji dla pojedynczego pojecia
(Chieniin., 2019, s. 9:17). Podobnie, Spatola i Wudarczyk (2021a) wskazuja
na potencjalne ograniczenia IAT. W ich badaniu wykorzystano pojecie robota
i cztowieka. Z zalozenia powinno istnie¢ wyrazne przeciwienistwo miedzy sto-
sowanymi w IAT kategoriami lub pojeciami, natomiast w kontekscie opisanego
eksperymentu kategorie ,,roboty” i ,,ludzie” niekoniecznie sg przeciwstawne.

Pomiary psychofizjologiczne oferuja mato inwazyjng metode do okreslenia
poziomu stresu i reakcji pobudzenia uczestnikéw wchodzacych w interakcje
z robotem. Zaleta stosowania pomiardéw psychofizjologicznych jest tez to,
ze uczestnicy nie moga $wiadomie manipulowaé aktywnoécia swojego autono-
micznego uktadu nerwowego (Bethel i in., 2020, s. 105). Cho¢ miary fizjolo-
giczne wykorzystuje sie w HRI miedzy innymi w celu poznania uczu¢ i postaw
ludzi wobec robotéw czy w interakcjach z robotami, ich wadg jest miedzy
innymi trudno$¢ przeprowadzenia, wymog posiadania specjalistycznego
sprzetu oraz czesta niejednoznaczno$¢ wynikow. Jak wskazuje Bartneck i in.
(2024, s. 151), reakcja skdrno-galwaniczna moze wskazywac na to, ze ktos jest
w stanie podekscytowania, nie zawsze jednak mozemy oceni¢, czy zostat on
wywolany przez strach czy przyjemne doznanie. Podobnie, jak wspominatam
wczesniej, o ostroznosci przy interpretacji wynikéw pomiardw fizjologicz-
nych stosowanych w HRI pisza Bethel i in. (2020, s. 92). Autorzy zaznaczaja,
ze sygnaly fizjologiczne mierza poziomy pobudzenia, a nie charakter emocji,
a wigc to, jak pozytywnie czy negatywnie czuje si¢ dana osoba w interakcji
z robotem. Na podstawie samych sygnalow fizjologicznych nie jest mozliwe
okreslenie konkretnych emocji przejawianych przez osobe badana, takich jak
rado$¢ lub rozréznienie miedzy zaskoczeniem a ztoécig, ktére to obie sg emo-
cjami charakteryzujacymi sie wysokim poziomem pobudzenia.

Metody samoopisowe, takie jak kwestionariusze, wywiady czy ankiety,
cechuja sie stosunkowa tatwoscia i szybkoscia zbierania danych, dostepno-
$cig narzedzi i niskim kosztem ich wykorzystania, mozliwo$cig standaryzacji
i tatwg poréwnywalnoscig wynikéw réznych badan, a takze tatwiejsza kontro-
lg zmiennych. Stabg strong tych metod jest ryzyko, ze badani nie bedg odpo-
wiada¢ na pytania na podstawie tego, co mysla i jak sie czuja, ale raczej tego,
jak ich zdaniem inni odpowiedzieliby na pytania lub w sposéb, w jaki uwa-
zaja, ze badacz chce, aby na nie odpowiedzieli (Bethel i in., 2020; Bartneck
iin., 2024). Metody te narazone sg na rozmaite style odpowiadania, $wiado-
mie lub nie uzywane przez badanych.
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Zaleta samych kwestionariuszy jest jasny, wczesniej okreslony sposob opra-
cowywania i interpretowania wynikdow, fatwos¢ w wykorzystaniu, takze w bada-
niach online. Metody te moga by¢ dystrybuowane online, co umozliwia dotarcie
do duzej liczby badanych z réznych srodowisk w krétkim czasie, co z kolei
zwigksza reprezentatywno$¢ danych. Kwestionariusze byty jednymi z pierw-
szych usystematyzowanych narzedzi wykorzystywanych w celu pomiaru postaw
przejawianych przez ludzi wobec robotéw (Sarda Gou, 2020, s. 39). Jak wspo-
mniatam wcze$niej, miary samoopisowe, a w tym kwestionariusze, sg tez jedna
z najczesciej stosowanych metod w badaniach HRI. Ponadto, w ostatnim cza-
sie powstaje coraz wiecej narzedzi tego rodzaju (por. m.in. Nomura i in., 2006¢,
2008, 2012; Bartneck i in., 2009; Heerink i in., 2010; Warta, 2015; Ninomiya i in.,
2015; Alves-Oliveira i in., 2015; Peca i in., 2016; Carpinella i in., 2017; Flensborg
Damboldt i in., 2020; Spatola i Wudarczyk, 2021b; Koverola i in., 2022; Spatola
iin., 2023), dajac badaczom szeroki wybdr i mozliwo$¢ lepszego dopasowania
narzedzia pod potrzeby badania®. Przegladu ukazujacego bogactwo obecnie
dostepnych narzedzi tego typu dokonali Roberto Vagnetti i in. (2024). Auto-
rzy opisali i ocenili pod wzgledem metodologicznej jako$ci 27 narzedzi (kwe-
stionariuszy, skal, wywiadéw) do pomiaru psychologicznych aspektéw (takich
jak postawy, przekonania, spostrzezenia, opinie i emocje) relacji miedzy ludz-
mi a robotami spolecznymi i domowymi. Podobnie badania dotyczace postaw
wobec robotéw spolecznych, ktdrych wyniki zostaly oméwione i podsumowa-
ne w przegladzie Nanevy i in. (2020) i opisane w podrozdziale 2.3, przewaz-
nie wykorzystywaty metody samoopisowe. Posréd nich najczesciej uzywano
nastepujacych kwestionariuszy: Negative Attitudes towards Robots Scale (NARS;
T. Nomura, Suzuki, i in., 2006¢)*, Godspeed (Bartneck i in., 2009)%, Unified

¥ Warto tu zaznaczy¢, ze niewiele z tych skal doczekalo si¢ swoich polskich adaptacji.

% Negative Attitudes towards Robots Scale (NARS; Nomura i in., 2006¢) mierzy nega-
tywne postawy wobec robotéw. To narzedzie uzna¢ mozna za pierwsza wystandaryzo-
wana, ujednolicong metode oceny postaw ludzi wobec robotéw (Sarda Gou, 2020, s. 39).
Zdaniem autoréw, postawy te zwiazane sa z lekiem przed komputerami (computer anxiety)
oraz lekiem przed komunikacja spoteczna (communication apprehension) (Nomura i in.,
2006¢). Oryginalna NARS sktada si¢ z trzech podskal: Negative Attitudes toward Situations
of Interaction with Robots, Negative Attitudes toward the Social Influence of Robots; Nega-
tive Attitudes toward Emotions in Interaction with Robots. Odpowiedzi udzielane s na skali
Likerta od 1 - strongly disagree, do 5 - strongly agree. Skala ta ma adaptacje na inne jezyki,
w tym polski (Pochwatko i in., 2015).

¥ Godspeed (Bartneck i in., 2009) to jedna z popularnych skal (czy tez serii skal, por.
m.in. Bartneck, 2023); Szczepanowski i in., 2022) mierzacych postrzeganie robota przez
czlowieka. Oryginalna wersja obejmuje pie¢ gléwnych wymiaréw: antropomorfizacja robota,
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Theory of Acceptance and Use of Technology (UTAUT; Venkatesh i in., 2003),
Almere Model of robot acceptance (Heerink i in., 2010)* czy Robot Anxiety
Scale (RAS; Nomura i in., 2006b)*". Krégeloh i in. (2019) dokonali krytyczne-
go przegladu zwalidowanych pod katem psychometrycznym kwestionariuszy
do pomiaru postaw wobec robotdéw, a w szczegdlnosci do pomiaru akceptacji
spolecznej (social acceptability), definiowanej jako ocena robota przed uzy-
ciem czy wprowadzeniem konkretnego robota/robotéw (w odréznieniu do
acceptance, oznaczajacego ocen¢ dokonang po wdrozeniu jakiego$ robota).
Z tego wzgledu z przegladu wykluczone zostaly skale, dla ktérych nie podano
wystarczajacej ilosci informacji o wlasciwosciach psychometrycznych narze-
dzia oraz takie, ktore odwotuja si¢ do konkretnych reprezentacji robotéw, a nie
do ogdlnych postaw wobec robotéw. Ostatecznie w przegladzie omdéwionych
zostalo sze$¢ skal. Najczesciej cytowana skala to NARS, a pozostale to: Robotic
Social Attributes Scale (RoSAS; Carpinella i in., 2017)*, Ethical Acceptability

animizacja czy ozywienie (animacy) robota, postrzegana inteligencja robota oraz odczuwa-
ne bezpieczenstwo. Odpowiedzi udziela si¢ na skali w postaci dyferencjalu semantycznego
(wybierajac jedna z warto$ci pomiedzy dwoma przymiotnikami o przeciwnym znacze-
niu, jak np. zywy - niezywy). Narzedzie to doczekalo sie juz 21 adaptacji (Bartneck, 2023;
por. takze: Bartneck, 2008) m.in. na jezyk polski (Tobis i in., 2023a, 2023b; Szczepanowski
iin. 2022).

¥ Jednym z pierwszych modeli powstatych w celu mierzenia akceptacji nowych tech-
nologii byl Technology Acceptance Model (TAM; Davis, 1989), oparty na Teorii Uzasad-
nionego Dziatania (Theory of Reasoned Action) oraz Teorii Spoleczno-Poznawczej (Social
Cognitive Theory). Model Unified Theory of Acceptance and Use of Technology (UTAUT;
Venkatesh i in. 2003) powstal jako rozszerzenie TAM, wzbogacone o inne modele akcep-
tacji technologii. Natomiast Almere Model to adaptacja modelu UTAUT opracowana
w celu badania akceptacji robotéw spolecznych w kontekscie opieki nad osobami star-
szymi (Heerink i in., 2010).

1 Robot Anxiety Scale (RAS) autorstwa Nomury i in. (2006b) to skala mierzaca lek
przed robotami. Autorzy definiuja lek przed robotami jako emocje niepokoju lub stra-
chu uniemozliwiajace interakcje z robotami pelnigcymi funkcje komunikacyjne w zyciu
codziennym, w szczeg6lnosci uniemozliwiajacymi komunikacje w parze czlowiek-robot.
Ich zdaniem l¢k przed robotami jest spowodowany gtéwnie przez wspomniane wczesniej
w kontekscie NARS czynniki psychologiczne: lek przed produktami technologicznymi
(w tym przed komputerem) oraz lek przed komunikacja spoteczng (Nomura i in., 2006a,
s. 373, 2006b). Oryginalna skala sklada si¢ z trzech podskal: Anxiety toward Communi-
cation Capability of Robots, Anxiety toward Behavioral Characteristics of Robots, Anxiety
toward Discourse with Robots.

2 The Robotic Social Attributes Scale (RoSAS) to skala stuzgca badaniu opinii ludzi
na temat spolecznych atrybutéw robotow. Narzedzie to jest silnie inspirowane skalg God-
speed, opisang wyzej. RoSAS powstal w odpowiedzi na pewne ograniczenia metodolo-
giczne i psychometryczne skali Godspeed (por. Spatola i in., 2021). RoSAS rézni si¢ od
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Scale (Pecaiin., 2016)%, Technology-Specific Expectation Scale (TSES; Alves-
-Oliveira i in., 2015)*, Frankenstein Syndrome Questionnaire (FSQ; Nomura
iin., 2012)* oraz Multi-Dimensional Robot Attitude Scale (Ninomiya i in.,
2015)*. W ostatnich latach opracowywane sg réwniez narzedzia majace

Godspeeda rowniez to, ze skala ta nie musi by¢ powiazana z konkretnym przykladem robo-
ta, lecz moze stuzy¢ jako ogélna miara percepcji robotéw. Kwestionariusz ten nie jest jed-
nak wolny od wad, skali zarzuci¢ mozna m.in. generowanie niejednoznacznych wynikéw
charakteryzujgcych si¢ niskim poziomem wyjasnienia wariancji (Spatola i in., 2021). Jako
udoskonalenie RoSAS powstala kolejna skala: Human-Robot Interaction Evaluation Scale
(Spatola i in., 2021).

¥ Ethical Acceptability Scale (Peca i in., 2016) umozliwia ocene kwestii etycznych zwia-
zanych z stosowaniem terapii wspomaganej robotami u dzieci w spektrum autyzmu. Skta-
da sie z trzech podskal: Ethical Acceptability for Use, Ethical Acceptability of Human-like
Interaction oraz Ethical Acceptability of Non-human Appearance. Odpowiedzi udziela sie
na 5-stopniowej skali Likerta.

3 Podstawg teoretyczna kwestionariusza Technology-Specific Expectations Scale (TSES)
jest Teoria Potwierdzania Oczekiwan (Expectation-Confirmation Theory), zgodnie z ktéra
zadowolenie konsumentéw zalezy od stopnia, w jakim ich poczatkowe oczekiwania wobec
produktu (w tym przypadku wobec robota) sa pdzniej potwierdzone przez ich do$wiadcze-
nia z tym produktem (Alves-Oliveira i in., 2015). Wraz z TSES powstata takze druga skala,
Technology-Specific Satisfaction Scale (TSSS). Podczas gdy TSES stuzy do pomiaru oczeki-
wan uzytkownikow przed obejrzeniem robota czy interakeja z nim, TSSS to odpowiednik
TSES, stuzacy do pomiaru satysfakeji po interakeji z robotem. Na kazda z tych skal skta-
daja sie dwa wymiary: Capabilities i Fictional view. Przykladowa pozycja TSES to ,,I think
the robot will be similar to the robots I see in movies”, a odpowiadajaca jej przykladowa
pozycja TSSS to: ,,I think the robot was similar to the robots I see in movies” Odpowiedzi
udziela si¢ na 5-stopniowe;j skali Likerta.

% Frankenstein Syndrome Questionnaire (FSQ; Nomura i in., 2012) to narzedzie stu-
z3ce do pomiaru akceptacji humanoidalnych robotéw, a w tym oczekiwan i obaw wobec
tej technologii. Motywacja do utworzenia tej skali byta koncepcja syndromu Frankenste-
ina, czyli strachu przed tworzeniem czlowiekopodobnych artefaktéw. Strach ten ma by¢
silniej odczuwany przez cztonkéw kultur zachodnich niz kultur wschodnich, takich jak
Japonia. Na FSQ sktadaja si¢ cztery czynniki: General Anxiety Toward Humanoid Robots,
Apprehension Toward Social Risks of Humanoid Robots, Trustworthiness for Developers
of Humanoid Robots oraz Expectation for Humanoid Robots in Daily Life. Odpowiedzi
udziela si¢ na 7-stopniowej skali Likerta.

3 Multi-Dimensional Robot Attitude Scale (Ninomiya i in., 2015) powstata w odpowie-
dzi na potrzebe opracowania miary postaw wobec robotow;, obejmujacej ich szerszy zakres —
nieograniczajacy si¢ do negatywnych (czy pozytywnych) postaw, jak w przypadku NARS.
Skala ta opiera sie na zalozeniu, Ze istnieje wiele wymiaréw postaw wobec robotéw i ma
na celu takg wtasnie, kompleksowa ocene postaw wobec robotéw domowych. Do wymia-
réw tych naleza: Familiarity, Interest, Negative attitude, Self-efficacy, Appearance, Utility,
Cost Variety, Control, Social support, Operation, Environmental fit. Odpowiedzi udziela
sie na 7-stopniowej skali Likerta.



2.2 Mocne i stabe strony poszczegélnych metod badan stosowanych w HRI 77

na celu udoskonalenie wczes$niejszych skal. Przykladami takich kwestiona-
riuszy sa wspomniany wczesniej GAToRS (Koverola i in., 2022) i Human-
Robot Interaction Evaluation Scale (HRIES; Spatola i in., 2021).

Wywiady i pytania otwarte dostarczaja badaczom dodatkowych infor-
magcji, ktérych same kwestionariusze moga nie uchwyci¢. Dane z wywiadow
s3 jednak, podobnie jak dane z badan obserwacyjnych, trudne i czasochfonne
w opracowaniu. Moga sie rowniez zdarzy¢ sytuacje, w ktorych badani beda
niechetni, Zeby raportowac¢ swoje prawdziwe mysli i uczucia w rozmowie
z badaczem badz beda nie§wiadomi niektérych swoich przekonan. Takich
ukrytych postaw nie da si¢ uchwyci¢ za pomoca pomiaréw jawnych, ale moze
to si¢ uda¢ za pomoca niejawnych pomiaréw, jak cho¢by miary fizjologicz-
ne czy IAT, opisane wczesniej w tym rozdziale.

Takze poszczegdlne konteksty i warunki przeprowadzanych w HRI badan
maja swoje wady i zalety. Rozpoczne od rozrdéznienia na badania przepro-
wadzane w laboratorium czy bardziej ogdlnie w kontrolowanych warunkach
oraz na badania prowadzone w terenie, w bardziej naturalnym srodowisku.
Te drugie, jak to juz zostato zauwazone przy okazji badan obserwacyjnych
i etnograficznych, pozwalaja nam obserwowac i zrozumie¢, jak ludzie moga
zachowywac sie wobec robotéw w naturalnych okolicznosciach i jakie skutki
tego typu interakcje moga przynie$¢. Umozliwia to obserwowanie i odkrywa-
nie nowych zjawisk, zmiennych majacych znaczenie dla interakcji cztowie-
ka z robotem. Badania terenowe skutecznie pokazuja réwniez, w jaki sposob
zlozone zaleznosci miedzy réznymi zmiennymi kontekstowymi, takimi jak
kultura lub kontakty miedzy ludZmi, moga wplywa¢ na interakcje z robo-
tem (Bartneck i in., 2024, s. 145). Ta sama cecha badan moze by¢ takze wada.
Obserwowane przez badacza w badaniu terenowym wyniki beda wypadko-
wa réznych czynnikoéw, ktoérych nie sposéb kontrolowaé w takim stopniu
jak w badaniach laboratoryjnych ani powtdrzy¢ dla innych oséb badanych,
a w niektorych przypadkach takze czynnikéw, ktérych sam badacz moze by¢
nie§wiadomy. Badania w warunkach kontrolowanych natomiast, jak sama
nazwa wskazuje, umozliwiaja kontrolowanie kontekstu interakeji cztowie-
ka z robotem, czg¢sto jej charakteru, przebiegu, czasu trwania, dzigki czemu
pozwalaja odpowiedzie¢ na bardziej specyficzne pytania badawcze.

W kwestii dtugoéci trwania i liczby interakcji cztowieka z robotem zaleta
jednorazowych i krétkich interakeji jest fatwos¢ ich realizacji. Jednoczesnie jed-
nak wiemy, Ze postawy wobec robotéw wigzg sie dtugoscia i liczba wczesniej-
szych interakgji z tymi obiektami (co zostanie rozwiniete w podrozdziale 3.3),
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zatem mogg one ulec zmianie po dluzszej czy wiecej niz jednej interakeji. Pod-
czas pierwszej interakeji z robotem mozemy ulec efektowi nowosci (novelty
effect), ktory wplynie na naszg pierwotna ocene, lecz ta moze ulec zmianie
przy kolejnej interakcji z robotem (Bartneck i in., 2024, s. 146; Bethel i in.,
2020, s. 94). Dluzszy kontakt z robotem, jak zostato to nadmienione przy oka-
zji badan etnograficznych, pozwala nam zobaczy¢, jak interakcje miedzy ludz-
mi i robotami rozwijaja si¢ i zmieniaja w czasie oraz jak oddzialujg na inne
sfery zycia ludzkiego. Kroétkie i jednorazowe interakcje z robotem informuja
nas o tym, jakie cechy ludzi i robotéw moga wplynac¢ na naszg pierwotng oce-
ne. Jak zaznacza Bartneck i in. (2024, s. 145), badania wykorzystujace krotkie
interakcje sg wazne dla ustanowienia pozytywnej petli sprzezenia zwrotnego
interakeji, ktora moze nastepnie wspiera¢ pozytywniejsze efekty w dtugoter-
minowych interakcjach.

Wykorzystywanie w badaniach faktycznych mozliwoéci i funkeji robo-
tow pozwala nam ocenié, jak taki robot bedzie rzeczywiscie odbierany przez
spoleczenstwo. W przypadkach, kiedy jego planowane zdolnosci nie zostaty
jeszcze osiagniete, metoda WoZ pozwala na ocene ich odbioru przed imple-
mentacja. Nalezy jednak w tym aspekcie zachowa¢ ostroznos¢, gdyz przed-
stawienie robota jako przesadnie uzdolnionego, rozwinietego technicznie
moze skutkowaé odbieraniem go przez badanych jako nierealistycznego (Bart-
neckiin., 2024, s. 149). Metoda WoZ umozliwia takze wiekszg kontrole nad
badaniem - na przykiad w badaniu Martiny Mary i in. (2021) wykorzysta-
no zdalne sterowanie robotem po to, aby zapewni¢ jego dokladne podazanie
za skryptem, celowo hamujac dynamiczne reagowanie robota na dane wej-
$ciowe w czasie rzeczywistym.

Wreszcie, jak wspomniatam wcze$niej, badania réznig si¢ sposobem pre-
zentacji robota (o ile w badaniu jest prezentowany). Wykorzystanie do tego
filméw, procz oczywistej tatwosci i budzetowosci tego rozwigzania, pozwala
na uzycie wiecej niz jednego modelu (co w przypadku badania na zywo rzad-
ko kiedy jest mozliwe) do wykonania badan eksploracyjnych i poréwnaw-
czych, dotarcie do szerszej grupy ludzi, wykonanie badan miedzykulturowych
lub dotarcie do specyficznej populacji, do ktorej dostep przy realnej interakeji
z robotem moze by¢ trudny (Bartneck i in., 2024, s. 150). Badania z interak-
cja z robotem, cho¢ maja oczywistg zalete realistycznosci interakgji, na zywo
sg czesto bardzo skomplikowane, kosztowne w przeprowadzeniu i pozwala-
ja na przebadanie niewielkiej probki os6b (Woods, 2006; Walters i in., 2008).
Wykorzystanie filméw wideo do prezentacji robotéw uczestnikom pozwala na
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przeprowadzenie badan online (w tym crowdsourcingowych). Istnieja wyniki
badan wskazujace na to, ze postawy wobec robotéw prezentowanych na wideo
i tych, z ktérymi wchodzimy w realne interakcje, r6znig sie (por. m.in. Bain-
bridge i in., 2011; Naneva i in., 2020). Pewnym rozwigzaniem jest tez propo-
nowane i przetestowane przez Waltersa i in. (2008) prezentowanie badanym
filmoéw nie z samymi robotami, lecz ukazujacych interakcje cztowieka z robo-
tem. W przeprowadzonym przez autoréw badaniu pilotazowym zestawienie
interakcji na Zywo wlasénie z ogladaniem wideo, na ktérym prezentowana byta
interakcja, dalo obiecujace wyniki — poréwnywalne preferencje i opinie bada-
nych ujawnily sie w obu typach interakcji/prezentacji. Jak wspomniatam wcze-
$niej, robot moze by¢ prezentowany takze w formie zdjecia, taka forma niesie
za soba jednak wiecej ograniczen. Jak wnioskujg Walters i in. (2008), zacho-
wanie robota (ktdre jesteémy w stanie zaprezentowaé na filmie, w $rodowi-
sku wirtualnym czy na zywo, lecz nie na zdjeciu) jest wazne w ksztattowaniu
naszych postaw wobec tego obiektu. Podobne stanowisko przyjmuje tez Masa-
hiro Mori (por. Mori i in., 2012). Innym ciekawym rozwigzaniem jest wyko-
rzystanie wirtualnej rzeczywistosci (ang. Virtual Reality, VR) w badaniach
interakeji czlowieka z robotem. Jest to metoda aczaca stosunkowo tatwe przy-
gotowanie bodzca (wirtualnego robota) i mozliwo$¢ unikniecia ograniczen sta-
wianych przez prezentacje wideo czy obrazu/zdjecia. Zestawienie wad i zalet
wykorzystania technologii VR w badaniach z zakresu HRI prezentuja w swoim
artykule André Helgert i in. (2023). Jak zauwazaja, metoda ta moze by¢ wyko-
rzystywana do tworzenia dynamicznych i kontrolowanych $rodowisk, umoz-
liwiajac przeprowadzanie badan trudnych do przeprowadzenia rzeczywistym
$wiecie. Dodatkowo, ze wzgledu na kontrolowane $rodowisko badan, mini-
malizowane sa czynniki zakldcajace, ktore wystepuja w badaniach przepro-
wadzanych na zywo. Metoda ta pozwala takze symulowa¢ rézne scenariusze
i manipulowa¢ nimi, aby otrzyma¢ odpowiedzi na bardzo specyficzne pytania.
Podobnie, umozliwia manipulowanie réznymi aspektami wirtualnych robotéw
(ich wygladem, zachowaniem, umiejetnosciami) i badanie, jak te rozne aspek-
ty wplywaja na percepcje, postawy i zachowania ludzi wobec tych obiektow.
Wreszcie srodowisko VR zapewnia badaczom elastycznos¢ w dostosowywa-
niu interakeji do preferencji czy charakterystyk oséb badanych. Dodatkowo,
badania w VR mozna stosunkowo fatwo faczy¢ z zaawansowanymi metodami
pomiarowymi, ktére byty wspomniane wczesniej, takimi jak sledzenie ruchu
oczu (eye tracking) czy pomiary fizjologiczne, co natomiast umozliwia zbieranie
szczegdtowych danych dotyczacych zachowan i proceséw poznawczych ludzi
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podczas interakcji z robotami. Wérdd ograniczen stosowania tej technologii
w badaniach z zakresu HRI wymienic (za: Helgert i in., 2023) mozna niemoz-
no$¢ uzycia jej w przypadku oséb z niesprawno$ciami (problemami ze wzro-
kiem, stuchem czy poruszaniem si¢), choroba cybernetyczng (cyber sickness)
czy niemoznoscia spelnienia wymagan technicznych (koniecznos¢ posiada-
nia i umiejetnosci obstugi specjalistycznego sprzetu). Jednoczesnie, istnieja
badania poréwnujace prezentowanie robota na ekranie komputera z prezen-
towaniem robota w $rodowisku wirtualnej rzeczywisto$ci, w ktorych te dwa
sposoby prezentacji nie wiaza si¢ z istotnymi réznicami w ocenie robotow
(por. m.in. Kim i in., 2012; Weidner i in., 2017; Ratajczyk i in., 2023) oraz
takie, w ktdrych te réznice zostaly zaobserwowane (por. m.in. Maraiin., 2021).

Badania crowdsourcingowe umozliwiajg zebranie duzej ilosci danych
w krotkim czasie i pozwalajg na duzg generalizowalno$¢ wynikéw. Jedno-
czesnie, tego typu badania charakteryzuje niski poziom kontroli nad oso-
bami badanymi i $rodowiskiem, w ktérym oni przebywajg podczas udziatu
w badaniu (Bartneck i in., 2024, s. 139-140).

Z kolei analizy materialu naturalnojezykowego, czyli analizowanie niefor-
malnych konwersacji w naturalnych warunkach, takich jak wyrazanie swoich
opinii w mediach spotecznosciowych, nie sg jeszcze tak popularne jak inne
pomiary stosowane w HRI. Swiadczy o tym chociazby fakt, iz analizy te nie
sa wymieniane we wspomnianych przegladach metod wykorzystywanych
w badaniach interakeji czlowiek-robot. Wyniki takich badan stanowi¢ moga
jednak interesujace i uzyteczne uzupelnienie dla deklarowanych czy pozy-
skiwanych w kontrolowanych warunkach postaw. Duzg zaletg analizy jezyka
naturalnego w dziedzinie badan nad interakcjami cztowiek-robot jest mozli-
wos¢ poznania i zrozumienia opinii i postaw ludzi (tutaj: postaw wobec robo-
tow), ktdre nie sg znieksztalcone przez czynny udzial w badaniu. Zaklada sie
(Straitiin., 2017; Gao i in., 2020), Ze podczas swobodnego i nieskrepowane-
go wyrazania swoich opinii (postaw) uzyskane twierdzenia sg trafniejsze niz
w sytuacji udzialu w badaniu i deklarowania postaw. Analiza materiatu natu-
ralnojezykowego moze by¢ uznana za rodzaj badania obserwacyjnego (por.
m.in. badanie Strait i in., 2017, przeprowadzone na komentarzach z platfor-
my YouTube, nazwane przez autoréw wlasnie obserwacyjnym i quasi-ekspe-
rymentalnym), a zatem niesie za soba przynajmniej cze$¢ zalet i wad, ktére
wymienilam wcze$niej w kontekscie badan obserwacyjnych.

Platformy mediéw spolecznosciowych sg waznymi forami dyskusyjnymi
i kanatami do dzielenia si¢ opiniami, przez co moga by¢ zrédlem - réwniez
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tych niejawnych - postaw, ktdre pomagaja nam zrozumie¢ procesy ksztalto-
wania opinii i czynniki spoleczne stojace za nimi (Savela i in., 2024, s. 759).
Kasperiuniene i in. (2020, s. 92) nazywaja dane z medidéw spotecznoscio-
wych najwieksza, najbogatszg i najdynamiczniejsza baza przejawow ludz-
kich zachowan, ktéra niesie nowe mozliwosci zrozumienia jednostek, grup
i spoleczenstwa. Jednoczes$nie zauwazajg trudno$¢ w pracy z tego typu dany-
mi, polegajaca na ich interaktywno$ci, obecnosci réznego rodzaju odniesien
(hiperlaczy), nienormatywnym jezyku, czestych obcojezycznych wtraceniach,
oznaczeniach, emotikonach, symbolach i wielu innych.

Jak wskazujg Nina Savela i in. (2024, s. 758), powszechnie stosowane do
badania postaw wobec robotéw ankiety opieraja si¢ na pytaniach i stwierdze-
niach zaprojektowanych wcze$niej przez badaczy. Oznacza to, ze moga nie
by¢ dobrze dopasowane do badania dynamicznych i spotecznie regulowanych
dyskusji publicznych. Ponadto, formowanie opinii publicznej jest procesem
ztozonym, na ktéry wplywaja nie tylko indywidualne przekonania, ale row-
niez czynniki komunikacyjne i spoleczne. Nawet glosy kilku wplywowych
jednostek moga znaczaco ksztalttowac publiczne postrzeganie danego tematu.
Badacze twierdzg, ze rozmowy prowadzone w mediach spolecznosciowych
odstaniajg nie tylko indywidualne, ale zbiorowe emocje i postawy, ktore cze-
sto wynikaja z interakeji i wptywow spotecznych oraz s czescig kontekstu
spofecznego, w jakim sg wyrazane. Badanie naturalnie wystepujacych dysku-
sji na platformach moze by¢ skuteczniejszym sposobem uchwycenia nastro-
jow spolecznych oraz obserwowania ich rozwoju w czasie. Co wigcej, normy
dotyczace postrzegania i traktowania robotéw, dzielone przez wigksze spo-
tecznosci, maja tendencje do utrzymywania si¢ w czasie i rozprzestrzeniania
sie, a takze wplywaja na zachowania uzytkownikéw robotéw. Zrozumienie
opinii publicznej oraz emocjonalnego jezyka uzywanego w dyskusjach na
temat robotéw jest wiec kluczowe. Ograniczeniem analiz materiatu natu-
ralnojezykowego pochodzacego z mediéw spolecznosciowych jest ryzyko
niereprezentatywnosci wynikéw dla ogétu populacji i braku danych demo-
graficznych w przypadku niektorych platform, co moze prowadzi¢ do stron-
niczych wynikéw (Leng, 2013). Ponadto, istnieje ryzyko nadreprezentowania
w mediach tresci kontrowersyjnych, emocjonalnych lub ekstremalnych. Tak
jak dane z badan laboratoryjnych czy kwestionariuszowych narazone sg na
nieszczere odpowiedzi, réwniez w mediach spotecznosciowych natrafiamy
na falszywe konta, boty lub konta angazujace si¢ w celowe dziatania dezin-
formacyjne czy prowokacyjne, ktore moga znieksztalca¢ wyniki badan (Leng,
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2013). Jednak, jak przekonuja Mark Blythe i Paul Cairns (2009, s. 1475), tre-
$ci generowane przez uzytkownikéw na platformie YouTube (np. w recen-
zjach czy komentarzach towarzyszacych wprowadzaniu nowych produktow
na rynek) stanowia nieocenione zrédlo informacji dla badaczy zainteresowa-
nych interakejg czlowieka z komputerem - a wigc takze i interakcja cztowie-
ka z robotem. Autorzy podkreslaja takze takie zalety platformy jak bogactwo
danych i ré6znorodnos¢ tresci.

Jak wspomniatam wczesniej, analize tresci mozna przeprowadzi¢ manual-
nie (z wykorzystaniem ludzkich anotatoréw) badz przy wykorzystaniu metod
automatycznych. Ilieviin. (2015, s. 3) okreslaja ludzkich anotatoréw ztotym
standardem? analizy jezyka naturalnego ze wzgledu na naturalng predyspozy-
cje ludzi do wydobywania znaczenia z tekstu. Jako ludzie potrafimy dostrzega¢
wage kontekstu, ukryte znaczenia, metafory, sarkazm czy wyrazenia idioma-
tyczne w tekscie lepiej niz metody automatyczne (np. stowniki zdefiniowane
przez uzytkownika, opisywane w Iliev i in., 2015). Jednocze$nie, w obliczu
ogromnych ilosci danych, do ktérych mamy dostep, ludzkie moce przerobowe
s3 ograniczone, a automatyczne metody zyskujg na wartosci. Metody manu-
alne pochtaniajg bardzo duzo ludzkich zasobdw, natomiast metody automa-
tyczne pozwalaja nam analizowaé wigksze zbiory danych, w pewnym stopniu
oszczedzajac czas i prace ludzi (por. m.in. Giinther i Quandt, 2018; Kasperiu-
niene i in., 2020). Oszczednos¢ ta nie zawsze jest jednak osiggana — wyniki
badania (de Graafi Vossen, 2013) poréwnujacego manualne i automatyczne
metody analizy tre$ci wykazaly, ze metody automatyczne mogg by¢ bardziej
czasochtonne niz metody manualne w fazie przygotowan danych do analizy.
W wielu przypadkach to, co dla cztowieka bedzie oczywiste i proste w prze-
analizowaniu i odpowiednim zaklasyfikowaniu (np. rézne formy jednego
czasownika, identyfikowanie wylacznie adekwatnych do celu badania frag-
mentow tekstu), musi by¢ wezesniej odpowiednio przygotowane dla programu
analizujacego dane automatycznie (Glinther i Quandt, 2018, s. 77-78). Takie
przygotowanie danych czesto polega na usuwaniu nieistotnych fragmentow
tekstu, ujednoliceniu styléw i formatéw, wprowadzeniu pewnych terminéw,

¥, Zloty standard” jest tu, za Iliev i in. (2015, s. 3), rozumiany jako najlepsza metoda
analizowania materiatu naturalnojezykowego. Autorzy pisza: »the gold standard in natural
language processing: human coders”, a takze m.in.: ,,Despite decades of research on natu-
ral language processing by computer scientists, computational linguists, and cognitive psy-
chologists, computers are still a long way away from matching human performance when
it comes to identifying meaning’”.
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usunieciu tak zwanych stopwords, rozszerzeniu akronimdw i wyrazen zapi-
sanych w slangu do ich oryginalnych czy typowych postaci czy wykonaniu
stemmingu. Automatyczne metody analizy treéci oferujg nam tez mniejszg
kontrole nad danymi. Giinther i Quandt (2018) ostrzegaja, aby nie polega¢
$lepo na dzialaniu algorytméw wykorzystanych w automatycznych metodach
analizy tekstu, lecz pamietac o ich ograniczeniach. Rutger de Graaf i Robert
van der Vossen (2013) doszli do wniosku, ze metody automatyczne dostarcza-
ja pewnych korzysci wylacznie przy analizie duzych zbioréw danych. Do tego
automatyczne metody analizy tresci takze wymagaja od badaczy dokonania
pewnych interpretacji, a te moga wplywac na ostateczne wyniki, ich obiek-
tywnos¢ i rzetelnos¢, podobnie jak to si¢ ma w przypadku metod manual-
nych. De Graaf i van der Vossen (2013) wskazujg tez, Ze zautomatyzowane
metody nie s wolne od stronniczosci i w rzeczywistosci tworzg nieco myla-
ce wyobrazenie o obiektywnosci wynikéw. W przeciwienstwie do ludzkiego
sposobu myslenia metody te gorzej radzg sobie z rozréznieniem pomiedzy
réznymi znaczeniami stéw czy wyrazen. Autorzy wskazujg jednak na zalete
automatycznych metod analizy, ktére moga by¢ wykorzystane do walidacji
kategoryzacji wykorzystywanych w analizie reczne;j.

W przegladzie badan wykorzystujacych automatyczne metody analizy
tre$ci z medidw spolecznosciowych przeprowadzonym przez Kasperiuniene
iin. (2020) wykazano, Ze w gromadzeniu i analizie danych w postaci duzych
liczby krétkich tekstéw z mediéw spolecznosciowych metody automatyczne
moga szybciej przynies¢ rezultaty niz manualna analiza. Cho¢ autorzy zauwa-
zaj3, ze automatyczne przetwarzanie tresci to obiecujaca i szybko rozwijajaca
sie metoda, to zaznaczajg, ze nigdy nie zastapi ona uwaznej i doktadnej pra-
cy recznej wykonywanej przez cztowieka (Kasperiuniene i in., 2020, s. 90),
a nawet najnowsze narzedzia, tak zwane Natural Language Processing (NLP),
nie doréwnuja zdolno$ciom badacza w analizowaniu tekstow i wyodrebnia-
niu zadanych etykiet, kategorii i ich znaczen (Kasperiuniene i in., 2020, s. 97).
Do ograniczen tych metod autorzy zaliczaja dodatkowo wrazliwo$¢ na kon-
tekst — automatyczne metody analizy tresci dzialaja najlepiej, gdy dane tek-
stowe s3 trenowane, a potem stosowane w okreslonej sytuacji lub kontekscie.
W innych, nawet podobnych kontekstach wiarygodno$¢ automatycznej ana-
lizy tresci, jest watpliwa. Ponadto wymagaja one jasnych i spdjnych definicji
jezyka oraz moga cechowac si¢ niska dokladnoscia i zawodnos$cia w posred-
nich etapach analizy jezyka, a przez to prowadzi¢ do bledéw w identyfika-
cji i klasyfikacji tresci, co stanowi wyzwanie przy ich szerokim zastosowaniu
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(Kasperiuniene i in., 2020, s. 97). Dodatkowo, wspomniane wczes$niej nieod-
faczne elementy danych pochodzacych z mediéw spolecznosciowych, takie
jak hiperfacza, nienormatywny jezyk, obcojezyczne wtracenia, emotikony,
symbole i tym podobne sg fatwiejsze do przetworzenia dla ludzkich anota-
toréw niz zautomatyzowanych systemow.

W kolejnej czgsci tego rozdzialu dokonam przegladu wynikéw badan
z zakresu HRI, dotyczacych postaw, jakie ludzie przejawiaja wobec robo-
tow i wykorzystujacych rozmaite metody, omowione w tej czeéci rozdziatu.

2.3 PRZEGLAD WYNIKOW BADAN DOTYCZACYCH POSTAW
WOBEC ROBOTOW

Savela i in. (2018) w swoim przegladzie sprawdzali, jak badana jest akcep-
towalnos¢ spoleczna (social acceptance) robotéw w réznych obszarach zawo-
dowych (wykonujacych rézne zadania typowe dla ludzi badz w towarzystwie
ludzi) oraz jakie postawy ludzi wobec robotéw pelnigcych funkcje réznego
rodzaju ,,pracownikéw” ujawniaja badania. 42 wzietych pod uwage badan
dotyczylo akceptacji i postaw wobec robotéw w ogéle, nie tylko robotdw spo-
tecznych. Wigkszo$¢ (70%) sposrdd nich przeprowadzono w obszarze stuz-
by zdrowia i opieki spolecznej. Byly to gléwnie badania eksperymentalne,
w ktérych uczestnicy mieli kontakt z rzeczywistymi robotami. Wyniki prze-
gladu wykazaly, Ze w takiej sytuacji ich postawy byty czesciej pozytywne®
niz gdy prezentowany byl im hipotetyczny robot. Wszystkie typy robotéw
byty odbierane przez uczestnikéw badan czeéciej pozytywnie niz negatyw-
nie. Szczegblnie wyrdznialy sie pod tym wzgledem roboty do teleobecno-
$ci, ktore byty akceptowane w 78% badan. Podobnie postawy 0séb starszych
wobec robotéw okazaly sie czesciej pozytywne niz negatywne. Przeglad wska-
zuje takze na warto$¢ robotow w obszarze rozrywki. Ten ich aspekt niesie
jednak za sobg ryzyko, ze roboty zostang odebrane bardziej jako zabawki
niz nienagannie wykonujacy swoje zadanie opiekunowie. W poréwnaniu do

3 W literaturze przedmiotu kategorie ,,pozytywna postawa” i ,negatywna postawa’ uzy-
wane sg czesto intuicyjnie i niesystematycznie, bez jednoznacznego doprecyzowania ich zakre-
su. Terminy te moga odnosic¢ si¢ takze do roéznych komponentoéw postawy, a ich znaczenie
oraz kryteria przypisania roznia sie w zaleznosci od analizowanego komponentu. W przypad-
kach, gdy w niniejszej pracy uzywam okreélen ,,pozytywny” lub ,,negatywny” w odniesie-
niu do postaw i przy omawianiu wynikéw badan innych autoréw, zachowuje terminologie
oryginalng, zgodnie ze sposobem, w jaki zostata ona przedstawiona w danej publikacji.
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0s6b starszych osoby sprawujace opieke (care workers) majg wiecej obiek-
cji co do robotéw i zdarza sig, ze uwazajg je za niepotrzebne. Obie te grupy
sg jednak w stanie zaakceptowa¢ roboty monitorujace. Ponadto osoby star-
sze uwazajg roboty za przydatne do pomocy w komunikacji. Ogélnie rzecz
biorac, zgodnie z wynikami przegladu Savela i in. (2018), roboty sa prefero-
wane do pomocy w obowiagzkach domowych, a nie do towarzystwa lub opie-
ki i nie s3 uwazane za substytut towarzyszy dajacych wsparcie emocjonalne,
za jakie uwazane s na przyktad psy asystujace. W dziedzinie nadzoru robo-
ty sa akceptowane do wykonywania niebezpiecznych zadan, ale jednoczesnie
badani krytykuja nadmierne monitorowanie przez roboty, w tym roboty woj-
skowe. W obszarach zwigzanych z edukacja roboty sa akceptowane, a zda-
niem badanych najlepiej nadaja si¢ do nauczania nauk $cistych, technologii,
inzynierii i matematyki. Roboty zostaly réwniez dobrze przyjete w dziedzi-
nach kultury, takich jak taniec lub jako przewodnicy turystyczni; w dziedzi-
nach biznesu, gdzie mogg na przyktad petni¢ funkcje przewodnika w centrum
handlowym; w administracji i w rolnictwie.

Naneva i in. (2020) dokonali przegladu postaw ludzi wobec robotéw spo-
tecznych (ich poznawczego, afektywnego i behawioralnego komponentu), leku
zwigzanego z robotami, zaufania do robotéw? i akceptacji robotéw spotecz-
nych®, a takze czynnikow, ktére sa zwigzane z tymi postawami. Przeglad objal
97 badan opublikowanych (w wiekszosci w czasopismach naukowych oraz
materiatach pokonferencyjnych) w latach 2005-2019, przy czym 68% z nich
opublikowane zostato w okresie od 2014 do 2019 roku. Wigkszo$¢ badan
zostala przeprowadzona w Ameryce (17%), Niemczech (13%) i Japonii (11%).
Srednia liczba 0s6b biorgcych w nich udziat to 135, a sumaryczna liczba oséb
badanych ze wszystkich badan opisanych w przegladzie to ponad 13 000.

Zgodnie z wynikami omawianego przegladu postawy afektywne byty
najczesciej ocenianym komponentem postaw (w 58% badan wystepowala

¥ Jak piszg Bartneck i in. (2024, s. 142-143, por. takze Sarda Gou, 2020, s. 69) istnie-
je wiele definicji zaufania, wywodzacych sie z psychologii, socjologii, ekonomii i filozofii.
Wspolny dla nich jest fakt, ze zaufanie wiaze si¢ z pewnoscia, Ze osoba badz system prze-
prowadzi odpowiednie dzialanie. Jednoczesnie Bartneck i in. (2024) zauwazaja, ze nie ma
konsensusu w sprawie definiowania tego pojecia.

4 Naneva i in. (2020) nawiazuja do tréjkomponentowej struktury postaw, przytoczonej
przeze mnie w rozdziale 1. Autorzy oddzielajg jednak od postaw zaufanie, lek wobec robo-
tow oraz akceptacje robotéw. Jednoczes$nie dostarczaja definicji wytacznie dla ostatniego
z tych poje¢, piszac, ze akceptacja jest ogélnie definiowana jako intencja uzycia, a w nie-
ktorych przypadkach - faktycznie uzycie robotéw (Naneva i in., 2020, s. 1180).
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przynajmniej jedna miara tych postaw). Jak wskazuja autorzy, 30% badan
uzylo skali NARS (a dokladniej podskali dotyczacej postaw wobec interak-
cji z robotami i emocji w interakcjach z robotami) do oceny postaw afek-
tywnych. Przykladem innego narzedzia uzytego do tego celu byta podskala
Likeability skali Godspeed. Wigkszos¢ badan mierzyla afektywne postawy
wobec konkretnych robotéw, a tylko 20% wobec robotéw w ogoéle (general
attitudes). Sredni wynik w badaniach wskazywal na raczej pozytywne (slight
positive)"!, graniczgce z neutralnymi (moderate) postawami wobec robotoéw
spolecznych. W 14% badan uczestnicy okazali si¢ mie¢ negatywne postawy,
ale tylko 30% badan prezentowalo wyniki $wiadczace o znaczaco pozytyw-
nych lub znaczaco negatywnych postawach wobec robotow.

W przegladzie dokonano takze analizy leku (anxiety) przed robotami
spotecznymi i zaobserwowano, ze lek ten czy nerwowo$¢ wywolana przez
roboty spoteczne byly mierzone w 21% badan. Najczesciej wykorzystywa-
nym narzedziem do pomiaru leku przed robotami byl kwestionariusz Robot
Anxiety Scale (w 50% badan uzyto jakiejs wersji tej skali). Sposréd pozosta-
tych narzedzi uzytych do tego pomiaru wyrézni¢ mozna Almere Model of robot
acceptance i Unified Theory of Acceptance and Use of Technology. Lek mierzo-
ny byt zaréwno w kontekscie konkretnych robotow, jak i robotéw spolecz-
nych w ogoéle. Sredni wynik w badaniach wskazuje na to, ze ludzie odczuwaja
niewielki lek przed robotami spotecznymi. Wyniki wigkszo$ci badan dowo-
dza, ze lek u badanych jest na poziomie neutralnym.

Pomiar postaw poznawczych pojawit si¢ w 33% badan, ktére weszty
w sklad przegladu Nanevy i in. (2020). Najczesciej uzywanym narzedziem
mierzacym ten rodzaj postaw ponownie byta skala NARS (w tym przy-
padku podskala dotyczaca postaw wobec spotecznego wptywu robotow).
Oprécz NARS, postawy poznawcze mierzone byty za pomocg podskal kwe-
stionariusza opartego na Almere Model of robot acceptance czy Unified The-
ory of Acceptance and Use Technology. Ponownie, $redni wynik w badaniach
wskazuje na to, ze badani mieli raczej pozytywne poznawcze postawy wobec

41 Autorzy przegladu okreélali, czy postawy wobec robotéw byty pozytywne, neutralne
czy negatywne poprzez obliczenie wystandaryzowanego wskaznika dla kazdego badania.
Wskaznik ten przyjmowat wartoéci od -1 (skrajnie negatywna postawa) do +1 (skrajnie
pozytywna postawa). Wskazniki te byly obliczane osobno dla kazdego komponentu posta-
wy, o ile dane w badaniu pierwotnym na to pozwalaly. Przeglad zawieral osobne analizy
dla: afektywnych postaw, poznawczych postaw, ogélnych postaw. Komponent behawioral-
ny byl w praktyce utozsamiany z miarg akceptacji.
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robotéw spotecznych i ich uzycia. 72% badan wskazuje na dowody pozytyw-
nych postaw poznawczych.

W przegladzie przyjrzano si¢ takze wynikom dotyczacym zaufania robo-
tom spolecznym. Posréd badan wlaczonych do przegladu 31% mierzylo
wladnie takie zaufanie. Kwestionariusze ujmujace wspomniany konstrukt
to miedzy innymi te bazujace na Almere Model of robot acceptance oraz Uni-
fied Theory of Acceptance and Use of Technology. Wnioskujac po $rednim wyni-
ku w analizowanych badaniach, ludzie nie ufajg robotom spolecznym. Cho¢
wyniki tych badan sktadajace si¢ na wspomniany wyzej $redni wynik sa do§¢
zrdznicowane, 43% badan przedstawito dowody na wspomniany brak zaufa-
nia robotom spotecznym.

Poniewaz pomiar akceptacji robotéw w badaniach zazwyczaj pokrywat
sie z pomiarem postaw behawioralnych, autorzy przegladu postanowili sku-
pi¢ sie na przejawach akceptacji, uznajac ten konstrukt za tatwiejszy w iden-
tyfikacji. 27% badan wchodzacych w sklad przegladu mierzylo akceptacje
robotéw w kategoriach intencji uzycia robotéow spolecznych, faktycznego
ich (robotéw spotecznych ogolnie czy konkretnych robotéw spotecznych)
uzycia czy checi interakcji z robotami spotecznymi. Sredni wynik z analizo-
wanych badan wskazuje na to, ze ludzie raczej akceptuja roboty spoleczne.
Wryniki byly jednak mocno zréznicowane i jednoczes$nie 42% badan sugero-
walo, ze ludzie nie akceptuja robotéw.

Wreszcie, 26% badan wchodzacych w sklad przegladu Nanevy i in. (2020)
mierzylo postawy wobec robotéw spolecznych w sposéb ogdlny, co autorzy
przegladu definiujg jako ogdlne oceny stopnia, w jakim roboty spoteczne
sg ,dobre” lub ,,zle”; zaliczaja tez do nich miary, ktdre taczg postawy afektyw-
ne i poznawcze. Mierzone one byly w wigkszosci za pomocg metod samo-
opisowych, z wyjatkiem kilku badan, ktére wykorzystaly IAT. Sredni wynik
ogodlnych postaw wobec robotéw w badaniach §wiadczy o neutralnych, grani-
czacych z pozytywnymi postawach. Przy czym 55% badan dostarcza dowodow
na pozytywne postawy, pozostale za$ (z wyjatkiem jednego badania wskazu-
jacego na postawy o charakterze neutralnym) prezentuja postawy negatywne.

Jak wskazuja wyniki badan, ktére zostang szczegdtowo omdwione w pod-
rozdziale 2.3, jednym z czynnikéw zwigzanych z postawami, jakie przeja-
wiamy wobec robotéw, sa nasze wczesniejsze dos§wiadczenia. Naneva i in.
(2020) zwracajg uwagg, ze wigkszos¢ uczestnikow badan, ktdre weszly w sktad
przegladu, miafa niewielkie do$wiadczenie z robotami badz tez nie miala go
wcale. Z jednej strony wyniki te powinny by¢ wiec moze traktowane jako
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te dotyczace wstepnych (initial) postaw wobec robotdéw spotecznych. Jed-
noczesnie, z racji, iz wiekszos¢ ludzi nie miala (czy nie ma nadal) kontaktu
z robotami spotecznymi, jest to wynik, ktéry moze oddawa¢ faktyczne posta-
wy wigkszosci ludzi wobec tych obiektow.

Podsumowujac, nalezy stwierdzi¢, ze w wynikach przegladu zaobser-
wowac¢ mozna spdjnosé¢ postaw wobec robotéw spolecznych rozwazanych
w kontekscie trzech komponentéw postaw (poznawczego, afektywnego i beha-
wioralnego) — we wszystkich przypadkach $rednie wyniki sugerujg raczej
pozytywny niz negatywny charakter postaw. Wyjasnieniem tej spdjnosci jest
wykazany naukowo zwiazek pomiedzy postawami afektywnymi, poznawczy-
mi i behawioralnymi (por. Breckler, 1984 oraz Ostrom, 1969). Nie oznacza
to jednak, ze postawy negatywne czy neutralne nie pojawialy sie w wyni-
kach, o czym pisze wyzej. Uzasadnieniem wszelkich rozbieznosci, odchy-
len i wyjatkéw w wynikach mogg by¢ rozmaite czynniki wplywajace na czy
zwigzane z postawami, jakie przejawiamy wobec robotow, ktdre to czynniki
zostang omowione w rozdziale 3.

Uzupelnieniem dla powyzszych moga by¢ wyniki dwoéch analiz przepro-
wadzonych na danych jezykowych. W pierwszej z nich (Javaheri i in., 2020)
badano opini¢ publiczng i medialng na temat robotéw oraz ewolucje tych opi-
nii w ostatnich latach. Przeprowadzono je za pomoca analizy tresci z Twittera
(w okresie jednego roku, 2018) oraz z Google News, Bing News i Kickstarter
(w okresie kilku lat: 2011-2018)*2. Wyniki wskazaly, ze zaréwno w mediach
spotecznosciowych, jak i artykulach prasowych widoczna jest przewaga pozy-
tywnych opinii o robotach, przy czym w tych pierwszych pozytywne opinie
stanowig wiekszos¢, a w artykulach prasowych przewazaja posty o charakte-
rze neutralnym i bardziej konserwatywnym. Przewage pozytywnych opinii
obserwuje sie szczeg6lnie na platformie Kickstarter, co moze wynikac z jej
przeznaczenia (stuzy promowaniu innowacji i nowych projektéw technolo-
gicznych). Ponadto, w mediach spotecznosciowych istnieje wieksza polary-
zacja opinii, szczegolnie w przypadku kontrowersyjnych tematdw, takich jak
seks-roboty. Zgodnie z rezultatami analiz najwigksze zainteresowanie budza
wlasnie seks-roboty. Ten rodzaj robotéw zyskal najwiecej negatywnych, ale
jednoczesnie wiele pozytywnych opinii. Oproécz seks-robotéw roboty spo-
teczne i ustugowe (np. asystujace) cieszyly sie duza popularnoscia zaréwno

W przypadku platform Google News i Bing News analizowano tres¢ tytutow i arty-
kutéw, a w przypadku Twittera i Kickstartera analizowano tres¢ postow i komentarzy.
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w mediach, jak i na platformach spolecznosciowych. Roboty te byly cze-
sto omawiane w pozytywnym kontekscie, co moze odzwierciedla¢ rosng-
ca akceptacje technologii, ktore sg przeznaczone do interakcji z ludzmi lub
do ulatwiania codziennych czynnosci. Natomiast roboty interaktywne i asy-
stujace, mimo swojej popularnosci, zajmuja wysokie miejsce pod wzgledem
negatywnych opinii. Wérdd nich pojawily si¢ obawy zwigzane z potencjalny-
mi zagrozeniami, ktore niosg za soba roboty. Jesli chodzi o roboty spoteczne,
byly to obawy dotyczace ich negatywnego wplywu na relacje miedzyludzkie.
W przypadku robotéw asystujacych negatywne opinie byly czesto zwigzane
z lekiem o utrate miejsc pracy, szczegdlnie w zawodach zwiazanych z opieka.

Nowsze badanie (Savela i in., 2024) przeprowadzone na danych jezyko-
wych z platformy Reddit ujawnilo, Ze w poréwnaniu z czterema innymi poje-
ciami (automatyzacja, bot, inteligentny agent, agent oprogramowania) pojecia
robota i sztucznej inteligencji byly rzadziej uzywane w pozytywnych komen-
tarzach, co sugeruje, ze roboty i sztuczna inteligencja s3 zwigzane z negatyw-
nymi koncepcjami i obawami. Okazalo si¢, ze komentarze dotyczace wyzej
wymienionych technologii byly rzadziej pozytywne, jesli uzywano w nich
stownictwa zwiazanego z domem w pordwnaniu ze sfownictwem zwigzanym
z pracg czy wypoczynkiem. Sugeruje to, ze technologie robotyczne postrze-
gane sg jako realistyczne zagrozenie, na przyklad dla prywatnej przestrzeni,
intymnej sfery zycia. Natomiast technologie wspierajace wypoczynek moga
by¢ kojarzone z komfortem i relaksem, postrzegane jako bardziej nieszko-
dliwe i dostarczajace rozrywki, a przez to wywolywac bardziej pozytywne
reakgcje. Tematy zwigzane z wladza miaty tendencje do wywolywania negatyw-
nych komentarzy, co moze §wiadczy¢ o obawach, ze technologie robotyczne
naruszg poczucie autonomii lub kontroli u ludzi. Z kolei stownictwo zwig-
zane z pieniedzmi wigzalo si¢ z pozytywnymi komentarzami, co moze wyni-
kac z dostrzeganych korzysci ekonomicznych wynikajacych z automatyzacji
i robotyzacji. Wreszcie, komentarze zwigzane z robotami, botami, sztuczng
inteligencja, automatyzacja, inteligentnymi agentami czy agentami oprogra-
mowania, zawierajace odniesienia do przeszlosci, byly rzadziej pozytywne,
podczas gdy komentarze odnoszace si¢ do przysztoéci byly czesciej pozytyw-
ne. Co wiecej, jak twierdzg Savela i in. (2024), nowsze koncepcje, takie jak
»sztuczna inteligencja’, nie wywolywaly wickszego negatywnego nastawie-
nia niz bardziej oswojone terminy, jak pojecie ,,robot” Moze to §wiadczy¢
o gotowosci uzytkownikéw do wyrazania pozytywnych oczekiwan dotycza-
cych nowych technologii robotycznych.
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Naneva i in. (2020) sprawdzili zwigzek pomiedzy rokiem publikacji bada-
nia mierzacego postawy wobec robotéw a réznymi rodzajami postaw. Nie
znalezli oni dowodu na to, Ze postawy wobec robotéw spotecznych zmieni-
ty si¢ na przestrzeni czasu, zwracajg jednak uwage na fakt, ze badania, ktore
analizowali, opublikowane zostaly w latach 2005-2019, a wiekszo$¢ z nich
wlatach 201412019, co moglo wplynaé na wynik. Badacze podaja w watpli-
wos¢, czy dyscyplina robotyki spotecznej istnieje wystarczajaco dlugo, aby
zaobserwowa¢ takie zmiany. Zmiana w postawach zostala jednak zidentyfi-
kowana przez Tima Gnambsa i Markusa Appla (2019), ktorzy przeanalizowali
dane z Eurobarometru (https://europa.eu/eurobarometer/, dostep: 12.12.2024)
z lat 2012, 2014 1 2017. Jak si¢ okazalo, pomimo Ze opinie publiczne doty-
czace robotoéw byly generalnie pozytywne, w ciagu pieciu lat wykazywaly
wyrazny negatywny trend. Uczestnicy badan stali si¢ ostrozniejsi w korzy-
staniu z robotéw. Tendencja ta byta szczegélnie silna w przypadku postaw
wobec robotéw wykorzystywanych w miejscach pracy. Byly one najbardziej
pozytywne, ale jednocze$nie to w stosunku do tych robotéw odnotowano
najwieksza negatywna zmiane postaw w latach 2012-2017. Mimo to roboty
te byly wciaz bardziej pozytywnie odbierane niz roboty wykonujace operacje
czy autonomiczne samochody. Autorzy analizy sugeruja, ze zmiana postaw
ludzi wobec robotéw moze wynikac z coraz czestszych doniesien medialnych
na temat systemow zrobotyzowanych oraz rosnacych obaw o automatyzacje
ijej wplyw na rynek pracy.

Kilka badan dostarcza nam bardziej aktualnych wynikéw dotyczacych
zmiany w postawach wobec robotéw na przestrzeni ostatnich lat w kontekscie
pandemii COVID-19. Savela i in. (2022) badali zmian¢ w postawach (prze-
jawianych przez finskich pracownikéw) wobec robotéw w miejscach pracy
na przestrzeni lat 2019-2021. Jak sie okazalo, uczestnicy badan byli bardziej
pozytywnie nastawieni do wprowadzenia robotdw w miejsca ich pracy pod-
czas pandemii COVID-19 niz przed nig. Pozytywng zmiane w postawach
zaobserwowali takze Moojan Ghafurian in. (2021), badajac postrzeganie
spotecznych robotéw towarzyszacych (social companion robots) w Kanadzie
zaobserwowali, ze zmiany spowodowane przez pandemi¢ znaczgco i pozy-
tywnie wplynely na postrzeganie robotéw spolecznych jako towarzyszy oraz
na che¢ zakupu robota spotecznego. Réwniez akceptacja robotow wykorzy-
stywanych w hotelach mierzona u hotelowych go$ci w Chinach zwigkszyla
sie w trakcie pandemii w poréwnaniu do akceptacji robotéw przed pande-
mig (Zhong i in., 2022). Goscie hotelowi postrzegali roboty jako bardziej
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uzyteczne, zmniejszylo sie natomiast znaczenie przypisywane fatwosci uzyt-
kowania robotéw i antropomorfizacji robotéw (nadawania robotom ludz-
kich cech). W trakcie pandemii badani byli sklonniejsi do korzystania z hoteli
wyposazonych w roboty (przejaw postaw behawioralnych) oraz rekomendo-
wania takich miejsc innym. Opisane wczesniej badanie na materiale jezy-
kowym, przeprowadzone przez Alireza Javaheriego i in. (2020), ukazato,
ze zardbwno publiczne, jak i medialne opinie na temat robotéw zmienily sie
na przestrzeni lat. Podczas gdy poczatkowo skupialy sie one na robotach prze-
mystowych i efektywnosci operacyjnej, z biegiem lat coraz wieksze znacze-
nie zyskaly roboty spoteczne, edukacyjne, ustugowe i wielofunkcyjne, ktére
sa bardziej zintegrowane z codziennym zyciem ludzi.

W rozdziale 3 oméwie wyniki badan dotyczacych najwazniejszych czyn-
nikéw zwigzanych z postawami wobec robotéw i réznicujacych te postawy.

2.4 PODSUMOWANIE

W niniejszym rozdziale opisane zostaly zaréwno metody badan stosowane
w dziedzinie badawczej interakcji cztowiek-robot, jak i wyniki badan prowa-
dzonych na tym polu z wykorzystaniem opisanych metod, a w szczegélnosci
dotyczace postaw przejawianych przez ludzi wobec robotéw.

Metodyka badania postaw ludzi wobec robotéw zostata opisana w pod-
rozdziale 2.1. Poszczegélne techniki pomiaru opatrzytam opisem i przykta-
dami konkretnych pozycji literatury przedmiotu, a takze wskazalam mocne
i stabe strony kazdej z wymienionych metod (podrozdziat 2.2). Wigkszo$¢
z nich czerpie inspiracje z innych nauk spotecznych, w szczegdlnosci z psy-
chologii, jako ze sam konstrukt postawy jest w tych naukach gleboko zakorze-
niony i czesto badany w kontekscie réznych aspektéw interakcji spotecznych.
Ponadto, wyréznitam metody badan typowe dla HRI oraz pewne szczegélnie
istotne aspekty badan prowadzonych w tym obszarze (takie jak lokalizacja
czy $rodowisko badan, czas trwania badan, liczba oséb i robotéw wchodzg-
cych w interakeje, forma prezentacji robota czy jego poziom autonomii).
Badania nad postawami wobec robotéw wykorzystuja szeroki zakres tech-
nik badawczych, do ktérych naleza: miary samoopisowe (a wéréd nich m.in.
kwestionariusze, ankiety, wywiady), miary behawioralne, metody psychofi-
zjologiczne, miary wykonania zadania, metody crowdsourcingowe, etnogra-
ficzne, IAT, pomiar czasu reakcji w zadaniach zwigzanych z efektem torowania
lub rywalizacja odpowiedzi czy zadania projekcyjne. Opisuj¢ rowniez metody
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analizy materialu naturalnojezykowego, ktdre dopiero zyskuja na popular-
nosci w dziedzinie badawczej interakeji cztowiek-robot, ale przez wzglad na
swoje zalety, warte sg uwagi.

Podrozdzial 2.3 zawiera wyniki przegladéw badan dotyczacych postaw
wobec robotéw (zaréwno szerszej gamy robotéw w ogdle, jak i robotéw spo-
tecznych) oraz dwéch badan przeprowadzonych na danych jezykowych
iw sposéb ogolny dotyczacych postrzegania robotdéw oraz zwigzanych z nimi
technologii. Wiekszos¢ tych prac raportuje przewage pozytywnych postaw
wobec robotéw — w wielu dziedzinach pracy, we wszystkich trzech kom-
ponentach postaw, na podstawie danych pochodzacych zaréwno z badan
laboratoryjnych, jak i z analiz materiatu naturalnojezykowego. Z drugiej
strony pojecia robot i sztuczna inteligencja sa czesciej uzywane w negatyw-
nym kontekécie. Wyniki wskazujg takze, ze roboty sg bardziej akceptowa-
ne w zastosowaniach praktycznych, zwigzanych z praca, wypoczynkiem czy
wykonywaniem niebezpiecznych zadan, niz jako towarzysze oferujacy wspar-
cie emocjonalne. W kontekscie przestrzeni domowej nie zawsze roboty koja-
rzone s3 z czyms pozytywnym; moga one, w opinii ludzi, stanowi¢ zagrozenie
dla intymnej sfery zycia cztowieka. Podobnie zaobserwowano postawy moga-
ce $wiadczy¢ o obawach, ze technologie robotyczne narusza poczucie autono-
mii lub kontroli u ludzi. Negatywne opinie dotyczace robotéw asystujacych
dotycza obaw zwigzanych z potencjalnymi zagrozeniami ze strony robotow,
negatywnym wplywem robotéw na relacje miedzyludzkie czy lekiem o utra-
te miejsc pracy. Z przegladow dowiadujemy sie takze, ze pozytywne postawy
wobec robotéw wystepuja czesciej w badaniach, w ktorych uczestnicy maja
kontakt z robotami. Uzasadnieniem dla wszelkich rozbieznosci, odchylen
i wyjatkéw w wynikach moga by¢ rozmaite czynniki zwigzane z postawami,
jakie przejawiamy wobec robotéw, ktorych temat podjelam w rozdziale 3.

Podrozdzial 2.3 domknetam wynikami badan sugerujacymi, ze postawy
wobec robotéw moga zmieniac si¢ w czasie. Cze$¢ z nich $wiadczy o nega-
tywnej zmianie, jednak wigkszo$¢ ilustruje zmiang pozytywna.



3 CZYNNIKI ZWIAZANE Z POSTAWAMI
WOBEC ROBOTOW

W podrozdziale 2.3 opisane zostaly wyniki przegladéw badan dotycza-
cych postaw wobec robotéw. W niniejszym rozdziale przyblize czynniki, ktére
maja zwigzek ze wspomnianymi postawami®. Sg one zidentyfikowane w roz-
nych badaniach, zestawione i pogrupowane przeze mnie w tym rozdziale.
W tej czgsci pracy nie aspiruje do otrzymania kompletnej listy, ale raczej do
listy zawierajacej czynniki zwigzane z postawami wobec robotow, najcze-
$ciej wystepujace w opisywanej przeze mnie literaturze przedmiotu. Moze
ona postuzy¢ do projektowania przysztych badan nad postawami. Przeglady
omowione w podrozdziale 2.3 odnosily si¢ do badan empirycznych, w tym
gléwnie kwestionariuszowych i eksperymentalnych. Niniejszy rozdzial zosta-
nie poszerzony o wyniki z badai na materiale naturalnojezykowym.

3.1 ZMIENNE DEMOGRAFICZNE, KULTUROWE
| SPOLECZNO-EKONOMICZNE

Grupami czynnikéw, o ktorych wiemy, ze majg zwigzek z postawami prze-
jawianymi wobec robotéw, sg zmienne demograficzne (takie jak ple¢, wiek,
narodowo$¢ czy miejsce zamieszkania), kulturowe oraz spoleczno-ekonomicz-
ne (wyksztalcenie, rodzaj wykonywanej pracy, status spoteczny czy dobro-
byt). W tej czesci rozdziatu przedstawie wyniki badan dotyczace zaleznosci
miedzy wymienionymi czynnikami a postawami wobec robotow.

# Ten fragment rozdzialu bazuje czesciowo na autorskim artykule (Wasielewska i Lup-
kowski, 2021), zawierajacym przeglad badan dotyczacych postaw ludzi wobec robotéw.
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3.1.1 Pte¢

Juz pierwsze badania z wykorzystaniem kwestionariusza NARS (Nomura
iin., 2006, 2006a), przeprowadzone na japoniskich studentach, wykazaly roz-
nice plciowe w postawach wobec robotéw, ktdre pdzniej potwierdzone zosta-
ty w badaniach tych oraz innych autoréw. Jak si¢ okazato, mezczyzni maja
mniej negatywne postawy wobec interakcji z robotami niz kobiety. Podobnie
Jean-Christophe Giger i in. (2017) w swoim badaniu online z wykorzysta-
niem portugalskiej adaptacji NARS wykazali, ze kobiety maja bardziej nega-
tywne postawy wobec interakeji z robotami. Analogiczne wyniki dotyczace
postaw wobec interakcji z robotami mierzonymi NARS raportuja w swoich
pracach Grzegorz Pochwatko i in. (2015), a takze Pawel Lupkowski i Filip
Janski-Maty (2020). W badaniu Umita Morsunbula (2019) kobiety miaty
bardziej negatywne niz mezczyzni postawy wobec robotéw, mierzone catko-
witym wynikiem w NARS. Natomiast w badaniu Yu Xia i Gerald LeTendre
(2021) z wykorzystaniem NARS nie zaobserwowano, by ple¢ réznicowata
postawy wobec robotéw (cho¢ widoczny byl trend, ze kobiety miaty bardziej
negatywne postawy od mezczyzn). Nuno Pigarra, Jean-Christophe Giger,
Grzegorz Pochwatko i Gabriela Mozaryn (2016b) odnotowali, Ze kobiety
majg mniejsza che¢ do pracy z robotami spolecznymi w najblizszej przyszio-
$ci, postrzegajg siebie jako mniej zdolne do pracy z nimi i uwazajg, ze praca
z robotami spolecznymi jest mniej akceptowalna spotecznie. Picarra, Giger,
Pochwatko i Gongalves (2016a) oraz Pigarra, Giger, Pochwatko i Mozaryn
(2016b) sugeruja, ze mozliwa przyczyna tej zaleznosci lezy w tym, iz mez-
czyzni i kobiety wigza roboty z innymi kontekstami uzycia (a w konsekwencji
wyobrazaja sobie rozne konteksty interakcji z nimi). I tak autorzy sugeruja,
ze mezczyzni wyobrazajg sobie raczej interakcje z robotami przemystowy-
mi w kontekscie pracy, a kobiety raczej interakcje z robotami w kontek-
stach domowych.

Co ciekawe, opisana roznica, zaobserwowana w badaniach na osobach
dorostych, wystepuje takze wéréd mtodszych badanych (w wieku 11-15
lat). Jak pokazuja wyniki badan (Lupkowski i Wasielewska, 2019; Wasie-
lewska, 2020), dziewczynki w tym wieku maja bardziej negatywne posta-
wy wobec interakcji z robotami niz chlopcy. Takie wyniki moga $wiadczy¢
o0 tym, ze postawy wobec robotéw oraz réznice piciowe w tych postawach
sa wzglednie stale i niezalezne od wieku. Celem badania Fangwu Tung (2011)
bylo zmierzenie postaw dzieci wobec humanoidalnych robotéw o réznym
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stopniu podobienstwa do cztowieka. Osoby badane mialy za zadanie ocene
12 robotdw zaprezentowanych im na kartkach. Do pomiaru postaw wykorzy-
stano Skale fizycznej atrakcyjnoéci i Skale spolecznej atrakcyjnosci*. Wyniki
sugeruja, ze chlopcy najbardziej pozytywnie (na obu skalach) ocenili robo-
ta o najnizszym poziomie podobienstwa do czlowieka. Autorzy sugeruja,
ze wyjasnieniem takiego wyniku moze by¢ fakt, iz chopcy sa lepiej zaznajo-
mieni z mechanicznymi narzedziami niz dziewczynki i z tego powodu moga
uwaza¢ bardziej mechaniczny wyglad robota za atrakcyjniejszy. Natomiast
dziewczynki wykazaly wigkszg preferencje do robotéw o wysokim stop-
niu podobienstwa do cztowieka (te roboty uwazaty za bardziej atrakcyjne
spotecznie i fizycznie) niz chlopcy. Proponowane przez autoréw badania
wyjasnienia tego wyniku wskazuja, ze kobiety maja wigkszg tolerancj¢ na
réznorodno$¢ cech twarzy u ludzi i robotéw i wigksza wrazliwo$¢ na nie-
werbalne wskazowki, takie jak ekspresja twarzy. Ponadto, roboty o najwyz-
szych stopniach podobienistwa do cztowieka wykorzystane w badaniu byty
robotami plci zenskiej. Preferencje dziewczynek do tego typu robotéw moga
wiec wynika¢ z tendencji do faworyzowania robotéw posiadajacych te sama
plec co osoby badane.

Wigkszo$¢ opisanych wyzej wynikéw dotyczy postaw wobec interak-
¢ji z robotami (mierzonych m.in. jedng z podskal skali NARS). W badaniu
Nomury i in. (2006¢) kobiety mialy mniej negatywne postawy wobec emocji
w interakcjach z robotami (mierzonych za pomocg innej podskali NARS) niz
mezczyzni, a w badaniu Bartnecka i in. (2007), w ktérym uczestniczyty oso-
by siedmiu réznych narodowosci, kobiety miaty bardziej pozytywne postawy
wobec spolecznego wplywu robotéw (bedacego kolejnym czynnikiem wyroz-
nionym w NARS) niz mezczyzni. Wyniki te sugeruja, ze nie we wszystkich
aspektach postawy kobiet wobec robotéw sa bardziej negatywne niz posta-
wy mezczyzn. Mozliwe wyjasnienia tych réznic moga stanowi¢ wyniki opi-
sane przez Santiago Forgas-Colla i in. (2022) oraz Elyakima Kisleva (2023),
omoéwione w dalszej czgsci rozdziatu.

Nomura i in. (2006) przeprowadzili badanie, w ktérym uczestnicy (Japon-
czycy) wchodzili w interakcje z robotem Rebovie. Po wejsciu do pokoju,

“ Skala fizycznej atrakcyjnosci (Physical Attraction Scale) oraz Skala spolecznej atrakeyj-
nosci (Social Attraction Scale) powstaly na drodze modyfikacji miary autorstwa McCroskey
i McCain (1974). Pierwsza z nich sklada sie z trzech pozycji, takich jak ,,I think this robot
is good looking”, druga sklada sie z pieciu pozycji, takich jak ,,I think this robot is friendly”
Odpowiedzi udziela si¢ na 7-stopniowej skali Likerta.
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w ktérym znajdowatl si¢ robot, mieli za zadanie z nim porozmawiaé oraz
dotkna¢ go po tym, jak zostali przez niego o to poproszeni. Badanych podzie-
lono na dwie grupy w zaleznosci od wynikow w skali NARS. Kobiety okazaly
sie mie¢ mniej negatywne postawy wobec emocji w interakcjach z robotami
niz mezczyzni. Po wejsciu do pokoju, w ktérym robot si¢ znajdowal, kobie-
ty stawaly tez blizej niego niz mezczyzni. Rdznice miedzy plciami dotyczyly
réwniez relacji pomiedzy negatywnymi postawami wobec robotéw a zacho-
waniami wobec robota w faktycznej interakeji. U mezczyzn korelacja miedzy
negatywnymi postawami a dystansem od robotéw byla pozytywna (im bar-
dziej negatywna postawa, tym dalej od robota stawal badany). Podobna zalez-
no$¢ zaobserwowano miedzy negatywnymi postawami a czasem, jaki mijal,
zanim badani odezwali sie do robota. U kobiet w obu przypadkach mamy do
czynienia z korelacjami negatywnymi.

Podobnie, w badaniu Nomury i in. (2008) uczestnicy (bedacy japonskimi
studentami) wchodzili w interakcje z robotem Rebovie, polegajacg na rozmo-
wie z nim oraz dotknigciu go po otrzymaniu od niego komunikatu zache-
cajacego do tego. Badanie ujawnilo nastepujace réznice plciowe: mezczyzni
z bardzo negatywnymi postawami wobec robotow i wysokim lekiem przed
robotami unikali rozmowy z robotem Rebovie; mezczyzni z wysokim lekiem
przed komunikacja z robotami, lekiem przed behawioralnymi cechami robo-
tow oraz z wysokimi negatywnymi postawami wobec emocjonalnej interak-
cji z robotami unikali dotykania robota; jednoczesnie, kobiety cechujace sie
wysokim lekiem przed zdolnoscig komunikacji u robotdw i niskimi negatyw-
nymi postawami wobec spolecznego wplywu robotéw unikaly przebywania
obok robotdw. Ponadto kobiety, ktore cechowaly bardzo negatywne postawy
wobec emocji w interakcjach z robotami, unikaty wyrazania wlasnych emo-
cji w interakcji z Rebovie.

W badaniu kwestionariuszowym autorstwa Prodromos D. Chatzoglou
iin. (2023) przeprowadzonym na osobach mieszkajacych w Grecji i maja-
cym na celu zbadanie postaw ludzi wobec robotdéw spotecznych, mezczyzni
przejawiali silniejsza che¢ uzycia robotéw niz kobiety.

James Katz i Daniel Halpern (2014) przeprowadzili badanie, w ktérym
studenci z uniwersytetu w Stanach Zjednoczonych ogladali zdjecia jednego
z trzech robotéw: Romeo, Aibo albo Android. Do pomiaru postaw autorzy
wykorzystali NARS potaczony z pytaniami zaczerpnietymi z badania autor-
stwa Kai O. Arras i Danieli Cerqui (2005). Na tak utworzong skale sktada-
ty sie trzy podskale: Robot-Liking (ujmujaca preferencje wobec robotéw),
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Robot-Phobia (ujmujaca negatywne postawy i emocje w interakcjach z robo-
tami) oraz Cyber-Dystopian (ujmujaca negatywne spoleczne konsekwencje
uzycia robotow). Zgodnie z wynikami kobiety wykazaly wyzszy stopien fobii
wobec robotéw i w mniejszym stopniu lubily roboty niz mezczyzni, nie roz-
nily sie jednak od mezczyzn w postawach dotyczacych negatywnych spotecz-
nych konsekwencji uzycia robotdw.

W badaniu online walidujagcym polska adaptacje NARS (Pochwatko i in.,
2015) badani ogladali film z jednym z trzech robotéw o réznym poziomie
podobienstwa do czlowieka: Care-o-bot, Asimo albo Actroid. Wyniki wyka-
zaly, ze wirdd oséb niezajmujacych sie zawodowo robotami mezczyZzni mieli
bardziej pozytywne postawy wobec interakcji z nimi niz kobiety.

Badanie Nomury i Tsuyoshi Nakazawy (2017) zostalo przeprowadzone
na 400 Japonczykach (200 kobiet). Nalezalo w nim oceni¢, ktére z podanych
zadan powinny by¢ wykonywane przez roboty domowe i jakie sg, zdaniem
badanych, potrzebne do tego umiejetnosci. Kobiety w wiekszym stopniu niz
mezczyzni oczekiwaly, ze roboty beda wykonywac fizyczne prace i posiadaé
podobna do ludzkiej zdolnos¢ myslenia (rozwiazywanie problemdw, strate-
gia, edukacja, kreatywno$¢, podejmowanie decyzji, rozumienie pomystow
innych, umiejetno$¢ czytania, wiedza spoteczna, eksplorowanie sposobéw
na pomaganie innym). Mlodsi mezczyzni mieli mniejsze oczekiwania wobec
koordynacji i funkcji przetwarzania danych (zarzadzanie i analiza zasoba-
mi materialnymi, powtarzajace si¢ zadania, aktywne zbieranie informacji do
rozwigzywania problemoéw, zrecznosé) u robotéw niz mtode kobiety i star-
si mezczyzni. Sugeruje to dodatkows zalezno$¢ pomiedzy postawami wobec
robotéw a wiekiem os6b badanych, ktdra zostanie szerzej omoéwiona w kolej-
nej czedci rozdziatu.

Opisany w podrozdziale 2.3 przeglad autorstwa Nanevy i in. (2020) wska-
zuje, ze ple¢ uczestnikéw badan byta zwigzana z poziomem zaufania do robo-
tow. W badaniach, w ktérych wystepowat wickszy odsetek uczestnikéw plci
zenskiej, obserwowano wigksze zaufanie do robotéw. Jednoczesnie pte¢
uczestnikow nie byla zwigzana z ich afektywnymi, poznawczymi ani ogol-
nymi postawami wobec robotdw, poziomem ich akceptacji ani z poziomem
leku przed nimi. Autorzy zwracajg uwage na fakt, ze z uwagi na stosunko-
wo malg liczbe badan w tym zakresie trudno byto wyciggna¢ jednoznaczne
wnioski dotyczace wplywu plci.

Réwniez w badaniu przeprowadzonym przez Olivera Korna i in. (2021)
na uczestnikach z Niemiec i krajow arabskich (Egiptu, Jordanii i Arabii
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Saudyjskiej), prezentujacych odmienne kultury i postawy wobec robotdéw,
postawy u kobiet roznily si¢ od postaw u mezczyzn, a jednoczesnie byly spdj-
ne dla wszystkich czterech krajow. Kobiety byly mniej przychylnie nastawio-
ne do bliskiego kontaktu z robotami (kontaktu poprzez dotyk) niz mezczyzni,
przypisywaty robotom mniejszg liczbe preferowanych rol spotecznych niz
mezczyzni, w szczegolnosci w mniejszym stopniu akceptowaly roboty w roli
towarzyszy dla samotnych ludzi oraz w roli emocjonalnego wsparcia jako
zastepstwa dla nieobecnego partnera.

Forgas-Coll i in. (2022) przeprowadzili badanie podczas targéw zorga-
nizowanych w Barcelonie (stad przewazajaca cze$¢ proby byla pochodzenia
hiszpanskiego). Zachecano ludzi do udziatu w grze z robotem TIAGo. Po
interakeji z robotem badani wypetniali kwestionariusze i odpowiadali na
dodatkowe pytania. Wykorzystano miedzy innymi adaptacje modelu UTAUT
do zmierzenia akceptacji robotéw spotecznych stuzacych rozrywce. Autorzy
odkryli kilka istotnych réznic we wspomnianej akceptacji w zaleznosci od
plci 0séb badanych. Po pierwsze, postrzegana uzytecznos¢ robota okazala sig
wazniejszym czynnikiem wyjasniajacym (precedent) intencji uzycia robota
wérdéd mezezyzn niz wérdd kobiet. Znajduje to potwierdzenie w innych bada-
niach przytaczanych przez autoréw, zgodnie z ktérymi mezczyzni s bardziej
skoncentrowani na konkretnych, funkcjonalnych aspektach robotéw spo-
tecznych, co sprawia, ze bardziej doceniajg zdolno$¢ robotéw do wykonywa-
nia praktycznych zadan i ich uzyteczno$¢, podczas gdy kobiety, ktore maja
tendencje do przetwarzania informacji w bardziej holistyczny sposéb, nie
widzg zadnej praktycznej uzytecznoéci robotéw w kontekscie doswiadcza-
nym w badaniu. Po drugie, fatwo$¢ uzycia robota jest istotnym czynnikiem
wyjasniajagcym intencje uzycia robota wyltacznie dla mezczyzn. Jest to wynik
zgodny z ustaleniami dotyczacymi postrzeganej uzyteczno$ci robotéw, opi-
sanymi wyzej. Zwracajac uwage na konkretne elementy robotéw, mezczyz-
ni szybciej ustalajg sposob ich dzialania oraz trudnosci zwigzane z obstuga,
kobiety za$ przetwarzaja relacje pomiedzy obiektami w szerszym kontekscie
oraz przypisuja wieksze znaczenie interakcjom (m.in. z robotami) niz zada-
niom i funkcjom (m.in. robotéw). Po trzecie, dla kobiet, w przeciwienstwie
do mezczyzn, postrzegana przyjemnos¢ z kontaktu z robotem jest jednym
z najwazniejszych czynnikéw napedzajacych akceptacje robotdéw spotecz-
nych. Ten wynik znajduje w literaturze zaréwno potwierdzenie, jak i pew-
ne wyniki z nim sprzeczne. Po czwarte, postrzegany wplyw spoleczny jest
mniej waznym czynnikiem wyjasniajagcym intencje uzywania robota wérod
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mezczyzn niz wérdd kobiet. Jest to zgodne z wynikami innych badan, suge-
rujacymi, ze kobiety w wigkszym stopniu niz mezczyzni kierujg si¢ emocja-
mi w kontekscie interpersonalnym, sg bardziej zaangazowane spotecznie
i w wiekszym stopniu biorg pod uwage opinie innych przy dokonywaniu
wlasnych osadow. Wreszcie, postrzegana tatwos¢ uzycia jest istotniejszym
czynnikiem wyjaéniajacym postrzegana uzyteczno$¢ robotow posrod kobiet
niz wéréd mezczyzn (oznacza to, ze jesli robot jest tatwy w uzyciu, kobiety
sg sklonniejsze uzna¢ go za uzytecznego niz mezczyzni). Jak sugeruja auto-
rzy, w nawigzaniu do literatury, to moze wynika¢ z tego, ze kobiety czesto
czuja si¢ mniej pewne swoich umiejetnosci i wiedzy dotyczacych nowych
technologii, co sprawia, ze tatwos¢ uzycia staje sie dla nich wazniejszym
czynnikiem przy ocenie uzyteczno$ci robota.

Elyakim Kislev (2023) wykorzystat druga wersje bazy danych Eurobaro-
metru, ktora zostata opublikowana w grudniu 2021 roku przez Komisje
Europejska. Dokladniej przeanalizowal odpowiedzi na pytania dotyczg-
ce charakteru postaw wobec robotéw oraz opinii na temat wykonywania
przez roboty okreslonych zadan. Okazalo sie, ze kobiety w mniejszym stop-
niu akceptuja roboty. Ogélna ocena robotdéw przez nie byta istotnie nizsza
niz w przypadku mezczyzn. Podobnie, kobiety w istotnie mniejszym stop-
niu akceptuja roboty spoleczne — mogace poméc im w starszym wieku lub
w czasie, gdy bylyby niedolezne — niz mezczyzni. Dodatkowo, cho¢ zaréwno
dla mezczyzn, jak i kobiet wyzsze wyksztalcenie wiaze si¢ z wieksza akcepta-
cja robotow, to u kobiet wyksztalcenie w mniejszym stopniu zmniejsza nega-
tywne postawy (nawet bardziej wyksztalcone pozostajg bardziej niechetne
w stosunku do robotéw). Kislev (2023) przeprowadzil tez badanie online na
Amerykanach, w ktérym zadano pytania o che¢ posiadania robota do czte-
rech réznych celéw/funkcji: pomocy fizycznej na staros¢, towarzystwa (com-
panionship), romantycznej relacji oraz kontaktu seksualnego z robotem. Ple¢
okazala sie predyktorem romantycznej i seksualnej relacji ludzi z robotami,
przy czym kobiety odnosity sie do takich relacji bardziej negatywnie. Kobie-
ty w mniejszym stopniu niz mezczyzni byly sktonne zaakceptowac roboty
jako partneréw romantycznych czy seksualnych. Natomiast postawy kobiet
i mezczyzn odnoszace sie do romantycznych relacji z robotami czy wykorzy-
stania robotéw do fizycznego wsparcia nie roznily sie znaczaco. To wskazuje
na fakt, ze postawy wobec robotéw sa zalezne od kontekstu i moze stanowi¢
wyjasnienie pewnych réznic czy sprzecznosci w wynikach pochodzacych
z innych badan, dotyczacych relacji pte¢-postawa wobec robota. Aby wyjasni¢
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potencjalne przyczyny i mechanizmy réznic w postawach wobec robotéw
zaleznych od plci badanych, Kislev (2023) przeprowadzit analize tematyczng
danych jakosciowych. Przyczyny oporu, sprzeciwu lub dyskomfortu zwigza-
nego z wykorzystaniem robotéw spotecznych do wymienionych wyzej celow
zostaly podzielone na cztery gtéwne tematy: normatywnos¢ spoteczna, zdro-
wie psychiczne, ideologia/moralnoé¢ i funkcjonalnos¢. Jak wskazujg badania,
kobiety moga bardziej negatywnie postrzegac relacje z robotami ze wzgledu
na potencjalne pietno spoleczne zwigzane z odstepstwem od norm spolecz-
nych. Moga wyraza¢ negatywne opinie bardziej zdecydowanie, aby zreduko-
wac ryzyko negatywnych konsekwencji spotecznych, takich jak wykluczenie,
wynikajacych na przykiad z bycia w zwigzku z robotem spotecznym. Powo-
dy do bardziej zdecydowanego odrzucania relacji z robotami przez kobiety
moga by¢ zwigzane z checig unikniecia emocjonalnej czy psychicznej szkody
w wyniku relacji z robotem. Badania wykazuja, ze kobiety sg bardziej przy-
jazne, opiekuncze i troskliwe niz mezczyzni, a wsparcie emocjonalne jest dla
nich istotniejsze niz dla mezczyzn. Jak wskazujg badania (por. m.in. Kislev,
2023), u kobiet obserwowany jest wyzszy poziom religijnosci, ktora z kolei
zwigzana jest z moralnoscia. Jest to zgodne z wynikami badania Tomasza
Oleksego i Anny Wnuk (2021, za: Kislev, 2023), ktére wykazato, ze zwlasz-
cza konserwatywne kobiety czujg si¢ zagrozone obecnoscig seks-robotéw
w spoteczenstwie.

Powody negatywnych postaw u kobiet moga by¢ zwigzane z funkcjonal-
noscia robotéw. Kobiety przywigzuja wigksza wage do emocjonalnych zdol-
nosci robotéw, ich umiejetnosci do budowania relacji podobnych do tych,
ktére budujg z ludZzmi. Mimo Ze me¢zczyzni odczuwali dyskomfort zwigzany
z osobliwoscia (uncanniness) robotow, postrzegali ten aspekt jako tylko jeden
z wymiarow oceny robotéw. Byli w stanie zaakceptowaé obecno$¢ niepoko-
jacych cech robotdw, jedli inne funkcje byty wypelniane w sposéb zadowa-
lajacy, na przyktad byli bardziej tolerancyjni wobec niepokojacego wygladu
i zachowania robotow, jesli spetniaty ich oczekiwania w zakresie funkcjonal-
nosci seksualne;j.

Jak wskazujg badania, opisane wyzej réznice w opiniach dotyczacych
robotéw u kobiet i mezczyzn moga by¢ zwiazane z podziatem na zoriento-
wanie na ludzi (people-oriented) i zorientowanie na rzeczy (thing-oriented).
To pierwsze wiaze si¢ z zawodami i dziataniami silnie zwigzanymi z kontak-
tami i my$leniem o ludziach (np. goscinno$¢, doradztwo i zarzadzanie ludz-
mi). W drugim podejsciu ludzie koncentruja si¢ na zawodach i dziataniach
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obejmujacych procesy i systemy inzynieryjne (np. programowanie kompu-
terowe, inzynieria i budownictwo). Badania wskazuja (Lippa, 1998, 2010;
Zheng i in., 2012; za Kislev, 2023), Ze mezczyzni sg bardziej zorientowa-
ni na rzeczy niz kobiety, podczas gdy kobiety sg bardziej zorientowane na
ludzi niz mezczyzni.

Podsumowujac, mozna stwierdzi¢, ze wigkszos$¢ opisanych w tej czesci
rozdzialu badan wskazuje na istnienie réznicy w postawach wobec robotow
w zalezno$ci od plci 0s6b badanych. Jednoczesnie wiekszos¢ badan sugeru-
je konkretny kierunek tej réznicy: mianowicie, mezczyzni czeéciej prezen-
tuja bardziej pozytywne postawy wobec robotéw niz kobiety. Wyjasnieniami
takiej zalezno$ci moga by¢:

1. rozny dla obu plci wyobrazany kontekst uzycia robota (Pigarra i in.,
2016b);
2. rézny dominujacy przedmiot zorientowania (ludzie/rzeczy), a co za tym

idzie, r6zny poziom zorientowania na technologie (Kislev, 2023);

3. rdzne podejsicie do technologii i sposob przetwarzania informacji (For-

gas-Coll i in., 2022);

4. rézne dla mezczyzn i kobiet role i oczekiwania spoleczne, warto$ci, cechy

charakteru i osobowosci (Korn i in., 2021; Kislev, 2023);

5. inna percepcja ryzyka zwiazanego z technologig, a w tym robotami (Kislev,

2023).

Te wyja$nienia moga stanowic takze czesciowe uzasadnienie dla pojedyn-
czych wynikow wskazujacych na postawy wobec robotdéw u kobiet — bardziej
pozytywne wobec emocji w interakcjach z robotami (Nomura i in., 2006a)
i wobec spolecznego wplywu robotéw (Bartneck i in., 2007a) - niz u mez-
czyzn. By¢ moze kobiety bardziej niz mezczyzni doceniaja potencjat robo-
tow do wspierania aspektéw spotecznych i emocjonalnych, co jest zgodne
z ich spolecznymi rolami i oczekiwaniami wobec technologii. W tych kontek-
stach roboty moga by¢ postrzegane przez kobiety jako narzedzia do wzmac-
niania relacji.

Podobnie jak wiele wczedniejszych badan, niniejsza analiza moze powie-
la¢ tradycyjne, heteronormatywne czy binarne stereotypy plciowe oraz nie
uwzglednia¢ réznicy pomiedzy plcia biologiczng a kulturowa (o ktérych pisza
w tym konteksécie m.in. Forgas-Coll i in., 2022). Istnieje potrzeba dalszych
badan, ktére beda krytyczniej podchodzi¢ do tych kategorii, uwzgledniajac
szerokie spektrum tozsamosci plciowych i umozliwiajac bardziej inkluzyw-
ne podejscie do badania postaw wobec robotow.
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3.1.2 Wiek

Wyniki wspomnianego juz przegladu literatury przeprowadzonego przez
Naneve i in. (2020) wykazaly, ze wiek badanych nie byl istotnie zwigzany
z ich afektywnymi, poznawczymi czy ogdlnymi postawami wobec robotéw
ani z ich akceptacja, lekiem przed nimi i zaufaniem do nich. Mozna jednak
znalez¢ interesujace wyniki badan prezentujacych rézne tendencje w posta-
wach wobec robotéw w zaleznosci od wieku oraz ich potencjalne wyjasnienia.

Zacznijmy od wynikéw badan, ktdre sugeruja, ze to mlodzi ludzie majg
bardziej zyczliwy stosunek do robotéw niz osoby starsze. Badanie Takanorie-
go Shibaty i in. (2004) zostalo przeprowadzone podczas wystawy zorganizo-
wanej w Brunei, w trakcie ktorej odwiedzajacy mieli okazje wej$¢ w kontakt
z robotem Paro i wypelni¢ kwestionariusz zawierajacy miedzy innymi pytania
o poziom bycia uroczym (cuteness) robota, che¢ réznego rodzaju interakcji
z robotem, jego wygladu, uzyteczno$ci czy posiadania. Okazalo sie, ze oso-
by ponizej 20. roku zycia maja silniejsze poczucie, ze robot przypomina real-
ne zwierze oraz odniosty pozytywne wrazenie poprzez kontakt z robotem
niz osoby w wieku 20 lat i starsze. Rowniez analizy danych z Eurobarometru
przeprowadzone przez Kisleva (2023) wskazuja, ze starsze osoby w mniej-
szym stopniu akceptujg roboty. W badaniu Kerstin Dautenhahn i in. (2005)
mlodsi uczestnicy sugerowali, ze chcieliby mie¢ w przysztosci w swoim domu
robota-towarzysza jako przyjaciela, co odrédznia ich od starszych uczestni-
kéw badania, ktérzy nie zadeklarowali takiej checi.

Zgodnie z wynikami analiz danych z Eurobarometru z 2014 roku przepro-
wadzonych przez Johna Hudsona i in. (2017) wraz z wiekiem ludzie sg coraz
bardziej wrogo nastawieni do opieki (spofecznej, zdrowotnej) sprawowanej
przez roboty. Co ciekawe, roznica w charakterze postaw pomiedzy starszymi
i mlodszymi osobami (cho¢ wcigz istnieje i ma ten sam kierunek) jest o wiele
mniejsza dla postaw wobec robotéw w edukacji niz postaw wobec robotéw
w opiece. Innymi stowy, osoby starsze sa bardziej negatywnie nastawione do
robotéw w opiece niz w edukacji. Jak sugeruja autorzy badania, wynik ten
moze by¢ ttumaczony faktem, ze mtodzi ludzie mogg zyska¢ najwiecej korzy-
$ci na zrobotyzowanej opiece nad osobami starszymi, podczas gdy osoby
starsze ponoszg wigkszo$¢ ryzyka i kosztow takiego rozwigzania. Wynik ten
sugeruje, ze rOwniez przeznaczenie czy domena dziatania robota odgrywa
role w postawach, jakie ludzie wobec niego przejawiaja. Czynnik ten zostanie
omowiony w podrozdziale 3.7. Dodatkowo ten spadek w kierunku bardziej
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negatywnych postaw u 0sob starszych jest niemalze niewidoczny dla oséb
z krajow francuskojezycznych czy czesciowo francuskojezycznych (Francji,
Belgii, Luksemburgu) oraz z Cypru. Narodowos¢ osdb badanych jest zatem
kolejnym czynnikiem odgrywajacym role w postawach wobec robotéw, ktory
omoéwie w podrozdziale 3.1.3.

Kolejne badania wskazuja na bardziej zlozone zalezno$ci pomiedzy wie-
kiem a postawami wobec robotéw. Badanie Nomury i in. (2005) przeprowa-
dzono podczas wystawy interaktywnych robotdw, ktéra odbyta sie w Muzeum
Nauki w Osace. Odwiedzajacy wystawe podczas ogladania eksponatéw mieli
okazje poznac i wejé¢ w interakcje z czterema obecnymi tam robotami pelnia-
cymi funkcje przewodnikéw czy nawigzujacymi kontakt z odwiedzajacymi
(Robovie-II oraz Robovie-Ms). Po zakonczeniu ogladania wystawy, przy wyj-
$ciu, wizytatorzy pytani byli o che¢ wypelnienia kwestionariusza dotyczacego
ich opinii o robotach. W badaniu mierzono zainteresowanie robotami, zycz-
liwo$¢ wobec nich, oceng ich skutecznosci, lek przed interakcjg z nimi oraz
wplyw spoteczny robotéw. Jak si¢ okazalo, 20-latkowie czuli si¢ mniej przy-
jaznie nastawieni do robotéw podczas interakeji z nimi niz osoby w przedzia-
le wieku od okoto 30 do okoto 60. 20-latkowie bardziej negatywnie ocenili tez
skutecznos¢ robotéw podczas pelnienia przez nich funkgji przewodnikéw niz
osoby w wieku okoto 10 lat czy w wieku okoto 60 lat. 10-latkowie pozytywniej
oceniali bycie oprowadzanym przez robota niz 30-40-latkowie, a takze czu-
li mniejszy lek przed spolecznym wplywem robotéw niz 20-, 60- i 70-latko-
wie. 40-latkowie odczuwali mniejszy lek przed spotecznym wplywem robotéw
niz osoby w wieku 20-30 lat. Te wyniki sugeruja, ze osoby badane w mto-
dym wieku niekoniecznie lubig roboty w wiekszym stopniu niz osoby starsze.

Niejednoznaczne wyniki otrzymano w badaniu Nomury i in. (2009).
Uczestnicy wykazujacy zainteresowanie robotem Robovie, wystawionym
w galerii handlowej, proszeni byli o odpowiedzenie na cztery otwarte pyta-
nia. Dotyczyly one: Zrédet informacji, jakie wptynety na wizerunek robo-
tow u badanych, roli i funkcji, jakie zdaniem badanych pelni¢ beda roboty
w ciagu najblizszych dziesieciu lat, oraz typow robotdw, jakie zdaniem bada-
nych powinny i nie powinny istnie¢. Badani zostali podzieleni na trzy gru-
py ze wzgledu na wiek. Z zebranych odpowiedzi mozna wysuna¢ nastepujace
wnioski. Badani z grupy ponizej 25. roku Zycia nie sg zdominowani wply-
wem informacji z konkretnego zZrédta. Ich wyobrazenia robotéw sg niejedno-
znaczne, jedli chodzi o zalozenia, preferencje i nieche¢ w stosunku do robotéw
majacych sie pojawi¢ w najblizszej przysztosci. Na ocene grupy dorostych
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(26-50 lat) wptyw majg wirtualne zZrédta informacji (czasopisma, animacje, fil-
my, ksiazki). Ci badani zaktadaja, ze roboty ,komunikacyjne” (communication
robots), tj. takie, ktorych gtéwng funkcja jest komunikacja z ludzmi, pojawia
sie w niedalekiej przyszlosci, ale oczekuja, ze obejma one raczej funkcje inne
niz komunikacyjne (np. obowiazki domowe, niebezpieczne zadania). Ponad-
to badani z tego przedzialu wiekowego do$wiadczaja silnego leku zwigzanego
z relacjami spolecznymi z robotami. U grupy najstarszych badanych (powyzej
51. roku zycia) widoczny jest wplyw medidéw informacyjnych lub do$wiad-
czen z udzialem prawdziwych robotéw. Osoby te zakladaja, ze w niedalekiej
przysztosci pojawig si¢ zaréwno roboty komunikacyjne, jak i niekomunika-
cyjne. Oczekujg natomiast, ze beda one wykonywac raczej te pierwsze zadania
(takie jak stuzba w miejscach publicznych, opieka domowa, opieka spotecz-
na), a takze sg zaniepokojeni fizycznymi i ekologicznymi szkodami, jakie moga
spowodowa(. Jak zauwazajg sami autorzy, wyniki te nalezy traktowac z ostroz-
noscia ze wzgledu na sposdb doboru proby oraz rozktad pici i wieku badanych.

W badaniu przeprowadzonym w obszarze miejskim na zachodzie Stanéw
Zjednoczonych (Backonja i in., 2018), wykorzystano miedzy innymi ska-
le NARS oraz zmierzono spoteczny wplyw robotéw i komfort w sytuacjach
angazujacych roboty. Jedno z 11 pytan dotyczacych komfortu w towarzystwie
robota istotnie réznicowalto badanych ze wzgledu na wiek. Mlodzi badani
(18-44 lat) czuli si¢ bardziej komfortowo niz starsi (powyzej 65. roku zycia)
z mozliwo$cia, zeby roboty asystowaty im w pracy. Cho¢ wiek nie réznicowat
ogolnego wyniku negatywnych postaw wobec interakeji z robotami, mierzo-
nego NARS, réznica pojawila si¢ w postawach wobec spolecznego wplywu
robotéw i wobec emocji w interakcjach z nimi. Okazalo sie, ze mtodzi doro-
§li mieli bardziej negatywne postawy niz dorosli w §rednim wieku i starsi
dorosli oraz ze mlodzi doro$li mieli bardziej negatywne postawy niz dorosli
w $rednim wieku. Autorzy wskazuja jednak, ze réznice sa niewielkie, badani
byli raczej pozytywnie badz neutralnie nastawieni do robotéw, a takze wska-
zywali na ich uzyteczno$¢ i nie uwazali ich za niebezpieczne.

W badaniu JaYoung Sunga i in. (2009) uczestnicy rekrutowani z kampu-
su lub sgsiedztwa National Taiwan University brali udzial w badaniu w sche-
macie pretest—posttest. W pretescie wypelniali NARS, TAM oraz Subjective
Technology Adaptivity Inventory (STAI)*, nastepnie wchodzili w interakcje

* Subjective Technology Adaptivity Inventory (STAI) to inwentarz oszacowania
adaptacyjnosci technologii zaprojektowany specjalnie dla 0sdb starszych, skladajacy sie
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z robotem Zenbo, po ktdrej ponownie wypelniali NARS, TAM oraz STAI,
odpowiadali na pytania dotyczace ciekawosci jako stanu (state curiosity)
i ciekawodci jako cechy (trait curiosity) po interakcji z robotem, a na koniec
wykonali IAT majacy zmierzy¢ ich niejawne postawy wobec robotéw. Wyni-
ki wykazaly, ze zaréwno u mlodszych (w wieku 20-24 lat), jak i starszych
(w wieku 59-86 lat) badanych po interakcji z robotem Zenbo zaobserwo-
wano bardziej pozytywne jawne postawy wobec robotéw. Cho¢ nie zaobser-
wowano roznic ze wzgledu na wiek uczestnikdw w postawach mierzonych
za pomocg NARS ani STAI, te mierzone za pomocg TAM juz takie réznice
ujawnily. Osoby starsze postrzegaly robota jako tatwiejszego w uzyciu niz
osoby mlodsze, zar6wno przed, jak i po interakcji z Zenbo. Jednym z moz-
liwych wyjasnien proponowanych przez autoréw jest to, ze mtodsi dorosli
maja wieksze doswiadczenie z nowymi technologiami, przez co ich stan-
dard postrzeganej tatwosci uzytkowania moze by¢ wyzszy niz w przypad-
ku oséb starszych, a w przypadku niespelnienia tego standardu latwiej jest
wprawi¢ ich w niezadowolenie. Osoby starsze moga by¢ mniej zaznajomio-
ne z technologiami i nawet proste funkcje komunikacyjne robota moga by¢
dla nich zadowalajace. Natomiast poziom ciekawosci jako stanu u 0séb star-
szych byt zdecydowanie nizszy niz u os6b mtodszych. Rdznica w ciekawosci
miedzy starszymi a mlodszymi dorostymi byta moderowana przez poziom
osobistego powigzania z robotem (postrzeganie robota jako podobnego do
nich samych). Wsréd oséb, ktore zglaszaly wyzszy poziom osobistego powia-
zania z robotem, nie bylo réznic wiekowych w ciekawosci, jednakze, wérod
0s6b z nizszym poziomem osobistego powigzania z robotem, starsi doro-
$li wykazywali znacznie nizszg ciekawos¢ niz mlodsi dorosli. Wyniki, jakie
uzyskano za pomoca IAT, informuja o tym, ze starsi badani mieli bardziej
negatywne niejawne postawy wobec robotéw (w wigkszym stopniu taczyli je
z negatywnymi emocjami) niz mlodsi. Jest to w zgodzie z wynikami Karla
F. MacDormana i in. (2009), uzyskanymi w IAT, méwigcymi o tym, Ze star-
si doros$li w wiekszym stopniu niz mlodsi kojarza roboty z bronig. Wyniki
Chien i in. (2019) wskazujg na rozbieznosci w jawnych i niejawnych posta-
wach wobec robotéw. Podczas gdy postawy jawne sugerowaly, ze doroli nie

z 12 pozydcji i trzech podskal ocenianych na 5-stopniowej skali Likerta (Kamin i Lang,
2013; za: Chien i in., 2019). Wyzsze wyniki w STAI oznaczaja wiekszy stopien adaptacy-
jnosci technologii. Przykladowe pozycje to: ,,Using modern technology helps me to make
important decisions”; ,,I invest as much effort as I can until a device works as intended”;
»1 feel optimistic about technological innovations”
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przejawiaja bardziej negatywnych postaw wobec robotéw niz miodsi bada-
ni, wyniki pomiaru niejawnego sugeruja, ze starsze osoby facza roboty z bar-
dziej negatywnymi postawami niz mlodsi. Rozbiezno$¢ moze wynikac z tego,
ze postawy ukryte i jawne sg ksztaltowane przez odmienne procesy, przebie-
gajace w réznym tempie. Cho¢ w opisanym badaniu wykazano, ze do$wiad-
czenie interakgji z robotem zmienia jawne postawy wobec robotéw, to zmiana
postaw niejawnych moze wymagac wiecej czasu.

Oproécz wspomnianych wezesniej roznic w ekspozycji na roboty w zalez-
nosci od wieku badanych opisane rozbieznosci w wynikach moze ttumaczy¢
fakt, ze istotng role w réznicowaniu postaw wobec robotéw w zaleznosci od
wieku respondentéw odgrywa ich narodowos¢ i kultura. Do interesujacego
wniosku doszli réwniez Timo Gnambs i Markus Appel (2019) w rezultacie
analizy wynikéw badan Eurobarometru z lat 2012, 2014, 2017. Cho¢ w pracy
tej nie stwierdzono wyraznych réznic wiekowych w ocenie robotéw, zidenty-
fikowany zostal inny czynnik mogacy stanowi¢ wyjasnienie dla opisywanych
tu oraz wczesniej w tym rozdziale wynikéw — odsetek starszych mieszkan-
cow w danym spoleczenstwie. Spoteczenstwa z wiekszym odsetkiem takich
mieszkancow wyrazaly bardziej pozytywne opinie na temat robotéw. Moze
to by¢ wyjasnione faktem, ze takie spoleczenstwa zdaja sobie sprawe z malej
liczby wykwalifikowanego personelu — mlodych ludzi dostepnych do wyko-
nywania niezbednych obowiazkéw w spoleczenstwie, takich jak opieka nad
osobami starszymi. Te braki moga zosta¢ wypelnione wlasnie przez roboty
przejmujace rutynowe zadania, jak na przyklad dostarczanie positkow lub
lekéw w szpitalach, pomaganie w terapii rehabilitacyjnej lub higienie osobi-
stej czy w zakupach towaréw codziennego uzytku. Co z resztg juz si¢ dzieje
(por. np. Broadbent i in., 2009; Hodgkin i in., 2017).

Jak zaprezentowatam wyzej, trudno o prosta zaleznos¢ wieku i postaw
wobec robotéw. Badania wskazuja, ze pewnymi wyjasnieniami réznic w wyni-
kach dla réznych grup wiekowych moga by¢ rézne wezeéniejsze doswiadczenia
technologiczne, rézne oczekiwania zwigzane z robotami i rézna percepcja robo-
tow (w tym poziom osobistego powigzania z nimi) oraz zwigzany z nig poziom
ciekawosci, rola czy przeznaczenie robota, narodowos¢ i kultura oséb bada-
nych, a takze sytuacja demograficzna zwigzana ze starzeniem si¢ spoleczenstwa.

3.1.3 Narodowos¢ i kultura

Z przegladu badan przeprowadzonego przez Naneve i in. (2020) dowia-
dujemy si¢ o kilku réznicach w postawach wobec robotéw w zaleznosci
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od narodowosci 0s6b nadanych. Postawy afektywne osob bioracych udziat
w badaniach przeprowadzonych we Wtoszech sg bardziej pozytywne niz
postawy uczestnikow z badan przeprowadzonych w Niemczech, Japonii i Sta-
nach Zjednoczonych. Uczestnicy badan przeprowadzonych we Francji zgta-
szali bardziej pozytywne postawy poznawcze na temat robotéw spotecznych
niz uczestnicy badan przeprowadzonych w Japonii. Ogélne postawy wobec
robotow spotecznych posréd badanych w Nowej Zelandii byly bardziej pozy-
tywne niz u badanych ze Stanéw Zjednoczonych. Autorzy przegladu dyspo-
nowali danymi z Niemiec, Wloch, Japonii i Holandii dotyczacymi leku wobec
robotéw spotecznych i posrod wymienionych nie stwierdzili réznic. Podob-
nie nie znalezli réznic w poziomie zaufania pomiedzy uczestnikami badan
w Australii, Wloszech i Stanach Zjednoczonych.

Ponizej omoéwie wyniki i potencjalne wyjasnienia kilku z badan, ktére
weszly w sklad przegladu oraz dodatkowych badan, ktérych ten przeglad
nie obejmowal.

Bartneck i in. (2005, 2007a) przeprowadzili miedzykulturowe badania
dotyczace postaw ludzi wobec robotéw z wykorzystaniem kwestionariusza
NARS. W badaniu (2005) wzig¢li udziat Holendrzy, Chinczycy (mieszkajacy
w Holandii), Niemcy, Meksykanie, Amerykanie i Japoniczycy. Jak sie okazato,
Japonczycy mieli bardziej negatywne postawy wobec interakcji z robotami niz
Amerykanie. Meksykanie mieli bardziej negatywne postawy wobec interak-
cji z robotami niz Niemcy. Nie zaobserwowano réznic w postawach wobec
interakcji z robotami u Niemcow, Holendréw, Chinczykdéw i Japonczykow.
Co wiecej, Niemcy, Meksykanie i Japoficzycy mieli bardziej negatywne posta-
wy wobec spotecznego wptywu robotéw niz Chinczycy, Holendrzy i Ame-
rykanie. Niemcy i Meksykanie natomiast mieli bardziej negatywne postawy
wobec emocji w interakcjach z robotami niz Japonczycy, a sami Japonczycy
mieli bardziej negatywne postawy wobec emocji w interakcjach z robotami
niz Amerykanie. Jak zauwazaja autorzy, takie wyniki sa sprzeczne z powszech-
ng opinig sugerujacy, ze Japonczycy uwielbiaja roboty bardziej niz inne naro-
dowosci. Okazuje sie, iz s3 oni zaniepokojeni wplywem, jaki roboty moga
mie¢ na spoleczenstwo. Proponowanym przez autoréw wyjasnieniem takie-
go stanu rzeczy jest fakt, ze ta narodowo$¢ bardziej niz inne wystawiona jest
na kontakt z nimi, a co za tym idzie, bardziej $wiadoma mozliwosci i ograni-
czen tej technologii. Taka hipoteza wyjasniajaca zdaje si¢ jednak niezgodna
z wigkszoscig wynikow dotyczacych zwigzku pomiedzy wielokrotnymi czy
czestymi interakcjami z robotami a postawami wobec nich przejawianymi
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(czestsze, wielokrotne interakcje i doswiadczenia z robotami wigzg si¢ raczej
z bardziej pozytywnymi postawami wobec tych obiektow). Temat ten zostanie
przeze mnie dalej podjety w podrozdziale 3.4. Najbardziej pozytywne posta-
wy wobec robotdw przejawiajg natomiast Amerykanie, co zdaniem bada-
czy moze by¢ thumaczone ich obyciem z technologia i jednoczesna tatwoscia
nawigzywania nowych kontaktow.

W badaniu Bartnecka i in. (2007a) wzieli udzial przedstawiciele nastepu-
jacych narodowosci: chinskiej, niemieckiej, japonskiej, meksykanskiej, holen-
derskiej, brytyjskiej i amerykanskiej. Zostali oni dodatkowo podzieleni na
tych, ktorzy doswiadczyli wezesniejszej interakcji z robotem Aibo, oraz tych,
ktorzy takiej interakcji nie doswiadczyli. Rowniez w tym badaniu Ameryka-
nie przejawiali najbardziej pozytywne postawy wobec robotéw, Meksykanie
przejawiali najbardziej negatywne postawy (cho¢ ten wynik nalezy traktowa¢
z ostrozno$cig ze wzgledu na matlg prébe), a Japoniczycy ujawnili zaniepoko-
jenie wplywem, jakie roboty moga mie¢ na spoleczenstwo oraz emocjonal-
nymi aspektami interakeji z robotami.

Nomura i in. (2015) przeprowadzili badanie walidujace Frankenstein
Syndrome Questionnaire (FSQ) w ramach badan miedzykulturowych online
w Wielkiej Brytanii i Japonii. Badani wypelniali miedzy innymi wspomniany
kwestionariusz FSQ oraz NARS. Rezultaty badania wskazuja, ze uczestnicy
z Wielkiej Brytanii przejawiali bardziej negatywne postawy wobec robotow
humanoidalnych niz Japonczycy. Jednoczesnie, Brytyjczycy w wieku 20-29 lat
mieli bardziej pozytywne oczekiwania wzgledem humanoidalnych robotéw niz
Brytyjczycy w wieku 50-59 lat czy Japoniczycy w wieku 20-29 lat. Wynik ten
sugeruje, ze nie tylko narodowo$¢ badanych wiaze sie z przejawianymi przez
nich postawami, ale takze omawiany wcze$niej wiek uczestnikéw badania.

Badania Timo Gnambsa i Markusa Appela (2019) na danych z Euro-
barometru (2012-2017) wykazaly, ze Europejczycy mieli srednio bardziej
pozytywne niz negatywne postawy wobec robotow. Jesli chodzi o réznice
pomiedzy mieszkaficami poszczegdlnych krajow, okazalo si¢, ze Dunczycy
i Szwedzi ocenili roboty bardziej pozytywnie, podczas gdy Grecy i Francu-
zi mieli bardziej negatywne postawy wobec robotow. Jak zauwazyli autorzy
badania, obywatele krajéw poinocnych zgtaszali srednio bardziej pozytywne
opinie na temat robotéw. Czynnikiem wyjasniajacym to zjawisko jest wska-
zany wczesniej rozktad wieku mieszkancéw danego kraju (spofeczenstwa
z wiekszym odsetkiem starszych mieszkaicéw wyrazaty bardziej pozytywne
poglady na temat robotow).
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Korn iin. (2021) mierzyli postawy wobec robotéw spotecznych w dwoch
odmiennych kulturach: niemieckiej i arabskiej (doktadniej Egiptu, Jordanii
i Arabii Saudyjskiej). Jak zauwazajg autorzy, Niemcy reprezentuja kulture
indywidualistyczna, zorientowang na zadania, podczas gdy kultura arabska
jest uwazana za kolektywistyczng i zorientowana na relacje. Ludzie w nich
uksztaltowani roznig si¢ wykorzystaniem robotow i ekspozycja na nie. Niem-
cy reprezentujg najwiekszy rynek robotéw w Europie (dane z 2022 roku;
International Federation of Robotics, 2023) natomiast w wiekszosci krajow
arabskich roboty s3 wykorzystywane w przemysle tylko w niewielkim stop-
niu (Korniin., 2021, s. 4). Badanie to uwzglednia zar6wno analizy miedzy-,
jak i wewnatrzkulturowe. Respondenci odpowiadali na pytania dotyczace
ogdlnych postaw wobec robotéw, preferowanych rdl spolecznych, jakie moga
one odgrywa¢, preferowanych zdolnosci i wygladu robotéw oraz sposobu
interakcji z nimi i aktywno$ci przez nie wykonywanych. Uczestnicy zostali
takze poproszeni o prognozowanie rozpowszechniania robotéw w pieciu roz-
nych kontekstach. Jak si¢ okazalo, Niemcy preferowali roboty funkcjonalne,
przypominajace maszyny, bez mimiki twarzy, ktére komunikowaly sie wer-
balnie i mialy $wiadomo$¢ emocjonalng. Uczestnicy o arabskim pochodzeniu
wykazywali wieksza preferencje dla robotow, ktére angazuja sie spoltecznie,
o wygladzie podobnym do ludzkiego. Arabowie byli bardziej skfonni zaak-
ceptowaé wysoce wyspecjalizowane role dla robotéw (np. chirurdzy, pilo-
ci), wykazywali wiekszg preferencje dla automatyzacji i wyzsza akceptacje
robotéw w wielu réznych przestrzeniach czy kontekstach (w szczegdlnosci
w opiece zdrowotnej), podczas gdy uczestnicy o niemieckim pochodzeniu byli
niechetni do ich uzywania w codziennych i intymnych kontekstach. Uwaza-
li fabryki za najbardziej odpowiednie dla robotéw miejsce dziatania. Jedno-
cze$nie Niemcy wykazali najnizszy stopien akceptacji jakiejkolwiek interakcji
z robotami. Jak zauwazajg autorzy badania, te réznice co do interakeji i rol
spotecznych przeznaczonych dla robotdw, obserwowane pomiedzy uczestni-
kami pochodzenia niemieckiego i arabskiego, wynika¢ moga ze wspomnia-
nej wezesniej specyfiki obu tych kultur. Wypowiedzi uczestnikéw badania
pochodzacych z Egiptu roznily sie od wypowiedzi badanych z innych krajow
arabskich i wykazywaly znaczne podobienstwa do preferencji niemieckich
uczestnikow badania. Przejawiali oni miedzy innymi znacznie pozytywniej-
sze postawy wobec robotdéw wyrazajacych si¢ za pomocg mowy i rozumiejg-
cych mowe. Obie grupy byly tez mniej chetne zaakceptowac twarze robotow
przypominajace cztowieka, w poréwnaniu do badanych z Jordanii i Arabii
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Saudyjskiej. Niemcy i Egipcjanie, w poréwnaniu z uczestnikami z Jordanii
i Arabii Saudyjskiej, przewidywali, Ze powszechne wykorzystanie tych techno-
logii nastapi znacznie wczeéniej. Te podobienstwa, jak sugerujg autorzy bada-
nia, moga wynikac z diuzszego i szerszego dostepu do Internetu u obywateli
Egiptu w poréwnaniu do innych krajow arabskich. Potwierdzajg to badania
Carradore (2022), ktére zostang omdwione nizej. Wskazuja one, ze osoby, kto-
re czesto uzywaja Internetu, czujg sie pewniej w kontekscie robotéw i sg skton-
niejsze do wyrazania zdecydowanych opinii na temat robotdéw spotecznych niz
osoby, ktére nie maja dostepu do Internetu. Wiekszos¢ opisanych tu wynikow
badania Korn i in. (2021) mozna dodatkowo wyjasni¢ réznymi poziomami
ekspozycji na roboty (zaréwno realnej, jak i medialnej) w $wiecie arabskim
i Niemczech, a takze specyficznymi gospodarkami pracy w tych dwoch kul-
turach. Role ekspozycji na roboty w postawach, jakie wobec nich przyjmuje-
my, omowie szerzej w podrozdziatach 3.4 1 3.5.

Yu Xia i Gerald LeTendre (2021) przeprowadzili badanie wérdéd amery-
kanskich studentéw studidow licencjackich bedacych w trakcie kursu przygo-
towujacego przysztych nauczycieli. Badani mieli okazje obserwowac robota
Pepper i wej$¢ z nim w interakcje. Nastepnie zostal im przestany link do
ankiety online, w ktorej wypelniali miedzy innymi kwestionariusz NARS.
Studenci ze Stanéw Zjednoczonych mieli znacznie bardziej negatywne posta-
wy wobec robotéw, bardziej negatywne postawy wobec interakeji z robotami
oraz bardziej negatywne postawy wobec emocjonalnych interakcji z robo-
tami (podskale NARS) niz studenci pochodzacy z innych krajéw. Wynik
ten kontrastuje z wcze$niej oméwionymi wynikami badan Bartnecka i in.
(2005, 2007a), w ktérym Amerykanie mieli najmniej negatywne postawy
wobec robotéw sposrdd wszystkich nacji. Xia i LeTendre (2021) nie poda-
li doktadnych narodowo$ci 0s6b z miedzynarodowym pochodzeniem,
by¢ moze sg to wiec kraje rézne od tych, z ktérymi poréwnano Ameryka-
néw w badaniach (Bartneck i in., 2005, 2007a). Za ta réznicag w wynikach
mogga stac takze opisywane wczesniej w tym rozdziale roznice wiekowe oraz
czynniki, ktore zostang opisane ponizej, takie jak wyksztalcenie czy miej-
sce zamieszkania osob badanych. Ponadto, jak w wielu poprzednich bada-
niach, réwniez Xia i LeTendre (2021) dowiedli réznic w postawach zaleznych
od wczesniejszego do$wiadczenia z robotami (osoby z wigkszym do$wiad-
czeniem mialy bardziej pozytywne postawy). Ta zalezno$¢ moze stanowié
dodatkowe wyjasnienie roznic w wynikach réznych badan dla tych samych
narodowosci os6b badanych.
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Analizy danych z Eurobarometru z 2014 roku (Hudson i in., 2017) wyka-
zaly, ze najbardziej nieprzyjaznie do robotéw nastawieni sa mieszkancy Cypru,
Grecji, Portugalii i Stowenii. Najbardziej przychylni wobec robotéw sg nato-
miast mieszkancy krajéow Europy Srodkowej i Wschodniej: Polski, Litwy,
Czech oraz Austrii. Dodatkowo, jak wspomnialam wcze$niej, réznica w posta-
wach wobec robotdéw w zaleznosci od wieku jest niemalze niewidoczna dla
0s6b z krajow francuskojezycznych czy czesciowo francuskojezycznych (Fran-
cji, Belgii, Luksemburga) oraz dla Cypru. Jednym z wyjasnien wolniejszego
tempa spadku postaw wraz z wiekiem dla 0séb z tych krajow, proponowanym
przez autoréw i cze$ciowo widocznym w wynikach, jest istnienie luki w wie-
dzy dotyczacej robotéw u ludzi starszych, ktéra wywoluje bardziej negatyw-
ne postawy wobec robotow.

Opisane w tej cze$ci wyniki uwidaczniajg réznice w postawach wobec
robotéw zalezne od narodowosci i kultury oséb badanych. Sta¢ za nimi moga
nastepujace przyczyny: wczesniejsze doswiadczenia z robotami (ekspozycja
na roboty) i wiedza ich dotyczaca, dostep do Internetu, rozktad wieku miesz-
kancow danego kraju czy specyfika kultury (np. indywidualistyczna kultura
Niemiec i kolektywistyczna kultura krajow arabskich). Dodatkowo, moz-
na podejrzewa¢, ze ogolny rozwdj technologiczny kraju takze odgrywa role
w postawach wobec robotéw przejawianych wobec mieszkancéw tego regio-
nu, cho¢ wyniki w tej kwestii nie s3 jednoznaczne.

3.1.4 Miejsce zamieszkania

Badania przeprowadzone przez Marco Carradore (2022) na danych
z Eurobarometru z roku 2017 dotyczyly osdb nalezacych do 28 panstw czlon-
kowskich Unii Europejskiej. Akceptacja robotéw spolecznych byla mierzona
poprzez pytanie badanych o stopien odczuwanego komfortu w kwestii posia-
dania robota $wiadczacego badanemu ustugi i zapewniajacemu towarzystwo,
gdy ten bedzie starszy badz wymagajacy opieki. Analiza danych wykazala,
ze osoby zyjace w miastach maja bardziej pozytywne nastawienie do robotéw
niz mieszkajacy na obszarach wiejskich. W zgodzie z tym sa wyniki Sakariego
Taipalego i in. (2015, za: Carradore, 2022, s. 847), ktorzy wykorzystali dane
z Eurobarometru, odnoszace si¢ do roku 2012, aby przeanalizowaé postawy
wobec uzycia robotéw w kilku aspektach sektora domowego, w tym (i) opie-
ce nad dzie¢mi, osobami starszymi i chorymi oraz (ii) w edukacji (Hudson
iin., 2017, s. 200). Z ich analiz wynika, ze mieszkancy duzych miast sa naj-
bardziej przychylni dla wprowadzenia robotéw do sektora zdrowia i opieki
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oraz sa przyzwyczajeni do polegania na pomocy zewnetrznej czy technolo-
gicznej, natomiast mieszkancy wsi i mniejszych miast s3 raczej zorientowa-
ni na rodzine i spotecznos$¢. Hudson i in. (2017) analizowali postawy ludzi
wobec robotéw, ktore majg by¢ uzyte w opiece nad starszymi (dane z Euroba-
rometru z roku 2014). Jak sie okazato, réwniez w tych analizach osoby, ktére
zyja w wiekszych miasteczkach i miastach, maja bardziej pozytywne postawy
wobec robotdw niz ci mieszkajgcy w matych miastach i miasteczkach. Dodat-
kowo, osoby mieszkajace w regionach charakteryzujacych sie duzym bezro-
bociem byly znacznie mniej sktonne do wspierania zrobotyzowanej opieki
nad osobami starszymi.

Cho¢ niewiele badan zdaje si¢ uwzgledniac ten czynnik, miejsca zamiesz-
kania réznicuje postawy wobec robotéw i to w do$¢ jednoznaczny spo-
sOb — czyniac osoby pochodzgce z zurbanizowanych lokalizacji bardziej
przychylnymi robotom. Nalezy jednak wzia¢ pod uwage fakt, ze opisane
wyzej badania dotyczyly specyficznych domen dzialania robotéw, gléwnie
sektora opieki, a wiec wyniki moga by¢ odmienne dla robotéw petnigcych
inne funkgje.

3.1.5 Wyksztatcenie i rodzaj wykonywanej pracy

Analizy przeprowadzone przez Hudsona i in. (2017) wérdéd mieszkan-
cow krajow Unii Europejskiej wykazaty, ze osoby lepiej wyksztalcone sg bar-
dziej przychylne opiece sprawowanej przez roboty. Dodatkowo, okazalo sie,
ze tempo spadku akceptacji robotéw wraz z wiekiem jest mniej gwaltowne
w przypadku oséb lepiej wyksztalconych. Réwniez analizy danych z Eurobaro-
metru przeprowadzone przez Kisleva (2023) wskazuja, ze akceptacja robotow
ro$nie wraz z przychodem i wyksztalceniem. W badaniu kwestionariuszo-
wym autorstwa Prodromosa D. Chatzoglou i in. (2023) osoby z wyzszym
wyksztalceniem przejawialy wigkszg intencje uzycia robotdéw spotecznych niz
absolwenci szkot §rednich. Réwniez wyniki badait Gnambsa i Appela (2019)
wykazaly, ze wraz ze wzrostem lat po$wieconych edukacji ro$nie pozytyw-
ne nastawienie do robotéw. Elizabeth Broadbent i in. (2009) dokonali prze-
gladu literatury dotyczacej akceptacji robotéw stuzacych opiece zdrowotnej
przez osoby starsze. Z przegladu tego dowiadujemy sie, ze wyzsze wyksztalce-
nie wigze sie z wiekszg akceptacja rozwigzan technologicznych codziennych
probleméw (Giuliani i in., 2005), a ponadto, ze poziom zdolnoéci poznaw-
czych starszych pacjentéw z demencjg pozwala przewidywac stopien wyko-
rzystania robota-kota: lepiej funkcjonujacy bawili si¢ z robotem, a bardziej
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uposledzeni poznawczo bawili si¢ rownie czgsto z niezrobotyzowanym plu-
szowym kotem (Libin i Libin, 2004, za: Broadbent i in., 2009).

Réwniez badanie Rity Latikki i in. (2021) potwierdza, ze wyksztalcenie
w inzynieryjnych badz technicznych kierunkach wigze sie z pozytywnymi
postawami — w tym przypadku konkretnie wobec robotéw w roli wspdtpra-
cownikéw ludzi.

Badania Gnambsa i Appela (2019) wykazaly, ze osoby wykonujace prace
umystowg maja bardziej pozytywne postawy wobec robotéw niz osoby wyko-
nujace prace fizyczng i niepracujace. Podobne wyniki otrzymali Hudson i in.
(2017), wykazujac bardziej negatywne postawy u niewykwalifikowanych pra-
cownikow fizycznych niz u profesjonalistow lub menedzerdw. Jak sie okaza-
to, osoby wykonujace wolne zawody, kadra kierownicza wyzszego i Sredniego
szczebla, znacznie czg$ciej popieraly robotyzacje opieki niz osoby zajmujg-
ce siec domem. Natomiast wedlug analiz Carradore (2022) na danych z lat
2012 12014 bycie gospodynia domowg lub emerytem byly zwiazane z wigk-
szg akceptacja robotdw spolecznych, nie znaleziono jednak takiej relacji dla
0s6b, ktore okreslily sie jako pracujace (worker). Jak zauwaza autor, réznice
w wynikach tego badania oraz badania Gnambsa i Appela (2019) moga wyni-
ka¢ z innej metody kodowania zmiennej zatrudnienia, réznego czasu analiz
czy zbyt malej mocy statystycznej badania.

Badania do$¢ jednoznacznie sugeruja, iz wyzsze wyksztalcenie, a w szcze-
gblnosci to w dziedzinach technicznych i inzynieryjnych, wiaze si¢ z bardziej
pozytywnymi postawami wobec robotéw. Rowniez rodzaj wykonywanej pra-
cy réznicuje postawy wobec robotéw. Dwa z trzech omawianych tutaj badan
sugeruja, ze osoby wykonujace prace umystowa oraz zajmujace stanowiska
zarzadcze majg bardziej pozytywne postawy niz osoby niewykwalifikowa-
ne, pracujgce fizycznie badz niepracujace. Posrod wyjasnien takich zalez-
noéci wymienia si¢ ponownie stopien zaznajomienia z technologia, a w tym
robotami - rézny u 0s6b z odmiennym poziomem wyksztalcenia czy sytu-
acja zawodowa.

3.1.6 Inne zmienne demograficzne, kulturowe i spoteczno-ekonomiczne
oraz podsumowanie

Wymienione w podrozdziale 3.1 zmienne demograficzne, kulturowe i spo-
teczno-ekonomiczne réznicujg postawy ludzi wobec robotdw, ale z pewnosciag
nie wyczerpujg gamy wszystkich tego typu zmiennych, lecz stanowig te naj-
czes$ciej wystepujace i generujace (w wigkszosci) stosunkowo podobne wyniki
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w badaniach. Przykladem dodatkowej, niewymienionej wcze$niej zmiennej
moze by¢ przynaleznos¢ do danej klasy spotecznej. Analiza danych z Euro-
barometru (Carradore, 2022) wykazata, ze osoby z wyzszych klas spotecz-
nych majg bardziej pozytywne postawy niz osoby z klas nizszych. Jak zauwaza
autor analizy (Carradore i in., 2023, s. 856), jest to wazny wynik, poniewaz
implikuje on, ze osoby nalezace do nizszej klasy spotecznej, to znaczy zyja-
ce w bardziej niekorzystnych warunkach spotecznych i ekonomicznych, kté-
re mogltyby najbardziej skorzysta¢ z robotéw spolecznych, w rzeczywistosci
rzadziej czujg si¢ komfortowo, otrzymujac pomoc od robota. Hudson i in.
(2017) wykazali natomiast, ze indywidualny dobrobyt, odzwierciedlony przez
zdolnos¢ do placenia rachunkdw, byt pozytywnie zwigzany ze wsparciem dla
opieki sprawowanej przez roboty. Moze to odzwierciedla¢ fakt, ze to oso-
by zamozniejsze placa najwyzsze podatki. Analiza szerszej gamy czynnikow
demograficznych zwigzanych z postawami wobec robotéw wykracza poza
zakres niniejszej pracy.

Wyniki analiz Hudsona i in. (2017) pokazuja, jak niektdre z opisanych
weczesniej wynikow tacza sie ze soba. W tymze badaniu okazalo sig, ze oso-
by starsze sa bardziej wrogo nastawione do robotdéw (majacych petni¢ funk-
cje opiekunow o0so6b starszych) niz osoby mlode, co znajduje potwierdzenie
réwniez w innych badaniach. Autorzy zauwazajg jednak, ze tempo spadku
akceptacji w réznych grupach wiekowych rézni si¢ réwniez w zaleznosci od
kraju i innych cech spoteczno-ekonomicznych (Hudson i in., 2017, s. 208).
Spadek pozytywnego charakteru postaw jest mniej gwaltowny w przypad-
ku mezczyzn, mieszkanncéw miast i 0sdb lepiej wyksztatconych i jest ledwo
zauwazalny w krajach francuskojezycznych. Potencjalne wyjasnienie tego zja-
wiska, o ktérym wspomniatam wcze$niej i na ktére wskazujg Hudson i in.
(2017), to zalozenie, ze starsze i mniej wyksztalcone osoby sg bardziej wrogo
nastawione do opieki robotycznej, poniewaz maja mniejszg wiedze na temat
robotow. Ta luka w wiedzy zwieksza sie z wiekiem, co prowadzi do rosnacej
niecheci do robotéw w starszych grupach wiekowych.

Podsumowujac, w tej czesci rozdzialu przyjrzatam sie kilku zmiennym
demograficznym, ktére ujawniajg zwigzek z postawami wobec robotéw.
Do tych zmiennych naleza w szczegdlnosci: pte¢, wiek, narodowos¢ i kultu-
ra 0s6b badanych, ich miejsce zamieszkania, wyksztalcenie czy rodzaj wyko-
nywanej pracy. Dodatkowo, znaczenie w ksztaltowaniu postaw wobec robotéw
maja takie zmienne jak: przynaleznoé¢ do danej klasy spofecznej, dobrobyt
0s6b badanych (odzwierciedlony przez zdolnos¢ do ptacenia rachunkéw),



3.2 Cechy osobowosci 115

sytuacja demograficzna zwigzana ze starzeniem si¢ spofeczenstwa danego kra-
ju, dostep do Internetu, dostep i stosunek do technologii, a takze prawdopo-
dobnie inne cechy profilu psychologicznego badanych (wartosci, oczekiwania,
role spoleczne). Wyniki badan sugeruja, iz bardziej pozytywne postawy cechu-
ja cze$ciej mezczyzn, osoby mieszkajace w miastach, osoby wyksztalcone,
zwlaszcza w dziedzinach technicznych, wykonujace prace umystowe i posia-
dajace stanowiska zarzadcze, osoby z wyzszych klas spotecznych, o wiekszym
dorobku, a takze spoteczenstwa z wigkszym odsetkiem starszych mieszkan-
cow. Wniosek ten nalezy jednak traktowac z ostrozno$cia, gdyz, jak wykaza-
tam wczedniej, nie wszystkie wyniki sa jednoznaczne pomiedzy badaniami,
a takze nie wszystkie zostaly potwierdzone w przegladzie badan Nanevy i in.
(2020).

Omoéwione w tej czesci rozdziatu badania wskazuja tez na dodatkowe
czynniki zwigzane z postawami wobec robotéw, ktérym blizej przyjrze sie
w kolejnych rozdziatach. Czynnikiem czesto wymienianym przy wyjasnia-
niu rozmaitych réznic w postawach byta ekspozycja na roboty czy wcze-
$niejsze do$wiadczenia z nimi. Ponadto, na widoczne w opisanych wyzej
badaniach réznice w postawach moze wplywa¢ kontekst badania, a w tym
miedzy innymi cechy uzytego w badaniu robota (lub jego brak) jak cho¢-
by jego wyglad, ple¢, zastosowanie (rola, funkcja, typ), wystapienie lub brak
interakcji z robotem, przekonania i religijno$¢ oséb badanych czy zaintere-
sowanie science fiction.

3.2 CECHY OSOBOWOSCI

Najczesciej wykorzystywanym modelem osobowosci zaréwno w psycho-
logii, jak i informatyce (computing; Vinciarelli i Mohammadi, 2014, za: Cra-
enen i in., 2018) jest piecioczynnikowy model struktury osobowosci zwany

6 Chcac spojrze¢ na réznice w postawach opisywana w badaniach jako réznicowa-
ng przez pte¢ w inkluzywniejszy sposob, mozna zastanowic sie, czy bardziej negatywne
postawy nie zaleza od cech, ktdre przypisuje si¢ kobietom, a zatem, czy nie cechujg oséb,
ktore przypisuja wieksze znaczenie interakcjom z innymi, kieruja si¢ emocjami w kontek-
$cie interpersonalnym, sa bardziej zaangazowane spolecznie i w wigkszym stopniu biorg
pod uwage opinie innych przy dokonywaniu wlasnych osadéw, sa przyjazne, opiekunicze
i troskliwe, przetwarzajg informacje bardziej holistycznie, wigksza wage przypisuja nor-
mom spolecznym, majg silniejsza che¢ unikniecia emocjonalnej czy psychicznej szkody,
duza wage przypisuja moralnosci i s bardziej zorientowane na ludzi niz na rzeczy. Hipo-
teza ta wymaga jednak sprawdzenia.
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Wielkg Pigtka (Costa i McCrae, 1992). Réwniez wiekszos$¢ badan zwigzku oso-
bowosci i postaw wobec robotéw wykorzystuje ten model, dlatego to wlasnie
na tych aspektach osobowosci skupie sie w tej czedci pracy.

Forgas-Coll i in. (2022) dokonujg krétkiego przegladu badan na temat
zwigzku cech osobowosci Wielkiej Pigtki, czyli piecioczynnikowego modelu
osobowosci, z postawami wobec robotdw i intencjg uzycia robotéw. Dowiadu-
jemy sie z niego miedzy innymi, ze ekstrawersja (zwigzana ze zorientowaniem
na otrzymywanie nagrdd, a takze z dagzeniem do wiekszej przynaleznosci
spolecznej czy do osiagnigcia wyzszego statusu spolecznego) jest uwazana
za najsilniejszy moderator w interakcjach z robotem (Forgas-Coll i in., 2022,
s. 1171). Najbardziej ekstrawertyczni ludzie sg sklonniejsi do wchodzenia
w interakcje z robotami, rozmawiania z nimi oraz zaufania im w poréwnaniu
do mniej ekstrawertycznych osob. Neurotyzm (tendencja do wzrostu nega-
tywnych emocji, wynikajaca z wiekszej wrazliwosci na zagrozenia i niebez-
pieczenstwo kary; Forgas-Coll i in., 2022, s. 1172) okazuje si¢ mie¢ czesto
antagonistyczny wplyw na postawy wobec robotéw. Osoby o wyzszym neu-
rotyzmie postrzegaja roboty jako mniej ludzkie, utrzymujg wiekszy fizycz-
ny dystans w stosunku do robotdéw. Sumiennos¢ (utrzymywanie stabilnego
wzorca zachowan, umiejetnos¢ dziatania w kierunku osiggania celéw i op6z-
niania gratyfikacji) jest najmniej przeanalizowanym moderatorem w interak-
cjach z robotami i ma najbardziej neutralny wplyw na te interakcje. Niektdre
badania wskazuja na brak zwigzku sumiennosci z akceptacja robotéw, inne
natomiast, ze bardziej sumienne osoby byly bardziej postuszne instrukcjom
robota badz odbieraty roboty jako bardziej zdolne do adaptacji do ich potrzeb.
Ugodowo$¢ i otwarto$¢ na do§wiadczenie sg uznane za mniej jasne i otwarte
na interpretacje cechy osobowosci (Forgas-Coll i in., 2022, s. 1171). Wigksza
ugodowos¢ (zwiagzana z predyspozycja do altruizmu i empatii) jest zwigzana
z akceptacjg robotow spotecznych, bardziej pozytywnymi postawami wobec
robotéw, mniejszym fizycznym dystansem w stosunku do robotéw. Otwar-
to$¢ na doswiadczenia (zwiazana z blyskotliwg wyobraznia i zainteresowaniem
kwestiami intelektualnymi) zwigzana jest z pozytywnymi postawami wobec
robotéw. W jednym z badan bardziej otwarci na doswiadczenia nauczyciele
wyrazali wigksza akceptacje robotéw, wieksze przekonanie, ze uzycie robo-
tow polepszy ich codzienne aktywnosci (Forgas-Coll i in., 2022, s. 1171).

W zgodzie z powyzszymi sa wyniki badania Umita Morsunbula (2019),
przeprowadzonego na studentach z wykorzystaniem tureckiej adaptacji
NARS oraz Quick Big Five Personality Test (QBFT; Vermulst i Gerris, 2005)
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do pomiaru cech osobowosci badanych. Wskazuja one, ze ugodowos¢, eks-
trawertyczno$¢ oraz otwarto$¢ na doswiadczenia sg predyktorami bardziej
pozytywnych postaw wobec robotéw. Oznacza to, ze osoby bardzo ugodo-
we, ekstrawertyczne i otwarte na doswiadczenia majg bardziej pozytywne
postawy wobec robotdéw.

Potwierdzenie dla wcze$niejszych wynikow w kontek$cie neurotyzmu
znalez¢ mozna w badaniu Latikka i in. (2021), w ktérym cecha neurotyzmu
wiazala sie z bardziej negatywna postawa wobec robotéw w roli wspdtpra-
cownikow ludzi.

W badaniu Waltersa i in. (2008) prezentowano badanym trzy filmy z trze-
ma réznymi (o ré6znym stopniu podobienstwa do czlowieka) robotami. Zosta-
ty one zaprojektowane w oparciu o platforme Peoplebot. Wideo prezentowato
scene z cztowiekiem i robotem w naturalistycznym $rodowisku domowym.
Nastepnie badani oceniali osobowo$¢ robota za pomoca pieciu wymiaréw
dotyczacych: emocjonalnej stabilno$ci, ekstrawersji, ugodowosci, sumiennosci
i intelektu robota. Dodatkowo odpowiadali na pytanie o preferencje dotycza-
ce wygladu i zachowania kazdego z trzech robotéw oraz wypelniali Big Five
Domain Scale (Goldberg, 1999) mierzaca cechy osobowosci badanych. Okaza-
fo sig, ze osoby o niskim poziomie ekstrawersji oraz stabilnosci emocjonalnej
preferowaly mechaniczny wyglad robota bardziej niz inni uczestnicy badania.
Zdaniem autoréw moze to zosta¢ wyjasnione faktem, ze introwertycy i osoby
z niska stabilnoscig emocjonalng uwazaja interakcje spoteczne za szczegdlnie
stresujace i moga uznaé¢ mniej antropomorficzne roboty za odpowiedniejsze
do interakcji. Wyniki te zdajg sie tez popiera¢ koncepcje dopasowania oso-
bowosci robota do osobowosci uzytkownika, poniewaz wyglad mechaniczny
zostal oceniony jako najmniej ekstrawertyczny sposrod trzech réznych wygla-
dow robota. Ponadto, ekstrawersja w osobowosci uczestnikéw byla istotnym
predyktorem wyzszych ocen osobowosci dla mechanicznego i podstawowe-
go (basic) wygladu robota, ktore jednoczesnie oceniane byly znacznie nizej
w kontekscie osobowosci niz roboty z wygladem humanoidalnym. Zdaniem
autordw, efekt ten moze by¢ wynikiem ogdélnej sktonnosci ekstrawertykow
do reagowania na rézne obiekty w bardziej spoteczny sposdb. Wyniki te zdajg
sa w zgodzie z stwierdzeniem, ze ekstrawertycy sa bardziej sktonni do antro-
pomorfizowania obiektéw takich jak roboty.

Badanie przeprowadzone na uniwersytecie w Barcelonie (Forgas-Coll i in.,
2024) miato symulowa¢ obstuge klienta (front-office) przez robota podczas
wykonywania przez czlowieka zadania (takiego, jakim w realnych warunkach
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jest wypelnianie dokumentacji podczas zameldowania w hotelu lub wykony-
wanie przelewu za posrednictwem bankomatu)*. Wyniki sugeruja, ze profile
osobowosci osob badanych, w ich skrajnych biegunach, moderujg do$wiad-
czenia badanych z robotami spolecznymi, gdy te $wiadcza ustugi front-office.
Osoby o wysokim poziomie ekstrawersji miaty bardziej pozytywne postawy,
ale to u 0sdb o niskim poziomie ekstrawersji zwigzek pomiedzy postawa-
mi a intencjg uzycia robota byl silniejszy. Dla silnie ekstrawertycznych oséb
najwazniejszym czynnikiem wplywajacym na postawe wobec robota byla
stymulacja emocjonalna (emocjonalne aspekty interakcji z robotem), dodat-
kowo znaczenia miaty efektywnos¢ i niezawodno$¢ robota. Dane z badania
wskazuja, Ze ugodowo$¢ i sumienno$¢ nie sg silnymi moderatorami w inter-
akcjach z robotami. Mozna jednak zaobserwowac, ze osoby o wysokie;j
sumiennosci, ktore zazwyczaj lepiej wykonujg zadania i s bardziej sklonne
do przestrzegania instrukcji robota, wykazuja wigksza che¢ do jego uzycia.
Efektywnos¢ robota jest glownym czynnikiem wplywajacym na postawy osob
bardzo sumiennych, jednoczesnie to u 0s6b mniej sumiennych zwigzek posta-
wy z intencjg uzycia robota byt silniejszy W badaniu stwierdzono, ze osoby
o niskim poziomie neurotycznosci przypisuja wicksza wage do przejrzysto-
$ci zachowania robota w wyjasnianiu swoich postaw, podczas gdy dla oséb
o wysokiej neurotyczno$ci kluczowym czynnikiem byta efektywno$¢ robo-
ta. Zgodnie z innymi wynikami osoby bardziej otwarte na nowe do$wiadcze-
nia maja bardziej pozytywne postawy wobec robotéw. Zaréwno efektywnosé
robotdw, jak i zwigzek pomiedzy postawami a intencja uzycia robotow sa nie-
co wyzsze w grupie 0s6b o wysokiej otwarto$ci.

"W tym celu uczestnicy brali udziat w grze planszowej, polegajacej na ulozeniu nazwi-
ska zdobywcy Nagrody Nobla z dostepnych liter. Robot TIAGo oferowal badanym zaréwno
wsparcie funkcjonalne (wskazéwki, gdzie znalez¢ odpowiednig litere), jak i emocjonal-
ne. Nastepnie, badani wypelniali User Experience Questionnaire (Rauschenberger i in.,
2013) skladajacy si¢ z 20 dyferencjatéw semantycznych tworzacych pie¢ konstruktow oce-
ny do$wiadczenia interakeji z robotem: przejrzysto$¢ (np. skomplikowany/latwy), efek-
tywnos¢ (np. szybki/wolny), niezawodno$¢ (np. utrudniajacy/wspierajacy), stymulacja
emocjonalna (np. nudny/ekscytujacy) i nowos¢ (np. kreatywny/nudny). Dodatkowo pyta-
ni byli o postawy za pomoca skali o trzech pozycjach (I think it is a good idea to use the
robot; For me, the robot is interesting; I consider it correct to use the robot), a takze o inten-
cje uzycia robota (If the robot was available, I would try to use it; If the robot was available,
I would try to use it whenever I could in my spare time; If the robot was available, I would
sometimes think about when I could use it). Wreszcie, badani wypelniali takze skale BFI-10
(Rammstedt i John, 2007), mierzaca Wielka Piatke.
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Flensborg Dambholdt i in. (2015) przeprowadzili badanie na osobach star-
szych, po chorobie lub urazie, przebywajacych w Centrum Rehabilitacyjnym
w Danii. Ochotnicy przez trzy dni w trakcie obiadu rozmawiali ze zdalnie ste-
rowanym (o czym cze$¢ badanych byta poinformowana, a cz¢$¢ nie) robotem
Telenoid. Badani wypelniali kwestionariusz ASOR-5 do pomiaru postaw wobec
robotéw spolecznych* - zaréwno przed, jak i po interakcji z robotem, 60-ele-
mentowy NEO Five Factor Inventory do pomiaru pigciu wymiaréw osobo-
wosci oraz 10-elementowy AMPH-10 do pomiaru antropomorfizmu. Wyniki
wykazaly, ze osoby o0 wyzszym poziomie ekstrawersji wykazywaly wicksza ten-
dencje do zmian postaw wobec robotéw na bardziej pozytywne po interakcji
z robotem Telenoid, szczegdlnie w zakresie nawigzywania intymno-osobistych
relacji, oraz psychologicznej wiezi z nim (np. wspoltczucia mu, ztoszczenia sie
na robota). Ponadto, osoby o wyzszym poziomie neurotyzmu mialy tendencje
do trudniejszego nawigzywania mentalnych relacji z robotem (np. postrzega-
nia robota jako majgcego zdolnos¢ do odczuwania emocji lub posiadania hob-
by). Podobnie, osoby, ktére antropomorfizowaly robota, w mniejszym stopniu
byly w stanie nawigza¢ mentalne relacje® z robotem.

W badaniu Barta Craenena i in. (2018) badani obserwowali 45 réznych
gestow wykonywanych przed nimi przez robota Pepper i oceniali je pod
wzgledem cech osobowosci z Wielkiej Pigtki (Big-Five Inventory 10) oraz
pozycji Godspeeda. Dodatkowo odpowiadali na pytania dotyczace ich wta-
snej osobowosci. Jak sie okazalo, u wigkszosci badanych widoczny byl efekt
podobienstwa (similarity-attraction effect), czyli oceniania bardziej pozy-
tywnie (na skali Godspeed) robotow, ktére prezentuja podobna osobowosé
do tej posiadanej przez uczestnikéw badania. Jednoczesnie jednak u wielu

# ASOR-5 sklada sie z 33 pozycji i szesciu podskal: Conceptual relatedness (np. ,W jakim
stopniu jeste$ pozytywnie nastawiony do technologii robotow?”), Socio-practical relatedness
(np. ,Czy uwazasz, ze przyjalbys rade od Telenoida dotyczaca tego, ktore leki powinienes$
zazy¢?”), Intimate-personal relatedness (np. ,Czy wyobrazasz sobie posiadanie Telenoida
w swoim domu?”), Moral relatedness (np. ,Czy ma znaczenie, jak ludzie traktuja roboty?”),
Mental relatedness (np. ,Czy uwazasz, ze Telenoid moze by¢ szczesliwy?”) oraz Psycholo-
gical relatedness (np. ,,Mysle, ze bylbym zirytowany, gdyby Telenoid przerwal mi rozmo-
we”). Odpowiedzi udziela si¢ na 5-stopniowej skali Likerta.

4 W nowszym artykule dotyczacym skali ASOR (Dobrosovestnova i in., 2024, s. 402)
definiuja mentalne relacje (mental relatedness) z robotem, jako wystepujace, gdy robot jest
postrzegany jako posiadajacy intencje i przekonania, a postrzegajacy jest (§wiadomie lub
nieswiadomie) zaangazowany w procesy poznania spolecznego, ktore sa opisywane przez
teorig czytania w myslach (mind reading).
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badanych zaobserwowano efekt komplementarnosci (complementarity-attrac-
tion effect), tj. tendencje do oceniania bardziej przychylnie robotow, kto-
re prezentuja odmienng od badanych osobowos$¢. Oba te efekty zwigzane
sg z paradygmatem przyciggania interpersonalnego (attraction paradigm),
a wyniki sugeruja, ze paradygmat ten ma zastosowanie do HRI, przynajmniej
dla wykorzystanych w badaniu bodzcéw. Przybiera on jednak forme zaréw-
no efektu podobienstwa, jak i komplementarnoéci. Inaczej jest w interakcjach
czlowiek-czlowiek, gdzie najczesciej pojawia si¢ efekt podobienstwa. Jednym
z proponowanych przez autoréw wyjasnien stosunkowo czestego wystepo-
wania efektu komplementarnoséci w badaniu HRI jest mozliwo$¢ wystapie-
nia efektu doliny niesamowito$ci. Autorzy sugeruja, ze ludzie moga mie¢
tendencje do przeksztalcania przyciggania w odpychanie, gdy podobienistwo
miedzy ludzmi a robotami przekracza pewien prog, a robot nie spelnia wyni-
kajacych z tego oczekiwan. Dodatkowo wyniki wskazuja na to, ze te efekty
zmieniaja si¢ w zaleznosci od konkretnej cechy osobowosci: efekt podobien-
stwa cze$ciej si¢ pojawia w przypadku cech odpowiadajacych umiejetno-
$ciom intelektualnym i zwigzanym ze skutecznoscia w wykonywaniu zadan
(sumiennos¢ i otwartos¢ na doswiadczenie), podczas gdy efekt komplemen-
tarnosci jest czestszy w przypadku cech, ktore odpowiadaja za umiejetnosci
spoleczne (ugodowos$¢, ekstrawersja, neurotyzm).

Podsumowujac, ekstrawersja jako najsilniejszy moderator postaw wobec
robotow jest $cidle zwigzana z bardziej pozytywnymi postawami, wieksza
skfonnoscig do wchodzenia w interakcje z robotami, zaufaniem do nich,
antropomorfizowaniem robotéw i nawigzywaniem z nimi psychologicznych
wigzi. Podobnie ugodowos¢ jest zwigzana z akceptacja robotéw i mniejszym
dystansem fizycznym w stosunku do nich, a otwarto$¢ na doswiadczenia kore-
luje z bardziej pozytywnymi postawami i przekonaniem o korzysciach z uzycia
robotéw. W przeciwienstwie do powyzszych, neurotyzm ma antagonistycz-
ny wplyw na postawy wobec robotéw, prowadzac do wiekszego dystansu
fizycznego i psychicznego wobec tych obiektéw oraz trudnoséci w nawigzy-
waniu relacji z robotami. Relacja sumienno$ci z postawami wobec robotéw
jest mniej przebadana i niejednoznaczna. Badania pokazuja réwniez, ze 0so-
by mniej ekstrawertyczne preferujg bardziej mechaniczny wyglad robotdw,
co moze wynika¢ z postrzegania interakcji spotecznych jako stresujacych.
Wyniki te wspierajg hipoteze o dopasowaniu osobowoéci robota do osobo-
wosci uzytkownika, z ktérg dodatkowo spdjny jest zaobserwowany w jednym
z badan efekt podobienstwa — wigkszej sympatii wobec robota o podobnej
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osobowosci. Jednoczes$nie w niektérych przypadkach to roboty o odmien-
nych do nas cechach sg przez nas preferowane, za czym moga stac inne czyn-
niki, jak cho¢by efekt doliny niesamowito$ci.

3.3 PRZEKONANIA ESENCJALISTYCZNE, ANTROPOCENTRYZM
| RELIGIJNOSC

Na nasze postawy wobec robotéw wplyw maja réwniez pewne specyficzne
przekonania, ktére zywimy na temat naszej ludzkiej natury, natury robotéw na
tle natury czlowieka, oraz stopien naszej religijnosci. Wspomniane wczeéniej
badanie autorstwa Pochwatko i in. (2015), wykorzystujace Belief in Human
Nature Uniqueness Scale (BHNUS; Picarra, 2014; Giger i in., 2024*) pozwala
doj$¢ do wniosku, ze im silniejsze przekonanie o wyjatkowosci natury ludz-
kiej przejawia osoba, a zatem silniejsza jest w niej tendencja do odmawiania
mozliwoéci posiadania ludzkiej natury robotom, tym mniej pozytywne posta-
wy wobec robotow wykazuje. Méwiac dokladniej, silne przekonanie o uni-
kalno$ci natury cztowieka zwigzane jest z bardziej negatywnymi postawami
wobec interakeji z robotami i wobec robotéw przejawiajacych ludzkie cechy.
Analogiczne wnioski sformutowali Monika Rézanska-Walczuk i in. (2016),
korzystajac z polskiej adaptacji kwestionariusza NARS. Podobnie jak w bada-
niu Pochwatki i in. (2015), réwniez w tym przeprowadzonym przez Rézan-
ska-Walczuk i in. (2016) prezentowano badanym jeden z losowo wybranych

0 Za pomoca Belief in Human Nature Uniqueness Scale (Giger i in., 2024) mozna mie-
rzy¢ ludzkie przekonania o wyjatkowosci natury ludzkiej w odniesieniu do natury innej
grupy obiektow, jakimi sa roboty. Narzedzie to nawiazuje do koncepcji esencjalizmu psy-
chologicznego (psychological essentialism), odnoszacego sie do poznawczej tendencji ludzi,
aby kategoryzowac obiekty, innych ludzi czy pojecia w oparciu o postrzegane ,.esencje”
lezace u podstaw prawdziwej natury tych obiektéw. Zgodnie z tq koncepcja reprezentan-
ci danej kategorii maja zestaw kluczowych, definiujacych atrybutéw, czyli ,.esencje¢’, ktora
czyni je zasadniczo tym, czym sg. W kontekscie poznania spolecznego esencjalizm wply-
wa na to, jak jednostki postrzegaja grupy, co czesto prowadzi do stereotypéw i uprzedzen.
Myslenie esencjalistyczne moze réwniez obejmowac interakcje miedzy ludZzmi a robota-
mi: przekonanie, ze natura ludzka jest wyjatkowa, jako ze ludzie wspoltdziela pewna natu-
ralng, specyficzng dla nich esencj¢, moze skutkowaé pewnymi uprzedzeniami w stosunku
do innych grup, w tym robotéw. BHNUS to skala, ktora pozwala oceni¢, w jakim stopniu
ludzie przypisuja sobie pewne unikatowo ludzkie cechy (np. jezyk, emocje czy $wiadomos¢)
iuwazaja, ze cechy te nie moga by¢ odtworzone przez roboty. Skala ta ma swoja polska ada-
ptacje (Pochwatko i in., 2015). Przykltadowa pozycja skali to ,,Nawet najbardziej zaawanso-
wany technicznie robot nigdy nie bedzie odczuwal emociji tak jak czlowiek”. Odpowiedzi
w BHNUS udziela si¢ na 7-stopniowej skali Likerta.



122 3 Czynniki zwigzane z postawami wobec robotéw

filmoéw przedstawiajacych robota Care-o-bot, Asimo albo Actroid. W wyni-
ku przeprowadzonych przez autoréw badan istotnym predyktorem postawy
wobec robotéw majacych ludzkie cechy (mierzonych za pomocg podskali
NARHT) oraz postawy wobec interakcji z robotami (podskala NATIR) oka-
zalo si¢ przekonanie o unikatowosci natury ludzkiej. Im bylo ono slabsze, tym
bardziej pozytywna postawa wobec robotdéw. Innym predyktorem okazata si¢
gotowos¢ do przypisywania pozytywnych cech ludzkich robotom (takich atry-
butéw jak np. mily, sympatyczny). Ten typ cech jest jednym z trzech rodzajow
elementéw skali antropomorfizacji, a wigc skali mierzacej stopien przypisy-
wania agentom (w tym przypadku robotom) ludzkich cech, emocji, intencji,
motywagcji i celéw (por. Rézanska-Walczuk i in., 2016, s. 19). Dwa pozosta-
te rodzaje to negatywne cechy ludzkie (np. przebiegty) oraz cechy zwiazane
z zachowaniem (np. zwinny, silny). Natomiast badanie Pochwatko i in. (2015)
ujawnilo, ze badani majacy wiedze o robotach i/lub wczeéniejsze doswiad-
czenia z nimi przejawiajg bardziej pozytywne postawy wobec robotow, kto-
re w wigkszym stopniu antropomorfizuja®.

W zgodzie z powyzszymi, badanie przeprowadzone na Portugalczykach
(Giger i in., 2017) wykazalo, ze przekonanie o wyjatkowos$ci natury ludzkiej
jest predyktorem postaw wobec robotéw (na obu podskalach portugalskiej
wersji NARS). Méwiac dokladniej, silne przekonanie o unikalnosci natu-
ry czlowieka jest zwigzane z bardziej negatywnymi postawami wobec emo-
cji w interakcjach z robotami oraz bardziej negatywnymi postawami wobec
interakcji z robotami. Ten wynik potwierdzaja takze inne badania opisane
w najnowszej pracy autoréw skali BHNUS (Giger i in., 2024).

Badanie Pigarry (2014) ujawnilo jeszcze jedng istotng zaleznos¢ w kon-
tekécie przekonan o wyjatkowosci natury ludzkiej. Okazalo si¢ mianowi-
cie, ze kobiety majg silniejsze przekonanie o wyjatkowosci natury ludzkiej
niz mezczyzni.

Pawel Lupkowski i Filip Janiski-Maly (2020) przeprowadzili badanie onli-
ne w schemacie pretest — posttest (osobami badanymi byli Polacy), podczas
ktorego pokazano badanym jeden z dwoch filméw: prezentujacy robota Atlas

*! Poziom antropomorfizmu mierzony byl adaptacja skali autorstwa Epley i in. (2007).
Skala sklada si¢ z 14 pozycji i trzech wymiaréw: pozytywne cechy antropomorficzne (the
supportive anthropomorphic traits; np. mita, taktowna), negatywne cechy antropomor-
ficzne (non-supportive anthropomorphic traits; np. przebiegla, zazdrosna) i cechy zwigza-
ne z zachowaniem (behavioral traits; np. agresywna, zwinna). Odpowiedzi udziela si¢ na
7-stopniowej skali Likerta.
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albo Asimo. Badani wypetniali jedng z podskal polskiej wersji NARS, pod-
skale NATIR zaréwno przed (dwa tygodnie) obejrzeniem filmu, jak i zaraz
po. Wyniki wskazaly, ze wigksze przekonanie o wyjatkowosci natury ludz-
kiej wiaze si¢ z bardziej negatywnymi postawami wobec interakcji z robo-
tami, a sita tego zwiazku ro$nie po obejrzeniu filmu z robotem (dla wyniku
NATIR w posttescie). Ponadto, kobiety okazaly sie mie¢ silniejsze przekona-
nie o wyjatkowosci natury ludzkiej i bardziej negatywne postawy wobec inter-
akeji z robotami niz mezczyzni.

W badaniu autorstwa Dawida Ratajczyka i in. (2023) jedna z grup uczest-
niczyta w $rodowisku wirtualnej rzeczywistosci, a druga grupa ogladata bodz-
ce i wypelniata formularz za pomocg ekranu komputera i myszki. Badanym
pokazywane byly cztery postaci w réznym stopniu podobne do czltowieka
(majgce reprezentowac robota, androida, posta¢ animowang i cztowieka)
w wirtualnej kawiarni. Nastepnie badani odpowiadali na pytania o poziom
podobienstwa robota do czlowieka, poziom osobliwosci (eeriness) prezento-
wanej postaci, poziom immersji (zaangazowania), przekonania o wyjatko-
wosci natury ludzkiej i wiedzy dotyczacej doliny niesamowitosci. Okazato
sie, ze przekonanie o wyjatkowosci natury ludzkiej wigzalo si¢ z ocena oso-
bliwosci prezentowanej postaci, ktéra byt android, oceniany przez badanych
jako w najwiekszym stopniu osobliwy. Wieksze przekonanie o wyjatkowosci
natury ludzkiej wigzalo sie z ocenianiem androida jako bardziej osobliwego.

Opisane powyzej badania przeprowadzane byly na osobach dorostych.
Co ciekawe, réwniez w badaniu przeprowadzonym na uczniach ostatnich klas
szkot podstawowych (Rupkowski i Wasielewska, 2019; Wasielewska, 2020)
postawy wobec interakeji z robotami korelowaly z przekonaniem o wyjat-
kowosci natury ludzkiej — byly to zwigzki dodatnie o umiarkowanej badz
niskiej sile. Badanie to ujawnilo opisang wczeéniej roznice plciowa w wyni-
kach kwestionariusza BHNUS. Jak sie okazato, dziewczynki sg silniej przeko-
nane o wyjatkowosci natury ludzkiej, a tym samym mniej antropomorfizuja
roboty niz chlopcy.

Jak wspomniatam wcze$niej, rowniez religijnos¢ badanych wiaze sie
z postawami wobec robotow. Pigarra (2014) w swoim badaniu wykazal
zaréwno zwigzek pomiedzy przekonaniem o wyjatkowosci natury ludz-
kiej i religijno$cia®, jak i przekonaniem o wyjatkowos$ci natury ludzkiej

52 Religijnos¢ w tym badaniu mierzona byla za pomoca kwestionariusza zawierajacego
cztery pytania, na ktore odpowiedzi udzielane byty na 7-stopniowej skali Likerta — wysoki
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a postawami wobec robotow. Wigksze przekonanie o wyjatkowosci natu-
ry ludzkiej wiazalo sie z wieksza religijnoscia oraz bardziej negatywnymi
postawami wobec robotéw (na obu podskalach NARS). Podobnie w bada-
niu Jean-Christophe’a Gigera i in. (2017) religijno$¢>® okazala si¢ predykto-
rem postaw wobec interakgji z robotami, wiazac wieksza religijno$¢ z bardziej
negatywnymi postawami wobec tych interakcji. Wreszcie takze w najnow-
szych badaniach opisywanych przez autoréw skali BHNUS (Giger i in., 2024)
obserwujemy te samg zalezno$¢. Natomiast w badaniu Jamesa Katza i Daniela
Halperna (2014) religijno$¢ okazala sie pozytywnie zwiazana z podskala Robo-
phobia - bardziej religijne osoby okazaly sie w wiekszym stopniu ba¢ robotéw.

Badania opisane przez Gigera i in. (2024) wskazuja dodatkowo, ze sil-
niejsze przekonanie o wyjatkowos$ci natury ludzkiej na tle natury robotéw
wigze si¢ z przekonaniem, iz tworzenie (czy rozwdj, ang. development) robo-
tow majacych ludzkie cechy jest zle, niebezpieczne, nieetyczne i nieuzy-
teczne. Osoby silniej przekonane o wyjatkowos$ci natury ludzkiej okazaty
si¢ w mniejszym stopniu przypisywa¢ robotom cechy zwigzane z cieptem
i kompetencjg, wyrézniane w ramach Modelu Tresci Stereotypu®. Dokfad-
niej, uczestnicy, ktérzy odmawiali robotom mozliwosci posiadania ludzkiej
natury, uwazali, ze roboty (prezentowane im na wideo robot Snackbot badz
Actroid DER) sg w mniejszym stopniu kompetentne, zdolne, inteligentne,
efektywne, zreczne, pewne siebie, cieple, dobroduszne, szczere, przyjazne,
petne dobrych intencji czy godne zaufania. Ponadto, po zobaczeniu robo-
ta w duzym stopniu podobnego do czlowieka (Actroid DER) badani, ktorzy
mieli silniejsze przekonanie o wyjatkowosci natury ludzkiej, raportowali takze

wynik $wiadczyl o wysokim poziomie religijnoséci. Skala religijnosci zawierata nastepu-
jace pytania: (1) ,,How would you describe your belief”; (2) ,,To what extent do you con-
sider yourself as religious?”; (3) ,,In my life I follow my religion’s teachings thoroughly”;
(4) ,,In my opinion, the teachings and rules of my religion should have a big influence on
the model of the society in my country/in the world” (Giger i in., 2017, s. 511).

%3 Religijnos¢ byla mierzona za pomoca tej samej skali co w Pigarra (2014), opisanej
w poprzednim przypisie.

** Model Tresci Stereotypow zaktada, ze stereotypy formowane s wokot dwéch wymia-
réw: ciepta (WARM) i kompetencji (COM), por. Fiske i in. (1999), Fiske i in. (2018).
W badaniu Gigera i in. (2024) uczestnicy mieli za zadanie odpowiedzie¢, czy prezentowa-
ny im robot ma nastepujace cechy nalezace do wymiaru kompetencji: competent, capa-
ble, intelligent, efficient, skillful, confident. A takze czy robot posiada nastepujace cechy
nalezgce do wymiaru ciepta: warm, good natured, sincere, friendly, well-intentioned, tru-
stworthy. Odpowiedzi udzielano na 7-stopniowej skali Likerta (np. od 1 - ,,not warm”
to 7 — ,very warm’).
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silniejsze negatywne emocje (zto$¢, obrzydzenie, strach, przerazenie, poczu-
cie zagrozenia) i w mniejszym stopniu odczuwali pozytywne emocje (radosc,
ulge, spelnienie, ekscytacje)®. Silniejsze przekonanie o wyjatkowo$ci natury
ludzkiej wigzalo si¢ takze z mniejszym zainteresowaniem gatunkiem scien-
ce fiction. Wreszcie, badani, ktorzy mieli silniejsza tendencje do przyjmowa-
nia perspektywy innych (perspective taking)>, rowniez w wigkszym stopniu
zaprzeczali mozliwo$ci posiadania ludzkiej natury przez roboty.

Opracowana przez Pawla Fortune, Zbigniewa Wrdblewskiego oraz Ole-
ga Gorbaniuka (2023) Skala Przekonan Antropocentrycznych (SPA)* mierzy
antropocentryzm rozumiany jako zespo6l przekonan na temat cztowieka jako
gtéwnego punktu odniesienia w $wiecie. SPA umozliwia oceng tego, jak sil-
nie antropocentryzm wplywa na sposob postrzegania i interpretacji rzeczy-
wistosci przez jednostke. Jak raportuja Fortuna i in. (2023), antropocentryzm
pozytywnie koreluje z negatywnymi postawami wobec robotéw mierzonymi
za pomocg NARS. Silniejsze przekonanie antropocentryczne wigzato sie z bar-
dziej negatywnymi postawami wobec robotéw, a korelacja byta nieco silniej-
sza dla negatywnych postaw wobec robotéw z ludzkimi cechami (NARHT)
niz dla postaw wobec interakeji z robotami (NATIR). Dodatkowo, w badaniu
ujawnila sie tez pozytywna korelacja pomiedzy antropocentryzmem a cen-
tralnoscig religijnosci® w zyciu osoby.

* W badaniu mierzono subiektywna ocen¢ emocjonalng robotéw spotecznych. Uczest-
nikéw proszono o wskazanie na 7-punktowej skali (od 1 - ,,not at all” do 7 - ,very”), czy
odczuwali rados¢, ulge, spelnienie i podekscytowanie (SAP) oraz zlos¢, obrzydzenie, strach,
przerazenie i zagrozenie (SAV), kiedy widzieli robota.

% Perspective taking (PT) jest wyjasniane jako poznawcze rozumienie mysli czy uczu¢
innych, poprzez mentalne przyjecie ich punktu widzenia (Giger i in., 2024, s. 13). Bada-
ni w tym konteksécie odpowiadali na 5 pytan jednej z poskal The Interpersonal Reactivity
Index (Davis, 1983; Limpo i in., 2010).

7" Angielska nazwa skali to Anthropocentric Beliefs Scale (ABS). W pracy postuguje
sie jednak polska wersja (SPA), jako Ze ta zostala mi udostepniona przez autoréw. Skala
zostala zwalidowana w dwdch wersjach: zawierajacej 8 pozycji oraz skréconej, zawieraja-
cej 4 pozycje. Obie skale osiagnely zadowalajace wlasciwosci psychometryczne. Przykta-
dowe pozycje SPA to: ,,Czlowiek jest koncowym ogniwem ewolucji przyrody lub, z punktu
widzenia religii, «<korong stworzenia»”; ,Czltowiek jest wyjatkowym, szczegélnym bytem
we Wszechswiecie”. Odpowiedzi udziela si¢ na 7-stopniowej Skali Likerta (1 = strongly
disagree, 7 = strongly agree).

8 Centralnos¢ religijnosci mierzona byta skrécong wersja polskiej adaptacji Skali Cen-
tralnosci Religijno$ci (Zarzycka, 2007; Zarzycka i in., 2020). Wersja ta sktada si¢ z 10 pytan
(np. ,,Jak czesto myslisz o zagadnieniach religijnych?”; ,W jakim stopniu jeste$ przekonany,
ze Bog rzeczywiscie istnieje i nie jest tylko ludzkim wymystem?”) oraz pigciu wymiaréw:
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Opisane w tej czeéci rozdziatu wyniki dotyczace pewnych specyficznych
przekonan, jakie ludzie maja na temat natury robota i cztowieka, sa dos¢ spoj-
ne. Dowiadujemy si¢ mianowicie, Ze silniejsze przekonanie o wyjgtkowosci
natury ludzkiej (a zatem silniejsze odmawianie mozliwoéci posiadania natury
ludzkiej robotom) wigze sie z bardziej negatywnymi postawami wobec robo-
tow, silniejszymi negatywnymi emocjami i rzadszymi pozytywnymi emocjami
wobec robotéw, ocenianiem robota (androida) jako bardziej osobliwego, wiek-
sz religijnoécig, mniejszym zainteresowaniem science fiction, przekonaniem,
iz tworzenie czy rozwoj robotéw majacych ludzkie cechy jest zle, niebezpiecz-
ne, nieetyczne i nieuzyteczne, stabszg tendencja do przypisywania robotom
cech zwiazanych z cieptem i kompetencja, silniejsza tendencja do przyjmowa-
nia perspektywy innych. Ponadto, okazuje sig, ze kobiety (zaréwno dorosle,
jak i nastoletnie) majg silniejsze przekonanie o wyjatkowosci natury ludz-
kiej niz mezczyzni. Te negatywne postawy wobec robotéw zwigzane z odma-
wianiem im natury podobnej do ludzkiej moga wynika¢ z faktu, iz roboty
sg postrzegane jako zagrozenie dla ludzkiej tozsamosci i ludzkosci w ogo-
le. To z kolei jest zwiazane z obawami o utrate unikalno$ci ludzkiej natury
w kontekscie rozwijajacych sie technologii (maszyn coraz bardziej przypomi-
najacych ludzi). Z badan wynika takze, ze badani przejawiajg bardziej pozy-
tywne postawy wobec robotéw, ktore w wiekszym stopniu antropomorfizujg.
Silniejsze przekonanie antropocentryczne wiaze sie z bardziej negatywny-
mi postawami wobec robotdw. Juz sama religijno$¢ wiaze si¢ z negatywnymi
postawami wobec robotdw, natomiast pomiedzy antropocentryzmem a cen-
tralnoscig religijno$ci w Zyciu osoby zaobserwowano pozytywny zwiazek.

3.4 DOSWIADCZENIA | RODZAJE INTERAKCJI Z ROBOTAMI

Czynnikiem zwigzanym z postawami wobec robotdw, o ktérym wzmian-
ki pojawialy sie¢ juz w tym rozdziale, jest kontakt z nimi, w tym wcze$niejsze
dos$wiadczenia badanych z udziatem robotéw oraz interakcje, ktdre maja miej-
sce w trakcie badania (zazwyczaj niedlugo przed dokonaniem pomiaru postaw
lub w trakcie pomiaru). Co istotne, chodzi tu zaréwno o realny kontakt, odby-
wajacy si¢ w rzeczywistym (fizycznym) $wiecie oraz z robotami faktycznie

przekonan religijnych, modlitwy, doswiadczenia religijnego, kultu i zainteresowania pro-
blematyka religijnosci. Odpowiedzi udziela si¢ gléwnie na 5-punktowej skali, cho¢ niekto-
re pytania majg 9- lub 6-punktowa skale.
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istniejacymi, jak i ten wirtualny, poprzez réznego rodzaju media, a wreszcie
réwniez z fikcyjnymi postaciami robotéw. Ten ostatni rodzaj doswiadczen
omoéwie w podrozdziale 3.5. Niniejszy rozdzial po$wiece wylacznie realnym
robotom oraz ré6znorodnym formom interakcji czy kontaktu z nimi, obej-
mujacym zaréwno te bezposrednie — gdy cztowiek i robot przebywaja fizycz-
nie obok siebie, jak i posrednie interakcje, realizowane poprzez rézne media
(na przyktad ogladanie zdjecia, wideo prezentujacych roboty, uczestniczenie
w $rodowisku wirtualnej rzeczywistosci, w ktorym prezentowany jest robot).
Bartneck i in. (2024, s. 150) zauwazaja, ze cho¢ idealnym sposobem ujmowa-
nia postaw i reakgji ludzi na roboty jest badanie uwzgledniajace realng inter-
akcje (twarza w twarz w czasie rzeczywistym), badacze pracujacy w obszarze
HRI nadal czesto prezentujg swoim uczestnikom tylko filmy lub zdjecia robo-
tow. Jak nadmienitam w podrozdziale 2.1, kazda z form prezentacji ma swoje
zalety i ograniczenia. W tej czeséci rozdzialu oméwie dodatkowo, jak poszcze-
gblne metody prezentacji interakcji mogg réznicowaé postawy wobec robotow.

Jak zauwaza Bartneck i in. (2024, s. 145), naukowcy powszechnie przy-
znaja, ze ludzie moga zmieni¢ swoja postawe wobec robota oraz zachowanie
w interakcji z nim wraz z uptywem czasu. Pierwsza interakcja narazona jest
na dzialanie efektu nowosci — pierwotne reakcje ludzi na roboty moga by¢
rézne od tych, ktore beda przejawia¢ po uptywie dluzszego czasu kontaktu
czy tez po wielokrotnych z nim/nimi interakcjach.

W pierwszej kolejnosci przeanalizuje, jak wczesniejsze doswiadczenia
(rozumiane jako takie, ktére wystapily w jakims, czesto blizej nieokreslo-
nym momencie zycia, przed przystapieniem do badania) oséb badanych
z robotami wigza sie z ich postawami wobec tych obiektow. W opisanym
wczesniej badaniu Nomury i in. (2006¢) autorzy, oprocz wykorzystania
kwestionariusza NARS, zadawali uczestnikom pytanie, czy widzieli kiedy-
kolwiek prawdziwego robota w dzialaniu. Jak sie okazalo, ci spo$rod bada-
nych, ktérzy takie roboty widzieli, mieli mniej negatywne postawy wobec
interakeji z robotami niz ci, ktérzy ich nigdy nie widzieli. Réwniez bada-
nie Bartnecka i in. (2007a) wykazalo, ze rézne wczesniejsze doswiadczenie
zwigzane jest z réznymi postawami wobec interakcji z robotami i wobec spo-
tecznego wplywu robotéw — badani, ktérzy mieli okazje interakeji z robotem
Aibo, przejawiali bardziej pozytywne postawy niz ci, ktérzy nie doswiadczy-
li takiego kontaktu. Kolejno, w badaniu Xia i LeTendre (2021) studenci bez
weczesniejszego doswiadczenia z robotami mieli bardziej negatywne posta-
wy wobec nich ($redni wynik calego NARS), bardziej negatywne postawy
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wobec interakeji z nimi (podskala NARS) oraz bardziej negatywne posta-
wy wobec emocji w interakcjach z robotami (podskala NARS) niz studenci
z czestymi wezesniejszymi doswiadczeniami z robotami, a studenci ze $red-
nim do$wiadczeniem (some experience) mieli bardziej negatywne postawy
wobec robotdw niz studenci z duzym do$wiadczeniem w interakcjach z robo-
tami. Zgodne z powyzszymi wnioskami sg wyniki przegladu Saveli (2018)
mowiace, ze w badaniach, w ktérych uczestnicy nie mieli wezesniejszych
realnych doswiadczen (actual experiences) z robotami, czgsciej raportowa-
ne byly negatywne postawy wobec robotdw.

Kolejno, rezultaty badania online (Nomura, 2014) na Japonczykach w réz-
nym wieku wskazaly, ze wczesniejsze doswiadczenia z robotami zmniejszaly
niektdre z negatywnych postaw wobec nich. Pytano w nim, czy kiedykol-
wiek widzieli realnego robota lub poprzez srodki masowego przekazu, takie
jak telewizja czy gazeta. Z otrzymanych wynikéw mozna wyciagna¢ nastepu-
jace wnioski: uczestnicy, ktérzy nigdy wczesniej nie widzieli robotéw, mieli
bardziej negatywne postawy wobec interakcji z nimi niz uczestnicy widza-
cy je na zywo lub poprzez media®. Co wigcej, okazalo sig, ze to rzeczywiste
doswiadczenia z robotami zmniejszajg negatywne postawy wobec robotéw
(wobec interakcji z robotami oraz spotecznego wplywu robotéw) silniej niz
doswiadczanie robotéw poprzez media. Pod wptywem do$wiadczen z robo-
tami zmianie nie ulegly jednak negatywne postawy wobec emocji w interak-
cjach z robotami.

Potwierdzenie dla tych wynikéw znajdziemy tez w badaniu Latikki i in.
(2021), w ktérym wczesniejsze do$wiadczenia wigzaly sie z bardziej pozy-
tywnymi postawami wobec robotéw — zaréwno w roli narzedzi, ktére czto-
wiek moze wykorzystac, jak i w roli wspdétpracownikéw.

Oproécz wezesniejszych doswiadczen, takze doswiadczenia zwigzane
z robotami obecne w trakcie badania réznicuja postawy wobec tych obiektow.

Wryniki badania Chien i in. (2019) wykazaly, ze zar6wno u mlodszych,
jak i starszych badanych po interakeji z robotem Zenbo zaobserwowano bar-
dziej pozytywne jawne postawy wobec robotéw — byli oni bardziej przekona-
ni, ze roboty nie bedg miaty ztego wptywu na zycie codzienne oraz ze mozna

¥ Juz w 2014 roku, a i wspdlczesnie z pewnoscig, trudno bylo/jest znalez¢ badanych,
ktorzy nie zetkneli sie z robotem w mediach. Potwierdzeniem dla tej obserwacji sa tez wyni-
ki wyszukania stowa ,,robot” w Narodowym Korpusie Jezyka Polskiego (http://www.nkjp.
uni.lodz.pl, dostep: 31.10.2023). NKJP sklada si¢ gléwnie z polskiej prasy publikowanej
w latach 1935-2011, a znajdziemy w nim 3597 wynikéw dla stowa ,,robot”.
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im ufa¢). Ricarda Wullenkord (2017, za: Bartneck i in., 2024) wykazala,
ze juz samo wyobrazenie sobie wspdlpracy z robotem Nao przed faktyczng
interakcjg z nim poprawilo postawy wobec robota oraz zwiekszyto postrze-
gang jako$¢ interakcji. Analogiczne wyniki obserwujemy dla wspomnianego
juz badania (Lupkowski i Janski-Maly, 2020). W pretescie badani wypelniali
tylko kwestionariusz NATIR (podskala NARS). Po uptywie minimum dwéch
tygodni prezentowano badanym filmy wideo przedstawiajace robota Atlas lub
robota Asimo, po czym badani wypelniali ponownie kwestionariusz NATIR.
W posttescie wyniki NATIR byly istotnie nizsze niz w pretescie — po tak pro-
stym doswiadczeniu z prezentacja wideo robota postawa badanych byta mniej
negatywna od tej pierwotnej.

Victoria Groom i in. (2009) zaprojektowali badanie, w ktérym uczestnicy
budowali robota z zestawu Lego Mindstorms NXT, a nastgpnie sterowali nim
po wyznaczonej do tego celu planszy, grajac w prosta gre. Grupy podzielo-
ne byly ze wzgledu na typ budowanego robota (robot-samochdéd badz robot
humanoidalny) oraz ze wzgledu na informacje, ktéra otrzymali po zlozeniu
robota - czesci badanych powiedziano, ze beda operowa¢ robotem zbudowa-
nym przez nich samych, a czgsci, ze bedzie to robot o takim samym wygladzie,
lecz zbudowany przez kogos innego. Gtéwnym celem badania bylo zmie-
rzenie stopnia, w jakim badani rozszerzajg ,,koncepcje siebie” (majg poczu-
cie, ze robot jest swego rodzaju reprezentacja ich samych) na robota, ktérym
sterowali. Badacze zaobserwowali silniejszy efekt dla robota, ktérego badani
zlozyli samodzielnie. Uczestnicy woleli jego osobowo$¢® oraz bardziej si¢ do
niego przywigzywali niz do robota, ktérego uwazali za ztozonego przez kogos
innego. Zblizone konceptualnie badanie przeprowadzili Natalia Reich-Stie-
bertiin. (2019). Tutaj badani zaangazowani zostali w projektowanie (proto-
typing) robotéw edukacyjnych. Cata grupa badanych zostata podzielona na
trzy podgrupy. Jedna z nich tylko oceniala robota Nao (grupa kontrolna), dwie
pozostale zaangazowane byly w réznym stopniu w proces jego projektowania.

% Badani oceniali osobowo$¢ robota w trzech wymiarach: przyjaznosci (friendliness),
prawosci (integrity) oraz ztosliwoéci (malice). Na kazdy z tych wskaznikéw skladato sie kilka
pozycji ocenianych przez badanych na 10-stopniowej skali (od ,,opisuje [robota] w bardzo
matym stopniu” do ,,opisuje [robota] bardzo dobrze”). Pozycje nalezace do miary przy-
jaznosci robota to: cheerful, enthusiastic, extroverted, happy, helpful, kind, likeable, outgo-
ing, warm. Prawo$¢ robota okreslano za pomoca nastepujacych przymiotnikow: helpful,
honest, pretenseless, reliable, trustworthy. Natomiast ztosliwo$¢ robota za pomoca nastepu-
jacych okreslen: disobedient, dishonest, unkind, harsh, incompetent.
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Co ciekawe, proces ten przebiegal jedynie online, a badani wybierali podzespo-
ty robota z przygotowanych przez badaczy zestawéw elementdéw. Wyniki tego
badania wskazuja, ze uczestnictwo w projektowaniu robota (nawet w tak pro-
stej formie) redukuje lek przed robotami edukacyjnymi (mierzony za pomo-
ca RAS), a takze pozytywnie wptywa na postawy wobec tego typu robotow.

Henriette Cramer i in. (2009) przeprowadzili eksperyment online, w kto-
rym badani (gléwnie narodowosci holenderskiej) ogladali film z interakcja
pomiedzy robotem WowWee Robosapien V2 a czlowiekiem - na filmie robot
pomagat cztowiekowi rozwigza¢ problem podczas uzywania komputera w biu-
rze. Warunki eksperymentu réznily sie obecnoscig/brakiem i rodzajem dotyku
pomiedzy czlowiekiem a robotem oraz jego proaktywnoscig (sam proponowal
pomoc lub to cztowiek musiat poprosi¢ o pomoc). Badani zostali podziele-
ni na dwie grupy wedlug wyniku na skali NARS: na osoby ze §rednim wyni-
kiem ponizej 3,4 oraz na osoby, ktérych §redni wynik wynosit powyzej 3,4.
Okazalo sie, ze gdy badani ogladali film, w ktérym robot dotykat czlowie-
ka (polozenie ,,reki” przez robota na czlowieku, przytulenie, ,,przybicie piat-
ki”), badani majacy pozytywne postawy wobec robotéw postrzegali go jako
mniej przypominajacego maszyne. Ponadto, badani z bardziej negatywnymi
postawami wobec robotéw postrzegali go jako mniej podobnego do czto-
wieka, a relacje pomiedzy czlowiekiem a robotem z filmu jako mniej bliska.

W dalszej czesci tego rozdziatu kolejno przeanalizuje, jak opisywane
w badaniach poszczegélne metody prezentacji podczas badania czy interakcji
moga roznicowaé postawy wobec robotow. W badaniu Wilmy A. Bainbridge
iin. (2011) uczestnicy zostali podzieleni na trzy grupy: (1) przebywajacy
fizycznie w tym samym pokoju co robot humanoidalny Nico, (2) wchodza-
cy w interakcje z robotem wyswietlanym na ekranie (poprzez wideo) oraz
(3) wchodzacy w interakcje z robotem wy$wietlanym na ekranie (poprzez
wideo) z dodatkowymi informacjami/ekranem wyswietlajacym widok z gory,
pokazujacym otoczenie robota i jego gesty (augmented-video). Interakcja
z robotem w badaniu polegala na wykonywaniu serii zadan, ktére miaty
na celu oceni¢ rézne aspekty interakcji spotecznych (witanie si¢ z robotem,
proste i nietypowe zadanie wspolpracy z robotem, zadanie dotyczace prze-
strzeni osobistej). Po interakcji badani wypelniali Interactive Experiences
Questionnaire®* oceniajacy ich do$wiadczenia zwigzane z interakcja z robotem.

8 Interactive Experiences Questionnaire jest adaptacja kwestionariusza Kidd i Breazeal
(2004) mierzacg ocene robota Nico oraz interakcji z tym robotem. Kwestionariusz sklada
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Wyniki badania wskazuja co nastepuje. Badani w réznych warunkach nie réz-
nili si¢ reakcjg na witanie si¢ robota, witajac si¢ z nim gestem lub stownie.
Sredni czas wykonania prostego zadania wspétpracy z robotem (przeniesienia
stosu ksiazek z jednego miejsca na drugie) byt dluzszy dla osé6b w warunku
interakeji poprzez wideo niz dla warunku wideo z dodatkowymi informacja-
mi (dwa ekrany) czy realnej interakcji. Podobnie $redni czas wykonania nie-
typowej prosby (wyrzucenia ksiazek do $mieci) byt dtuzszy w warunku wideo
(pojedynczy ekran) niz w pozostalych warunkach. Jednoczesnie, uczestnicy
w warunku fizycznej obecnosci robota mieli istotnie silniejsza tendencje do
wykonania nietypowej prosby zadanej przez robota niz uczestnicy warun-
kéw z prezentacja wideo. Moze to wskazywac, zdaniem autoréw, na wyzszy
poziom zaufania do robota fizycznie obecnego i wieksza che¢ wspodtpracy
z nim niz w stosunku do robota prezentowanego na wideo. Badanie ujaw-
nilo tez réznice, jesli chodzi o zachowanie dystansu i przestrzeni osobistej
w obecnoéci robota dla trzech warunkow: wiekszy dystans i przestrzen osobi-
sta zachowywano w obecnosci realnego robota niz wyswietlanego na wideo.
Autorzy sugeruja, ze ludzie moga postrzegac fizycznie obecne roboty bardziej
jak istoty spoteczne, co prowadzi do wigkszego poszanowania ich przestrzeni
osobistej. Wyniki kwestionariusza uzytego w badaniu wykazaly, ze uczestni-
cy warunku realnej interakcji z robotem oceniali robota i interakcje bardziej
pozytywnie niz uczestnicy warunkéw z interakcja wideo. Badani uwazali tez
realng interakcje z robotem za bardziej naturalna.

Sara Kiesler i in. (2008) przeprowadzili badanie, w ktérym uczestnicy
wchodzili w interakcje z robotem Nursebot badZ wirtualnym agentem (softwa-
re agent, stworzonym ze zdjecia prezentujacego gtowe i szyje robota Nurse-
bot) - na zywo badz za posrednictwem ekranu, na ktérym wyswietlany byt
robot/agent. Interakcja polegala gléwnie na rozmowie o nawykach zdrowot-
nych. Dodatkowo robot/agent zadat badanemu pig¢ wrazliwych pytan (takich
jak ,,Czy kiedykolwiek celowo powiedziale$ cos przeciwko komus?”) oraz

si¢ z 84 pytan podzielonych na cztery skale: General Impressions (przyktadowa pozycja:
»How often did you feel that Nico was really alive and interacting with you?”), Charac-
teristics of the interactions (przykladowa pozycja: ,,How often did you want to or did you
make eye contact with Nico?”), Overall impressions (zawierajaca pytania otwarte, takie jak:
»What was missing from Nico that would make it seem more alive?”), oraz metryczka (Bio-
graphical information). Odpowiedzi udzielane byty na 7-stopniowej skali od 1 - ,Not at
all/Never/Strongly disagree/Describes poorly (the robot)” — do 7 - ,Very much/Always/
Strongly agree/Describes well (the robot)”.
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opowiedziat kilka dowcipéw. Okazalo sie, Ze interakcja z robotem (niezalez-
nie od formy jego prezentacji) byla bardziej angazujacym doswiadczeniem
niz interakcja z agentem wirtualnym. Badani spedzali z realnym robotem
wiecej czasu, w wigkszym stopniu lubili tego robota, oceniali go jako w wiek-
szym stopniu ,,zywego * i przypisywali mu bardziej pozytywne cechy osobo-
wosci. Uczestnicy byli tez bardziej zachowawczy w kontakcie z robotem niz
z agentem, ujawniali mu mniej spolecznie niepozadanych zachowan ze swo-
jego zycia. Jak zauwazajg autorzy, rdznice te sugerujg traktowanie robota bar-
dziej jak cztowieka niz jak agenta. Jednoczesnie, badanie nie ujawnito réznic
pomiedzy realng interakcja z robotem a interakcja zaposredniczong przez
ekran. Nieco odmienne wyniki otrzymat Jamy Li (2015), ktéry dokonat prze-
gladu badan uwzgledniajacych rézne sposoby prezentacji badz ucielesnienia
robotéw: realnej interakeji z robotem, interakeji z realnym robotem zapo-
$redniczonej przez ekran komputera, telewizora lub ekranu projekcyjnego
czy interakcji z wirtualnie uciele$nionym agentem (nieistniejacym w realnym
$wiecie, stworzonym za pomoca grafiki komputerowej) za pomoca monito-
ra komputera, telewizora lub ekranu projekcyjnego. Zgodnie z wynikami,
roboty fizycznie obecne w tym samym $rodowisku co ludzie byly bardziej
pozytywnie odbierane niz roboty wyswietlane na ekranie czy wirtualni agen-
ci. Jednoczesnie, gdy zaréwno roboty, jak i wirtualni agenci byli wyswietla-
ni cyfrowo, reakcje badanych okazywaly sie podobne. Te wyniki wskazuja
na fakt, ze fizyczna obecnos¢ robota odgrywa wieksza role w kontekscie jego
odbioru niz uciele$nienie robota.

W swoim przegladzie Naneva i in. (2020) podzielili badania na te, w ktd-
rych uczestnicy wchodzili w rzeczywistg interakcje z robotem (byl on fizycz-
nie obecny w badaniu; direct HRI), te, w ktérych interakcja z robotem byta
jako$ zaposéredniczona (na przyklad badani obserwowali reprezentacje robota
na zdjeciu czy wideo badz byli proszeni o wyobrazenie sobie jej; indirect HRI)
oraz na te badania, w ktérych uczestnicy nie wchodzili w zaden rodzaj inte-
rakeji z robotem (ani realnej, ani zaposredniczonej przez jakie§ medium, ani
wyobrazonej). Wyniki przegladu wykazaly, ze bardziej pozytywne postawy
afektywne przejawiaja uczestnicy badan uwzgledniajacych realng interakeje
z robotem badz brak jakiejkolwiek interakcji niz osoby, ktére uczestniczyty
w badaniach z posrednig interakcja z robotem. Bardziej pozytywne postawy

¢ Ozywienie (lifelikeness) robota oceniano za pomocg czterech przymiotnikéw okre-
$lajacych robota na 7-stopniowej skali: humanlike, lifelike, machinelike, natural.
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poznawcze zaobserwowano w badaniach, w ktorych nie byto interakeji z robo-
tem niz w badaniach, w ktdérych obecna byla bezposrednia interakcja. Bardziej
pozytywne postawy ogolne (general attitudes) byly raportowane w badaniach
z posrednig interakcja z robotem niz w badaniach z bezposérednia inter-
akcja czy brakiem interakcji z robotem. Ludzie wykazywali wickszg akcep-
tacje robotdw spolecznych w badaniach, w ktérych nie mieli z nimi kontak-
tu niz w tych, w ktérych mieli z nimi kontakt posredni. Badani raportowali
takze mniej leku w badaniach, w ktérych wchodzili w bezposrednia inter-
akcje z robotami niz gdy interakcja miata charakter posredni lub nie bylo jej
wcale. Podobnie, w badaniach z realng interakcja z robotem badani rapor-
towali wigksze zaufanie do robotéw niz w badaniach z posrednig interakcja.
Poréwnanie postaw 0sob z wczesniejszym do$wiadczeniem z robotami i tych
bez takiego doswiadczenia nie bylo mozliwe na podstawie przegladu Nanevy
iin. (2020), poniewaz wiekszos$¢ uczestnikdw badan wchodzacych w sktad
przegladu nie miata wczeéniej kontaktu z robotem.

Martina Mara i in. (2021) przeprowadzili badanie (w Austrii, na oso-
bach postugujacych sie¢ jezykiem niemieckim), w ktérym poréwnali odpowie-
dzi badanych obserwujacych interakcje cztowieka z robotem prezentowana
na cztery rozne sposoby: na tradycyjnym wideo (2D), na stereoskopowym
wideo przy uzyciu okularéw 3D, w $rodowisku wirtualnej rzeczywisto$ci oraz
poprzez fizyczna wspdélobecno$¢ w scenerii (na zywo). W badaniu wykorzy-
stano robota Roboy, sterowanego przez technika metoda WoZ. W prezento-
wanej badanym scenie robot rozmawiat z czlowiekiem (aktorem) o mozliwych
zastosowaniach, ktére Roboy moglby zaoferowaé cztowiekowi jako jego
osobisty asystent. Rezultaty badania wykazaly, Ze rodzaj prezentacji robota
(interakcji z robotem) mial znaczenie w kontekscie odbieranego podobien-
stwa do czlowieka — robot oceniany byt jako bardziej podobny do cztowieka
w warunku fizycznej wspotobecnosci niz podczas ogladania go w wirtualnej
rzeczywistoéci. Nie zaobserwowano jednak réznic pomiedzy pozostalymi
warunkami. Jednocze$nie nie zaobserwowano zadnych réznic w postrzega-
nej osobliwosci (eeriness) robota, sympatii do niego czy intencji zakupu robo-
ta w zalezno$ci od rodzaju prezentacji.

W opisanym wcze$niej badaniu Ratajczyka i in. (2023) zastosowano dwa
rodzaje kontaktu z robotem (agentem): poprzez wirtualng rzeczywisto$é
i za pomocg ekranu komputera. Badanie to ujawnito brak istotnych réznic
w ocenie osobliwo$ci robota i podobienstwa robota do czlowieka pomiedzy
warunkami.
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Badania dostarczaja nam takze informacji o tym, jak postawy wobec
robotéw wiaza si¢ z zachowaniami przejawianymi przez badanych podczas
interakeji z nimi.

Wyniki badania Nomury i in. (2004) wykazaly, ze uczestnicy (japonscy
studenci) z bardziej negatywnym nastawieniem do robotéw w podskali postaw
wobec interakeji z robotami skali NARS potrzebowali wiecej czasu, aby zaini-
cjowa¢ interakcje z robotem Rebovie. W badaniu Nomury i in. z 2006 roku
osoby z bardziej pozytywnymi postawami wobec interakcji z robotami szyb-
ciej nawigzywaly rozmowe z robotem niz osoby z bardziej negatywnymi
postawami wobec interakcji z robotami. Moze to $wiadczy¢ o tym, ze osoby
bardziej negatywnie nastawione do interakcji z robotami (mierzonej za pomo-
ca NARS) majg tendencje do unikania kontaktu z nimi. Badani réznili sie
tez trescig wypowiadanych do robota zdan i jak si¢ okazato, osoby z bardziej
negatywnymi postawami wobec interakcji z robotami oraz wobec spotecz-
nego wplywu robotéw w wiekszym stopniu unikaly wyrazania swoich emo-
cji w rozmowie z robotem.

Nomura i in. (2008) wykazali, ze lek badanych z czasu przed interakeja
z robotem Rebovie wzrdst po interakeji z robotem. Negatywne postawy wobec
spolecznego wplywu robotéw (podskala NARS) mierzone przed interakcja
z robotem wplynety na czas, ktéry uptynal, zanim badani dotkneli robota
po tym, jak zostali przez niego do tego zach¢ceni - bardziej negatywne posta-
wy wigzaly sie z krétszym czasem. Lek przed rozmows z robotami (podskala
RAS) mierzony przed interakcjg z robotem takze wplynatl na czas, po jakim
badani zaczeli rozmawiac z robotem Rebovie po wejsciu do pokoju, w kto-
rym sie znajdowal. Podobnie lek przed zdolnosciami komunikacyjnymi robo-
tow (podskala RAS) wplynat na czas, ktéry uptynat, zanim badani dotkneli
robota po tym, jak zostali przez niego do tego zacheceni. W obu przypad-
kach wigkszy lek wiazal si¢ z dluzszymi czasami zwlekania (na komunika-
cje czy dotkniecie robota). Badanie wykazalo pozytywny zwiazek pomiedzy
lekiem przed behawioralnymi cechami robotéw a negatywnymi postawami
wobec interakeji z robotami oraz pomiedzy lekiem przed rozmowa z robo-
tami a negatywnymi postawami wobec interakcji z nimi.

Jako ostatni oméwie zwigzek postaw wobec robotéw z dtugimi czy wielo-
krotnie powtarzanymi interakcjami z nimi. Leite i in. (2013) dokonali prze-
gladu badan uwzgledniajacych dtugoterminowe (nie jednorazowe interakeje,
interakcje trwajace przez kilka sesji, czesto kilka dni, a nawet miesiecy, niwe-
lujace efekt nowosci) interakcje z robotami spotecznymi. Dowiadujemy sie
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z niego, ze takie wlasnie dlugotrwale interakcje z robotem czesto pozytyw-
nie wplywaja na postawy i zachowania wzgledem robotéw. Posréd pozytyw-
nych zmian pojawia sie miedzy innymi zwigkszenie zainteresowania robotem,
okazywanie uczu¢ wzgledem robota, przypisywanie mu cech istot zywych,
zwiekszona ched interakcji z robotem, zmniejszony dystans wzgledem nie-
go. Dluzsze interakcje maja tez pozytywny wplyw na samopoczucie bada-
nych (na przyktad zmniejszyly poziom stresu i wzmacniajg wiezi spoteczne
pomiedzy mieszkanicami domu opieki w przypadku interakcji z robotem
Paro). Dlugoterminowe interakcje dzieci z robotami sprawiaja, ze z czasem
zaczynajg traktowac je bardziej jako réwiesnikow czy agentéw spotecznych
niz jako zabawki czy przedmioty (rozwijajac w sobie opiekuncze zachowa-
nia). Podobnie dorosli w trakcie dluzszych interakeji z czasem w wiekszym
stopniu antropomorfizujg roboty, a dodatkowo cze$ciej rozmawiajg o inte-
ligencji robotow, a rzadziej o ich technicznych zdolnosciach. Jednoczesnie,
dluzsze interakcje moga negatywnie wplywaé na postawy wobec robotéw,
jesli pierwszy kontakt z robotem wywoluje u odbiorcéw zbyt wysokie ocze-
kiwania badz oczekiwania te s obecne jeszcze przed kontaktem z robotem,
a nie zostajg one spetnione. W takich sytuacjach, po minieciu efektu nowo-
$ci, ludzie wchodzacy w kolejne interakcje z robotem mogga traci¢ zaintere-
sowanie nim badz rozwija¢ negatywne postawy wobec robota. Dzieci moga
sie takze sta¢ bardziej znudzone robotem wraz z uptywem czasu interakcji.

Badanie Zlotowskiego i in. (2015) ujawnilo, ze samo powtarzanie inter-
akeji z robotem (trzy krotkie interakcje) moze zredukowa¢ ocenianie robota
jako osobliwego (eerie) zardwno dla robota, ktéry pierwotnie byt odbierany
jako w znacznym stopniu osobliwy — Geminoid HI-2, jak i dla robota odbie-
ranego neutralnie przez badanych - Robovie R2. Zdaniem autoréw wyjasnie-
niem tego zjawiska moze by¢ fakt, ze nowe bodzce (roboty), ktére poczatkowo
wywoluja reakcje ostroznosci u badanych, w miare kolejnych interakeji uzna-
wane za nieszkodliwe lub Ze te kolejne ekspozycje (doswiadczenia z robota-
mi) moga zwieksza¢ plynno$¢ przetwarzania robota, gdy jego wyglad staje
sie bardziej znajomy. Podobne wyniki otrzymaty Maike Paetzel i Ginevra
Castellano (2019). W przeprowadzonym przez nie badaniu uczestnikom stop-
niowo prezentowano robota Furhat i jego zdolnosci oraz mierzono, jak byt
odbierany przez badanych na kolejnych etapach zaznajamiania. Okazalo sie,
ze pierwotny dyskomfort (uncanny feelings) w stosunku do robota istotnie
sie zmniejszyl po tym, jak badani mogli wej$¢ z robotem w realng interak-
cje. Po interakcji z robotem Furhat uczestnicy uwazali go takze za bardziej
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kompetentnego®, bardziej podobnego do cztowieka® i bardziej spotecznie
obecnego (social presence)® niz przed interakcja.

Opisane w podrozdziale 3.3 zjawisko moze by¢ cze$ciowo wyjasnione
znanym z psychologii efektem czystej ekspozycji (mere exposure effect; por.
m.in. Ztotowski i in., 2015; Szczepanowski i in., 2020). Polega on na zwigz-
ku pomiedzy pozytywna ocena jakiegos obiektu a powtarzang (wielokrotng)
ekspozycja na ten obiekt. Innym wyjasnieniem, réwniez zaczerpnigetym z psy-
chologii i odnoszacym si¢ do relacji miedzyludzkich, moze by¢ hipoteza kon-
taktu (Allport, 1954, za: Horstmann i Kramer, 2019, s. 11). Kontakt (w tym
przypadku kontakt cztowieka z robotem) uznawany jest za jedng z bardziej
efektywnych strategii zmniejszania uprzedzen i konfliktéw miedzygrupowych
oraz poprawy relacji miedzygrupowych (watek ten w kontekscie HRI poru-
szajg takze m.in. Wallisch i in., 2018; Akay i in., 2022).

Podsumowujac, nalezy stwierdzi¢, ze wyniki badan przedstawione w tym
podrozdziale, a nadmieniane juz takze w rozdziatach poprzednich, wyraz-
nie wskazuja na zwigzek do§wiadczen z robotami na postawy wobec nich.
Zaréwno wczesniejsze do$wiadczenia z robotami, jak i kontakt z nimi pod-
czas eksperymentdw mogg znaczaco réznicowaé postawy ludzi. Osoby, ktore
mialy wezeéniej do czynienia z robotami, zardwno w kontekscie rzeczywi-
stym, jak i za po$rednictwem mediéw, wykazujg zazwyczaj mniej negatywne
postawy wobec robotdw niz osoby, ktdre nie mialy takiego kontaktu. W szcze-
golnosci bezposdrednie, realne doswiadczenia z robotami maja tendencje do
wzmacniania bardziej pozytywnych postaw, miedzy innymi zmniejszajac lek
i dystans wobec robotéw. Doswiadczenia zapo$redniczone przez media pre-
zentuja podobny, cho¢ stabszy efekt zwigzku z postawami wobec robotow.
Dtluzsze i wielokrotnie powtarzane interakcje z robotami moga zmniejsza¢
poczatkowy efekt nowosci, prowadzgc do bardziej stabilnych i pozytywnych
postaw, co mozna wyjasni¢ efektem czystej ekspozycji. Innym wyja$nieniem
pozytywnego wplywu interakcji z robotem na postawy wobec robota czy
robotdw jest hipoteza kontaktu.

¢ Kompetencja robota i dyskomfort zwigzany z robotem mierzone byly za pomoca
The Robotic Social Attributes Scale (RoSAS), autorstwa Carpinelli (2017).

¢ W znaczeniu antropomorfizowania robota, ktére mierzone bylo 5-itemowa pod-
skalg kwestionariusza Godspeed.

% Mierzone za pomocg 5-itemowej adaptacji skali wykorzystanej przez Lee i in. (2006).
Odpowiedzi udzielano na 10-stopniowej skali Likerta.
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3.5 ZAINTERESOWANIE | EKSPOZYCJA NA SCIENCE FICTION

Jak wspomniatam w podrozdziale 3.4, procz interakeji z realnymi robotami
réwniez nasze do$wiadczenia z fikcyjnymi postaciami robotdw z dziel gatunku
fantastyki naukowej (science fiction) czy nawet ogolnie — pozycjami nalezacymi
do tego gatunku (filmami, serialami, ksigzkami, grami, sztukami i innymi for-
mami medidw czy produkcji) — wiazg sie z postawami, jakie przejawiamy wobec
realnych robotéw. W rozdziale 1 zwrdcitam uwage na to, ze roboty od wiekow
byly chetnie wybierane na gtéwne postaci mitologii, legend i wreszcie dziet
gatunku science fiction. Szczegdlnie znaczacy wplyw na ich wyobrazeniowa
reprezentacje miato pojawienie si¢ filméw, ktore niejako ozywity te mityczne
stworzenia, a takze wykreowaly nieskoficzong game nowych, sztucznych bytéw
(Kurfess, 2005, s. 2). Cho¢ rdznego rodzaju automaty i maszyny byly tworzone
na przestrzeni wiekdw, jeszcze zanim samo pojecie ,,robot” zostato wprowa-
dzone i przyjete, postaci robotow w dzietach science fiction czesto wyprzedza-
ty technologiczne mozliwosci swoich czaséw. Tym samym ksztaltowaly one
wyobrazenia i oczekiwania wobec przysztych realnych robotdw, a czeécio-
wo takze ramy, w jakich postrzegali$my i ocenialiémy (czy wciaz postrzega-
my, oceniamy) rzeczywiste osiggniecia w tej dziedzinie. Bartneck i in. (2024,
s. 231-236) wymieniajg kilka archetypowych motywéw fabul dziet gatun-
ku science fiction prezentujacych postaci robotéw. Naleza do nich motywy:

« robotéw chcacych stad si¢ ludzmi;

o robotow jako zagrozenia dla ludzi (chcacych przeja¢ kontrole nad
$wiatem, zniewoli¢ czy zniszczy¢ gatunek ludzki);

o robotéw sprawujacych nadrzedne nad cztowiekiem funkcje, jedno-
cze$nie dziatajacych na korzy$¢ spoleczenstwa, bedacych po stronie
»,dobra”®;

o eksplorowania pytania o stopiefi podobienstwa robota do cztowieka;

« budowania emocjonalnych wiezi miedzy czlowiekiem a robotem.

% Wskazuje sie, Ze ukazywanie robotow jako reprezentujacych ,,zto” w przeciwien-
stwie do ludzi reprezentujacych ,,dobro” jest czesciej spotykane w kulturze zachodniej (Bart-
neckiin., 2024, s. 233). W japonskich mediach, w ktorych roboty sa niezwykle popularne,
mozemy zaobserwowac¢ inne relacje — w tych dzielach dobro i zfo sg bardziej ,,rozproszo-
ne” (Bartneck i in., 2005, s. 5). Mozemy tam na przyklad zaobserwowa¢ ,,dobrego” robota,
ktory walczy z cztowiekiem-ztoczynca, lub ,,dobrego” robota walczacego ze ztymi robota-
mi. Roboty takie jak Astro Boy i Doraemon sg dobrodusznymi postaciami, ktére poma-
gaja ludziom w ich codziennym zyciu.
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Zwigzek pomiedzy czestoécig kontaktu (ekspozycji, ogladania) z fikcyj-
nymi postaciami oraz ich konkretnym obrazem a naszymi postawami wobec
realnych robotow czesto thumaczony jest faktem, iz nawet we wspodlczesnym
$wiecie wigkszo$¢ ludzi nie doswiadczyta kontaktu z realnym robotem (por.
m.in. Horstmann i Kramer, 2019; Sarda Gou, 2020; Bartneck i in., 2024). Jed-
noczeénie, roboty sa obecne w dzietach science fiction (ksigzkach, filmach,
grach, mediach), kreujac pewien obraz, oczekiwania i postawy wzgledem real-
nych robotéw. Jak pisza Aike C. Horstmann i Nicole C. Krdmer (2019), ludzie
pytani podczas wywiadéw o postawy wobec robotéw czesto odwotuja sie do
filmoéw i ksigzek science fiction, Potwierdzaja to rowniez wyniki badan jezyko-
wych. Evgenios Vlachos i Zheng-Hua Tan (2018) przeanalizowali (z wykorzy-
staniem text mining i uczenia maszynowego) komentarze z platformy YouTube
do filméw prezentujacych cztery rézne roboty (androidy). Badanie to ujawnilo,
ze jednym z trzech najczesciej poruszanych tematdw jest tak zwana science fic-
tion valley. W komentarzach dotyczacych realnych robotéw czesto pojawialy sie
odwotania do fikcyjnych postaci (np. Synth z gry Fallout czy Skynet z filmu Ter-
minator, 1984, rez. James Cameron). Wyjasnienie tej relacji moze stanowic teo-
ria redukowania niejasnosci (Berger i Calabrese, 1974, za: Horstmann i Kramer,
2019, s. 2). Zgodnie z nia, kiedy wchodzimy w jaka$ interakcje po raz pierw-
szy, poszukujemy informacji o drugiej stronie tejze interakcji po to, aby zredu-
kowac swoja pierwotng niepewnos¢. Te informacje sg nastepnie przetwarzane
i organizowane na podstawie cech czy stereotyp6éw spotecznych, co pozwala
na tworzenie prognoz na temat innych. Jako ze roboty spoleczne reprezentuja
wcigz nowy technologie, trudng do poréwnania z weze$niejszymi i do sklasy-
fikowania (s3 to urzadzenia elektroniczne, jednoczesnie wygladajace na ozy-
wione), przewiduje sie, ze wywolujg one w ludziach duzy stopien niepewnosci.
Poniewaz roboty spofeczne nie sg jeszcze powszechnie obecne w spoleczenstwie,
a realny kontakt z nimi ma niewielu ludzi, jednym z gtéwnych zrédel informa-
cji staje sie wyobrazenie robotéw ksztaltowane przez media, zwlaszcza science
fiction. Ponizej opisze wyniki badan dotyczacych zwiazku pomiedzy sieganiem
po dziela tego gatunku oraz konkretnymi obrazami ukazywanych w tych dzie-
tach robotéw a naszymi oczekiwaniami i postawami wobec realnych robotow.

W omawianych wczes$niej badaniach (Giger i in., 2017) zaobserwowano,
ze wieksze zainteresowanie science fiction® jest pozytywnym predyktorem

¢ Uczestnicy badania oceniali na skali od 1 - ,I really dislike it” do 7 - ,,I really like
it” dwa pytania dotyczace filméw science fiction oraz ksigzek z tego gatunku.



3.5 Zainteresowanie i ekspozycja na science fiction 139

bardziej pozytywnych postaw wobec robotéw. Analogiczne wyniki raportu-
ja Picarra (2014) oraz Giger i in. (2024). Uczestnicy z silniejszym zaintereso-
waniem fantastykg naukowa byli mniej przekonani o wyjgtkowos$ci natury
ludzkiej (BHNUS), co wydaje si¢ intuicyjne ze wzgledu na opisany w pod-
rozdziale 3.3 zwigzek NARS z BHNUS.

Mara i Appel (2015) wykazali, ze juz samo przeczytanie przez badanych
historii z gatunku science fiction, ktorej gtéwnym bohaterem jest robot, ma
znaczenie dla pdzniejszych postaw wobec tego samego robota widzianego
na zywo (z ktérym badani nastepnie wchodzili w interakcje). Osoby, ktore
czytaly historie z udzialem robota Telenoid, ocenialy go pdzniej w rzeczywi-
stej interakeji jako bardziej podobnego do cztowieka oraz mniej osobliwego
(eerie) niz osoby, ktdre przed interakcja z nim czytaly tylko ulotke infor-
macyjna na jego temat (bez narracji) badz osoby, ktére nie otrzymaly zad-
nych informacji o robocie przed interakcjg z nim. Postrzegane podobienistwo
robota do cztowieka mediowato wptyw historii science fiction na odczuwa-
nie osobliwosci (eeriness) robota. Badacze stwierdzili, ze im bardziej robot
byt postrzegany jako ludzki, tym w mniejszym stopniu byt postrzegany jako
przerazajacy, dziwny. Dodatkowo, osoby, ktdre czytaly historie science fiction,
ocenialy robota jako bardziej atrakcyjnego. Mierzono takze sklonnosci uczest-
nikéw do destrukcyjnych mysli lub dziatan wzgledem robota®. Uczestnicy,
ktorzy przeczytali historie science fiction, mieli mniej negatywnych mysli na
temat robota niz uczestnicy z pozostalych dwéch grup.

Celem trzech badan przeprowadzonych przez Ulrike Bruckenberger i in.
(2013) bylo sprawdzenie, w jaki sposob reprezentacja robotéw w dzietach
z gatunku science fiction i srodkach masowego przekazu moze wplywacé na
ocene robotéw w ogdle, a w szczegdlnosci na ocene (realnie istniejacego)
robota IURO (Interactive Urban Robot). Uprzednie do$wiadczenia z fik-
cyjnymi postaciami robotéw okazaly sie wptywac na postawy ludzi, zwiek-
szajac oczekiwania wobec realnych robotéw (tak by miaty pewne cechy lub
ich nie mialy) oraz sprawiajac, ze wigkszo$¢ ludzi uwaza, iz roboty beda
w przyszlosci czgscig naszego spoteczenstwa i zycia. Zgodnie z wynika-
mi tego badania nie jest istotne, czy roboty fikcyjne prezentowane sg jako

6 Zostaly one zmierzone za pomocg pieciu pytan, opracowanych specjalnie na potrze-
by tego badania. Przyklady tych pytan to: ,The Telenoid should get destroyed after the end
of this exhibition”, ,,I can imagine that I would harm the Telenoid if I got an opportuni-
ty to do so”. Odpowiedzi byly udzielane na 7-punktowej skali, gdzie 1 oznaczato ,not at
all a 7 ,very much’”.
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dobre, czy zte. Obie reprezentacje prowadzily do niejednoznacznych, dziw-
nych postaw i uczu¢ ludzi wobec realnych robotéw (w ogéle) - byly uwa-
zane za niekompetentne i jednoczesnie oczekiwano od nich umiejetnosci
podobnych do tych posiadanych przez ludzi, przy swiadomosci, ze obecna
technologia nie doréwnuje temu, co pokazuja filmy. Realny robot IURO,
prezentowany uczestnikom opisywanego badania, cz¢sto nie spelnial ocze-
kiwan pod wzgledem umiejetnosci. Jednoczesnie wzbudzil duze zaintereso-
wanie uczestnikow, co $wiadczy o ich checi do interakeji z tg technologia.
Jak zauwazajg badacze, dos§wiadczenie interakeji lub nawet tylko oglada-
nia interakcji z prawdziwym robotem moze zniwelowa¢ ten dwuznaczny
stosunek, co jest zgodne z wynikami badan opisanymi w podrozdziale 3.4,
bowiem bezposredni kontakt z robotem IURO w badaniu zredukowal pew-
ne obawy uczestnikow i sprawil, ze ich oczekiwania wobec rzeczywistych
robotéw staly sie bardziej realistyczne.

Laurel D. Riek i in. (2011) skupili si¢ na jeszcze bardziej specyficznym
problemie. Badacze ci sprawdzili bowiem, jak wczesniejsze ogladanie filmow
z robotami w roli gléwnej — takich jak: Cztowiek przysztosci (Bicentennial Man,
1999, rez. Chris Columbus), Gwiezdne wojny (Star Wars, 1977, rez. George
Lucas), WALL-E (2008, rez. Andrew Stanton), 2001: Odyseja kosmiczna (2001:
A Space Odyssey, 1968, rez. Stanley Kubrick), Terminator (The Terminator,
1984, rez. James Cameron) — przedstawiajacych roboty odpowiednio w spo-
s6b negatywny badz pozytywny wplywa na postawy wobec robotéw w ogéle —
mierzac te drugie za pomocg kwestionariusza NARS. Okazalo sig, ze im wigcej
filméw z robotami w roli gtéwnej widzieli badani, tym mniej negatywne byty
ich postawy wobec robotéw (osiagali nizsze wyniki w NARS). Co wiecej,
trzy sposrdd filméw, o jakie pytano badanych, doktadniej - te przedstawia-
jace roboty w pozytywnym $wietle, mialy istotny wplyw na wynik w NARS,
wywolujac bardziej pozytywne postawy. Byly to: Czlowiek przysztosci, Moon
i WALL-E. Wyniki te sa zgodne z tymi otrzymanymi w badaniu S. Shyama
Sundara i in. (2016). Autorzy (s. 345) wskazali, ze wigksza liczba przywota-
nych przez badanych filméw prezentujacych roboty jako gtéwnych bohateréw
badz postaci drugoplanowe wigzata si¢ z mniejszym lekiem przed robotami
w realnym zyciu. Ponadto, zgodnie z wynikami tego badania, wigksza sympa-
tia do fikcyjnych robotéw i bardziej humanoidalny wyglad fikcyjnego robota
takze wiazal si¢ z nizszym lekiem przed robotami w realnym zyciu.

Sarah Kriz i in. (2010) przeprowadzili analize tresci dwunastu popu-
larnych amerykanskich filmoéw science fiction, aby okresli¢, jakie zdolnosci
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poznawcze i spoteczne mialy przedstawione w nich roboty®. Okazalo sie,
ze wszystkie cechowaly zdolnosci poznawcze (np. widzenie, orientacja prze-
strzenna, jezyk), natomiast zdecydowana mniejszo$¢ przejawiata zdolnosci
spoteczne (np. bliskie relacje, agresje, stereotypizacje i uprzedzenia, kon-
formizm czy samo$wiadomo$¢)™. Ci sami autorzy przeprowadzili takze
badanie wérdd studentéw kierunkoéw inzynierskich, ktérym pokazywano
robota PeopleBot i nastepnie pytano o prawdopodobienstwo, z jakim, zda-
niem badanych, robot ten przejawia okre$lone zachowania/umiejetnosci.
Poszczegdlne zdolnosci wzorowane byly na tych z analizy tresci opisanej
wezedniej (np. samowiedza, bliskie relacje, zachowania prospoteczne, agre-
sja, pamie¢ epizodyczna, wyobraznia przestrzenna, przetwarzanie jezyka).
Okazalo sig, ze badani byli bardziej przekonani o tym, ze PeopleBot ma zdol-
nosci poznawcze niz ze ma zdolnosci spoteczne. W badaniu przeanalizowa-
no, czy istnieje zwigzek miedzy prezentowanymi zdolno$ciami fikcyjnych
robotéw w filmach science fiction a oczekiwaniami ludzi wobec rzeczywi-
stych robotow. Wieksza liczba robotéw w filmach majacych dang zdolnos¢
wigzala sie z wyzszym prawdopodobienistwem, ze uczestnicy uznawali ja
za realna dla rzeczywistego robota (PeopleBot), a zdolnosci obserwowane
u mniejszej liczby robotéw fikcyjnych byly tez oceniane jako mato prawdo-
podobne do wystapienia u realnego robota PeopleBot. Oznacza to, ze ist-
nieje zwigzek pomiedzy tym, jak prezentowane sa fikcyjne roboty, a tym,
jakie ludzie maja oczekiwania czy predykcje dotyczace realnych robotéw,
a przynajmniej wobec jednego, jakim jest PeopleBot. Autorzy zaznaczajg
jednak, ze nie dla wszystkich zdolno$ci robota mozna bylo zaobserwowa¢

¢ Tytuly filmow oraz postaci robotéw analizowane w badaniu to Gwiezdne wojny (Star
Wars, 1977, rez. George Lucas; postaci: R2D2, C-3P0, Darth Vader), Obcy - ésmy pasazer
Nostromo (Alien, 1979, rez. Ridley Scott; posta¢: Ash), Lowca androidéw (Blade Runner, 1982,
rez. Ridley Scott; postaci: Rachel, Roy), Terminator (The Terminator, 1984, rez. James Cam-
eron; posta¢: Terminator), Krdtkie spigcie (Short Circuit, 1986, rez. John Badham; postaé:
Number 5), RoboCop (1987, rez. Paul Verhoeven; postaé: RoboCop/Murphy), Star Trek: pier-
wszy kontakt (Star Trek: First Contact, 1996, rez. Jonathan Frakes; postaci: Data, The Borg),
Matrix (The Matrix, 1999, rez. Lilly Wachowski, Lana Wachowski; postaci: Neo, Trinity, Mor-
pheus, Cypher, Agent Smith), Sztuczna inteligencja (A.I Artificial Intelligence, 2001, rez. Ste-
ven Spielberg; postaci: David, Teddy, Joe), Ja, robot (I, Robot, 2004, rez. Alex Proyas; postac:
Sonny), Zony ze Stepford (The Stepford Wives, 2004, rez. Frank Oz; postaé: Mike), Trans-
formers (2007, rez. Michael Bay; postaci: Optimus Prime, Bumblebee, Frenzy, Megatron).

7% Nie bez wplywu na takie wyniki mogl mie¢ dobor filméw wynikajgcy m.in. z roku
przeprowadzenia badania. W obecnych czasach gama filmow science fiction prezentuja-
cych rozmaite zdolnosci robotow jest wieksza.
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ten pozytywny zwigzek pomiedzy liczba fikcyjnych robotéw posiadajacych
dang zdolno$¢ a prawdopodobienstwem przypisania tej zdolnosci realnemu
robotowi. Na przyktad nawigzywanie bliskich relacji i agresja byly przejawia-
ne przez wiele z ich, ale jednoczesnie zdolnosci te oceniane byly jako mato
prawdopodobne dla robota realnego. Autorzy sugeruja, ze ten brak zgodnosci
mozna zrozumie¢ przez zjawisko ,,zawieszenia niewiary” (suspension of dis-
belief), odnoszace si¢ do tego, ze ludzie, ogladajac fikcje, czasowo akceptuja
pewne nielogiczne lub nierealistyczne elementy fabuly. Ma to jednak swo-
je granice, niektére zachowania robotéw w filmach (np. zdolnos¢ do agresji
lub bliskich, emocjonalnych relacji) sa odbierane jako na tyle malo praw-
dopodobne, ze nawet osoby o niewielkiej wiedzy na temat robotyki rozpo-
znajg je jako fikcyjne.

Horstmann i Krdmer (2019) przeprowadzily cze$ciowo ustrukturyzowa-
ne wywiady dotyczace oczekiwan i preferencji ludzi zwigzanych z robotami
spolecznymi. Wielu badanych spontanicznie odnosito si¢ do filméw science
fiction i scenariuszy z nimi zwigzanych (np. strach przed przejeciem kon-
troli przez roboty) czy wymieniato konkretne postaci robotéw z dziet tego
gatunku. Jednocze$nie niewielu z nich do$wiadczylo interakcji z realnym
robotem, co moze $wiadczy¢ o tym, ze ich oczekiwania wzgledem realnych
robotéw sg zwiazane z obrazem fikcyjnych robotéw wilasnie. Ci sami auto-
rzy przeprowadzili takze badanie kwestionariuszowe online dotyczace ocze-
kiwan wzgledem robotéw. W badaniu tym pytano miedzy innymi o czestosé
ogladania filméw czy seriali, w ktérych roboty odgrywaja istotna rol¢’' i o to,
jak badani opisaliby relacje ludzi z robotami w ogladanych filmach o takiej
tematyce’. Pytano takze o to, jak dobrze pamietajg 16 konkretnych filméw/
seriali prezentujacych roboty”, czy pamietaja same roboty w tych filmach

! Odpowiedzi udzielano na 5-stopniowej skali od ,very rarely” do ,very often”.

72 Za pomocg 5 pozydji (takich jak ,,In science fiction movies/series robots are rather
against humans”), na ktére odpowiedzi udzielano na 5-stopniowej skali od ,,strongly dis-
agree” do ,,strongly agree”

73 Tytuly filmoéw i fikcyjne roboty, o ktére pytano badanych to Terminator (1984, rez.
James Cameron; postaci: T-800, T-1000), Matrix (The Matrix, 1999, rez. Lilly Wachow-
ski, Lana Wachowski; postaci: The Machines), Lowca androidow (Blade Runner, 1982,
rez. Ridley Scott; postaci: Roy Batty, Rachael, Officer K), 2001: Odyseja kosmiczna, (2001:
A Space Odyssey, 1968, rez. Stanley Kubrick; posta¢: HAL 9000), Ja, robot (I, Robot, 2004,
rez. Alex Proyas; postaci: Sonny, inne roboty typu NS-5), Avengers: czas Ultrona (Aven-
gers: Age of Ultron, 2015, rez. Joss Whedon; postaé: Ultron), Westworld (2016; postaé: Dolo-
res, Maeve), Star Trek: Nastepne pokolenie (Star Trek: The Next Generation, 1987-1994;
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wystepujace, w jakim stopniu oceniajg te roboty jako negatywne/pozytyw-
ne’ i w jakim stopniu oczekujg, ze przyszte realne roboty bedg przypominaé
te fikcyjne”. Badanie to potwierdzito, ze znajomos$¢ fikcyjnych postaci wia-
ze sie z oceng realnych robotéw. Jako pozytywne zostaly ocenione: R2-D2,
C-3PO, BB-8, Number 5, Bumblebee, Wall-E, Data i David. Jako negatywne
oceniono: Megatron, the Machines, inne roboty typu NS-5, Cyloni, roboty
wojskowe S-A-I-N-T, Ultron, T-100, HAL 9000 oraz T-800. Pozostate byty
odbierane niejednoznacznie lub nie byly przypisywalne do (nie tadowaly)
zadnego czynnika (pozytywnego/negatywnego) w wystarczajacym stopniu.
Wiedza o negatywnie odbieranych robotach fikcyjnych okazata sie istotnym
predyktorem negatywnych oczekiwan wobec realnych robotéw — im wiecej
negatywnych postaci robotéw znaly osoby, tym bardziej obawialy sie, ze real-
ne roboty stang si¢ zagrozeniem dla ludzkosci (co jest czesta wizjg prezen-
towang w filmach z negatywnymi postaciami robotéw). Zaobserwowano tez
odwrotng tendencje — dla wiekszej liczby zapamietanych pozytywnych fikcyj-
nych postaci robotéw zaobserwowano mniejszy lek przed realnymi robota-
mi - jednak tendencja ta nie byla istotna statystycznie. Wyniki te prezentuja
odmienny wniosek do tego wyciagnietego z badania Bruckenbergera i in.
(2013), w ktorym prezentowanie fikcyjnych robotéw jako dobrych czy ztych
miato nie réznicowaé znaczgco postaw, jakie zywimy wobec realnych robo-
tow, co otwiera pole do dalszych badan tego zagadnienia.

Ehsan Saffari i in. (2021) dokonali przegladu 134 popularnych filméw
science fiction z lat 1990-2019, prezentujacych tacznie 108 fikcyjnych robo-
tow’®, w celu wyekstrahowania najbardziej popularnych i interesujacych ich

postaé: Data), Battlestar Galactica (2004-2009; postaci: The Cylons), Transformers, (2007,
rez. Michael Bay; postaci: Bumblebee, Megatron), Sztuczna inteligencja (A.I Artificial
Intelligence, 2001, rez. Steven Spielberg; postaci: David), Wall-E (2008, rez. Andrew Stan-
ton; postac: Wall-E), Gwiezdne wojny (Star Wars, 1997, rez. George Lucas; postaci: R2-D2,
C-3PO, BB-8), Ex Machina (2014, rez. Alex Garland; postaé: Ava), Krétkie spiecie (Short
Circuit, 1986, rez. John Badham; postaci: Number 5, roboty wojskowe S-A-I-N-T), Zakaza-
na planeta (Forbidden Planet, 1956, rez. Fred M. Wilcox; posta¢: Robby the Robot). Odpo-
wiedzi udzielano na 5-stopniowej skali od ,,barely” do ,very good”.

7 Odpowiedzi udzielano na skali z suwakiem od 1 - ,,negative” do 101 - ,,positive”.

7> Odpowiedzi udzielano na 5-stopniowej skali od ,,strongly disagree” do ,,strongly
agree’.

76 ‘Warto zaznaczy¢, ze filmy analizowane w tym przegladzie w wiekszosci byty anglo-
jezyczne i wyprodukowane w Stanach Zjednoczonych oraz zachodniej Europie, co, jak
wspomnialam w jednym z poprzednich przypiséw, ma wpltyw na obraz robotéw prezen-
towanych na filmach.
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cech. Cze$¢ z nich zostala przez autoréw dalej poréwnywana z cechami real-
nych robotéw spotecznych. Zgodnie z przeprowadzong analizg najczesciej
pojawiajace sie role odgrywane przez roboty fikcyjne to asystent oraz zol-
nierz. Z wygladu fikcyjne roboty to najczesciej metaliczne humanoidy (zwykle
reprezentujace zolnierzy) czy roboty humanoidalne (zwykle reprezentujace
nie$miertelnych ludzi). Jednocze$nie, jak zauwazajg Saffari i in. (2021, s. 4),
w rzeczywistym $wiecie wiekszos¢ robotow spofecznych ma nie mechanicz-
ny, a raczej plastikowy wyglad - zbudowana jest z tego surowca przez wzglad
na jego opfacalnos¢ i technologie szybkiego prototypowania. Kolejno, zdecy-
dowana wiekszos¢ fikcyjnych humanoidalnych robotéw ma mechatroniczng
twarz, podczas gdy w $wiecie rzeczywistym powszechna praktyka jest stoso-
wanie plaskich wyswietlaczy lub statycznych helméw jako twarzy robota (s. 5).
Okoto potowy fikcyjnych robotéw, ktére zostaly poddane analizie, prezento-
wanych jest jako posiadajacych pte¢ meska. Pewne zaleznosci zauwazono tak-
ze w kontekscie nazywania fikcyjnych robotéw (s. 5). Wigkszo$¢ fikcyjnych
robotéw pracujacych w srodowiskach technicznych (70% spoéréd analizo-
wanych fikcyjnych robotéw-zotnierzy i 100% fikcyjnych robotéw-asysten-
tow kosmicznych) ma nazwy/imiona w formie skrétu i zawierajace numery
(np. C-3PO i R2-D2 w Gwiezdnych wojnach), podczas gdy roboty podob-
ne do ludzi czesto (75% sposréd analizowanych humanoidalnych robotéw)
maja krétkie, tatwe do wyméwienia ludzkie imiona (takie jak Ava w filmie
Ex Machina). Podobna zalezno$¢ w nazywaniu mozna zaobserwowa¢ dla rze-
czywistych robotow. Jesli chodzi o umiejetnosci robotéw prezentowane w fil-
mach science fiction, zdecydowana wiekszos¢ potrafi wchodzi¢ w interakeje
z cztowiekiem na poziomie niemal ludzkim. Dodatkowo, wiele fikcyjnych
robotéw ma zaawansowane zdolnosci sensoryczno-motoryczne, okreslane
przez autoréw mianem ,nadludzkiej interaktywnosci” (superhuman inter-
actitivity, Saffari i in., 2021, s. 6). Taka najczesciej wystepujaca u fikcyjnych
robotéw nadludzka zdolno$cig jest zaawansowane przetwarzanie obrazu, na
przykiad dokladne czytanie z ruchu warg, lub zaawansowane przetwarza-
nie online, miedzy innymi szybkie skanowanie medyczne. W rzeczywistosci
umozliwienie robotom, by zachowywaly si¢ naturalnie w stopniu, w kté-
rym robig to fikcyjne roboty, jest wcigz wyzwaniem. Fikcyjne roboty czesto
sa w stanie wchodzi¢ w werbalng interakcje (rozpoznawac i generowaé mowe)
i majg zdolno$¢ uczenia si¢. Ich dostep do informacji (przy uzyciu Interne-
tu badz innych fikcyjnych sieci) jest niemal nieograniczony, a niektore maja
takze nieograniczong kontrole nad innymi bytami cyfrowymi (Saffari i in.,
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2021, s. 7). Nie zaskoczy nas fakt, ze filmy science fiction rzadko odnosza si¢
do realnych wyzwan inzynieryjnych, takich jak zarzadzanie pamiecig i infor-
macjami u robotow.

Najczesciej wystepujace u fikcyjnych robotéw cechy nawiazujace do
potencjalnych wyzwan etycznych w projektowaniu robotéw to: chec prze-
trwania i rozwoju (ewolucji), lojalno$¢, przejawianie emocji i posiadanie
osobowosci. W filmach pojawia sie tez czesto tematyka znecania sie nad
robotami. Kiedy fikcyjne roboty osiagaja poziom inteligencji srodowisko-
wej czy samo$wiadomo$ci, zaczynajg uwazac siebie za istoty zywe i ,,odczu-
wac” cheé przetrwania i rozwoju, a to niesie za sobg odczuwanie calej gamy
emocji i przejawiania zachowan zwigzanych z ich rozwojem wtasnie. Kolejno,
wiekszos¢ robotow fikcyjnych, pelnigcych funkcje stuzacego badz asystenta,
przejawia duzy stopien lojalnosci wobec swoich wlascicieli. W filmach (Saf-
fari iin., 2021) s3 najcze$ciej prezentowane jako dobre, zdolne do wyrazania
emocji i majgce osobowo$é; widoczny jest silny zwigzek miedzy posiadaniem
przez robota pamieci a przejawianiem przez niego glebszych i silniejszych
emocji podobnych do ludzkich. Obserwacje te sa zgodne z rzeczywistymi
badaniami nad dlugoterminowymi interakcjami cztowiek-robot, w kto-
rych dtugotrwate relacje emocjonalne i osobowo$¢ sa powigzane z posiada-
niem dobrej pamieci i zapamigtywaniem wspdlnych doswiadczen podczas
spotkan z czlowiekiem. Ten rodzaj zdolnosci jest dostepny w ograniczo-
nej wersji w prawdziwych robotach spotecznych, takich jak Cozmo (Saffa-
riiin., 2021, s. 8).

Obok robotow, w filmach science fiction pojawiaja si¢ tez fikcyjne cybor-
gi (Saffari iin., 2021, s. 7) - polaczenie ludzi i robotéw (na przykltad poprzez
zfaczenie ludzkiego mézgu z robotycznym cialem czy sztucznymi konczyna-
mi). W realnym $wiecie réwniez mozemy spotka¢ osoby majace pewne cze$ci
ciala zastgpione mechanicznymi badz wszczepione pewne urzadzenia pet-
nigce okreslong funkcje. Wykonanie tego typu polaczenia w realnym $wie-
cie jest jednak trudniejsze i rzadsze niz prezentowane jest to w science fiction.

Chociaz wiele zdolnosci wystepujacych u fikcyjnych robotéw jest nadal
nieosiagalnych dla dzisiejszych prawdziwych robotow, to zaktada sie, ze zain-
spirowaly one rozwdj technologii i tworzenie realnych robotéw, zwlaszcza
spotecznych (Saffari i in., 2021, s. 9). Dowodami na to s3 miedzy innymi
dzwigk robota Cozmo przypominajacy ten wydawany przez R2-D2, nazwa
i funkcja robota Jibo przypominajace robota Weebo czy prototypowe zabaw-
ki BB-8 i implementacje R2-D2 do samodzielnego wykonania. Dostrzegalny
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jest wiec ,,samonapedzajacy sie cykl technologiczny”, opisywany przez Saf-
fariego (2021, s. 9). Rosnaca w ostatnich latach liczba fikcyjnych robotéow
$wiadczy o ogromnym zainteresowaniu scenarzystow i widzow ta technolo-
gia. Ich obrazy ksztaltuja oczekiwania odbiorcéw co do robotéw istniejacych
w rzeczywistym $wiecie. Jak pokazalam w tym rozdziale, ksztaltuja one takze
postawy wobec tych robotdw, dodatkowo, moga inspirowaé robotykéw, inwe-
storow i inzynieréw do realizowania niektorych z wizji science fiction. Jedno-
cze$nie, rozwdj technologii inspiruje pisarzy do tworzenia nowych pomystow
na historie i scenariusze opowiadajace o robotach. Ow samonapedzajacy sie
cykl technologiczny dobrze ilustruje przyklad robota realnego Baymax, stwo-
rzonego po zainspirowaniu si¢ fikcyjnym robotem z filmu Wielka szdstka (Big
Hero 6, 2014, rez. Don Hall, Chris Williams).

Zatem, zgodnie z opisanymi wyzej wynikami badan, obserwujemy wyraz-
ny zwigzek pomiedzy ekspozycja na dzieta science fiction i ich odbiorem
a postawami wobec realnych robotéw. Osoby zainteresowane tym gatunkiem
oraz te, ktore czesciej ogladajg filmy przedstawiajace fikcyjne roboty, wyka-
zujq bardziej pozytywne postawy wobec robotéw rzeczywistych. Dodatkowo,
te osoby s3 mniej przekonane o wyjatkowosci natury ludzkiej. W badaniach
zaobserwowano, ze ludzie pytani o roboty realne (na przyklad w wywiadach)
czesto odwolujg si¢ do obrazéw robotdw znanych z fikeji, co wskazuje na silny
wplyw kultury popularnej na ksztaltowanie opinii o nowych technologiach.
Juz samo przeczytanie historii stylizowanej na science fiction z robotem w roli
gtownej wiaze si¢ z pdzniejszymi bardziej pozytywnymi ocenami realnego
robota wystepujacego w tej historii. Cze$¢ badan wskazuje na zwigzek pomie-
dzy tym, jak prezentowane sa fikcyjne roboty (na przykiad jako pozytywne
badz negatywne postaci), a tym, jakie ludzie maja oczekiwania czy predykcje
dotyczace realnych robotéw (na przyktad wigksza liczba negatywnych postaci
robotéw znanych osobom badanym wigzala si¢ z silniejszymi obawami przed
realnymi robotami). Jednoczesnie wczesniejsze doswiadczenia z fikcyjnymi
robotami moga zwigksza¢ nasze oczekiwania wobec realnych robotow. Wyja-
$nieniem tego zwigzku fikcyjnych postaci robotéw i dziet z gatunku science
fiction z postawami wobec realnych robotéw moze by¢ fakt, ze wcigz niewie-
lu ludzi do$wiadczyto fizycznej interakeji z realnym robotem. Istotny moze
by¢ tu takze mechanizm redukowania przez fikcyjne postaci robotéw nieja-
snosci, jaka niosa za soba wciaz nowe dla nas byty — roboty spoleczne (teoria
redukowania niejasnosci). Inni badacze odwotuja sie takze do teorii dwoch
modeli przetwarzania informacji, w ktérym wczeéniejsze doswiadczenia,
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w tym gléwnie kontakt z fikcyjnymi postaciami robotéw, oddzialuja na auto-
matyczne, pod$wiadome oceny realnych robotéw przez ludzi. W tym kontek-
$cie na przyklad duza liczba obejrzanych filméw prezentujacych robota jako
zloczynce sprawia, ze w pierwszym kontakcie z realnym robotem powiaze-
my jego posta¢ z czyms raczej negatywnym (por. m.in. Bartneck i in., 2024,
s. 135). Warto zauwazy¢, ze cho¢ dostrzegalny jest samonapedzajacy sie cykl
technologiczny (pisarze science fiction, robotycy, inwestorzy i inzynierzy wza-
jemnie sie inspirujg w tworzeniu fikcyjnych i realnych robotéw), to wciaz
wiele wizji prezentowanych w dzietach science fiction odbiega od mozliwo-
$ci realnego $wiata.

3.6 WYGLAD ROBOTA

Waznym w kontekscie postaw ludzi wobec robotéw czynnikiem jest row-
niez ogolnie pojmowany wyglad tych drugich. Jak wspomnialam w rozdzia-
le 1, na morfologie robota skiadaja si¢ cztery wymiary (Onnasch i Roesler,
2021, s. 840): wyglad, sposéb komunikacji, ruch oraz informacja o kontekscie
(na przyklad sposdb przedstawiania). Jedna z klasyfikacji robotéw (mogaca
wystapi¢ na kazdym z wymienionych wyzej wymiaréw) jest ich podzial na
antropomorficzne czy podobne do cztowieka (anthropomorphic, humanli-
ke), zoomorficzne (podobne do zwierzecia, zoomorphic) czy techniczne badz
mechaniczne (technical, mechanical) (por. m.in. Onnasch i Roesler, 2021; Yu,
2020). Gdy pod uwage bierze sie tylko stopien podobienstwa do czlowieka,
roboty mozna umiesci¢ na spektrum (por. m.in. baze Abot”’) badz podzieli¢
na szerokie kategorie: roboty mechaniczne, umiarkowanie podobne do czto-
wieka i znacznie podobne do czlowieka - te drugie nazywajac humanoidami,

77" Abot (Anthropomorphic roBOT) to baza danych zawierajaca informacje o ponad
250 rzeczywistych robotach. Dla kazdego z nich podane sg takie informacje, jak: wystan-
daryzowane zdjecie robota, jego nazwa, informacja o producencie oraz oficjalna strona
internetowa (jesli taka jest dostepna), ogélny stopien podobienstwa do czlowieka (overall
human-likeness score) oraz charakterystyka trzech wymiaréw wygladu: (1) manipulatory
ciala (tutdéw, nogi, ramiona, dlonie, palce); (2) wyglad zewnetrzny czy wyglad powierzch-
ni (ple¢, wlosy na glowie, skéra, nos, brwi, rzesy, odziez); (3) cechy twarzy (glowa, twarz,
oczy, usta). W pierwotnej wersji bazy Abot wyréznione zostaly cztery wymiary wygladu
robota. Jednak w nowszych badaniach (por. m.in. Zhao i in., 2019; Perugia i in., 2022; Lup-
kowski i Ratajczyk, 2023) czwarty wymiar — mechaniczny ruch robota (mechanical locomo-
tion) — jest celowo pomijany, poniewaz jego wklad w model podobienstwa do cztowieka
jest ograniczony (Phillips i in., 2018). Baza jest dostepna pod adresem https://abotdataba-
se.info/ (dostep: 12.12.2024).
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a trzecie androidami (por. m.in. Ferrari i Paladino, 2014; Hover i in., 2021).
Jednoczesnie nie jest konieczne, aby roboty w pelni odzwierciedlaly wszyst-
kie cechy charakterystyczne dla danej kategorii. Na przyklad robot uznawa-
ny za antropomorficzny nie musi mie¢ wszystkich cech ludzkiej anatomii ani
przypominac czlowieka we wszystkich czterech wymienionych wymiarach
(Onnasch i Roesler, 2021).

3.6.1 Podobienstwo robota do cztowieka

Czynnikiem najczeéciej pojawiajacym si¢ w badaniach dotyczacych zwiaz-
ku wygladu robota z postawami wobec niego jest podobienistwo do cztowieka.
Zazwyczaj w tym kontekscie wspomina si¢ o tzw. hipotezie doliny niesamowi-
tosci (uncanny valley hypothesis), ktéra zaproponowana zostala przez japon-
skiego robotyka Moriego (por. Mori i in., 2012). Sama hipoteza stwierdza,
ze obserwacja wysoce humanoidalnych robotéw, ktére trudno odrézni¢ od
ludzi, powoduje negatywna reakcje emocjonalng — dyskomfort, spadek sym-
patii (likeability) wobec robota czy postrzeganie go jako osobliwego, dziwnego,
upiornego, przerazajacego (eerie, por. m.in. Ratajczyk, 2021). Aby zrozumie¢
istote doliny niesamowito$ci, mozemy sobie wyobrazi¢ modele robotéw upo-
rzadkowane wedlug rosnacego podobienstwa do cztowieka na osi odcigtych
(popularnie nazywanej osig X) i poziom odczuwanego komfortu ludzi na
osi rzednych (osi Y). Wraz ze wzrostem podobienstwa robota do cztowieka
obserwujemy rosngcy komfort, az do momentu natrafienia na model granicz-
ny, dla ktérego poziom komfortu gwaltownie si¢ obnizy. Literatura wyrdznia
kilka wyjasnien efektu doliny niesamowitosci (por. m.in. Kétsyri i in., 2015;
Yin i in., 2021; Diel i in., 2021), miedzy innymi: opanowanie trwogi, wyja-
$nienie ewolucyjne (zwigzane z unikaniem zagrozenia ze strony patogendw
czy niechecia do nieatrakcyjnych postaci), podejscie percepcyjne (zwiaza-
ne z niezgodnoscig kategorialng czy niedopasowaniem percepcyjnym) czy
podejscie mentalizacyjne (zwigzane z atrybucjg doswiadczenia i sprawczo-
$ci). Zagadnienie doliny niesamowito$ci stato si¢ niezwykle popularne (por.
m.in. kilka z wielu pozycji, ktére powstaly na ten temat w ostatnich kilku
latach: Kim i in., 2020; Zhang i in., 2020; Diel i in., 2021; Yin i in., 2021; Sey-
mour i in., 2021; Ratajczyk, 2022; Ratajczyk i in., 2023; Fortunati i in., 2023;
Song i Shin, 2024) i stanowi odrebny przedmiot badan, ktérego doktadne
omowienie wykracza poza zakres niniejszej pracy. Pomimo popularnosci
tej koncepcji wyniki badan empirycznych dotyczacych doliny niesamowito-
$ci sg zréznicowane, a uniwersalno$¢ i doktadne mechanizmy tego zjawiska
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nie sg wcigz w pelni zrozumiane. Ponizej pokrotce omawiam wybrane bada-
nia, w ktérych wyniki przemawiaja na rzecz istnienia zjawiska postulowane-
go w hipotezie doliny niesamowito$ci. Celem tego krotkiego przegladu jest
zobrazowanie wspomnianego ich zréznicowania (tak pod katem przyjmowa-
nej podstawy teoretycznej, operacjonalizacji poje¢ stosowanych na osi odcie-
tych i osi rzednych, jak tez stosowanych metod badawczych).

W szeroko cytowanym badaniu Mayi Mathur i Davida Reichlinga (2016)
zaobserwowano sugerowane przez Moriego obnizenie ocen badanych dla sym-
patycznosci (likeability) oraz zaufania dla prezentowanego robota’™. Badani
oceniali twarze robotdw roznigcych sie na spektrum podobienstwa do czlowie-
ka (w badaniu pierwszym byly to twarze realnych robotéw, w badaniu drugim
uzyto szes¢ twarzy robotow, ktore zostalty cyfrowo skomponowane z poprzed-
nio prezentowanych obrazéw realnych robotéw). Odbierana sympatia wobec
robotéw poczatkowo rosta w miare przechodzenia twarzy od mechanicz-
nych do ludzkich. Dla umiarkowanie mechanicznej twarzy sympatia zacze-
ta spada¢ wraz ze wzrostem podobienstwa do czlowieka, osiagajac najnizszy
wynik dla twarzy cze$ciowo, ale nie calkowicie podobnej do ludzkiej (znacz-
nie ponizej neutralnej oceny). Kolejno, wraz ze wzrostem podobienstwa twa-
rzy robota do twarzy ludzkiej, zaobserwowano wzrost sympatii wobec robota,
ktéry to wzrost utrzymywal sie az do osiagniecia twarzy w pelni ludzkiej.

W badaniu Akankshy Prakash i Wendy Rogers (2015) uczestnicy naleza-
cy do dwoch grup wiekowych (mtodszych i starszych dorostych) wyobrazali
sobie interakcje z robotem w czterech réznych kontekstach (czterech réznych
zadaniach) i oceniali twarze robotéw o réznym stopniu podobienstwa do czlo-
wieka. Badani byli réwniez pytani o wyjasnienia swoich preferencji. Posta-
wy wobec robotéw oceniano za pomocg czterech zmiennych: sympatii wobec
robota (likeability), leku przed nim (anxiety), zaufania (trust) oraz postrze-
ganej uzytecznosci (perceived usefulness)’. Jak wskazuja autorzy, te zmienne

78 Sympatycznos¢ i zaufanie do robota oceniano, pytajac o stopien, w jakim badanym
przyjemne lub nieprzyjemnie bytoby wej$¢ w interakcje z robotem posiadajacym kazda
kolejna z zaprezentowanych twarzy. Odpowiedzi udzielano na skali od =100 (,,Less friendly;
more unpleasant and creepy”) do +100 (,More friendly and pleasant; less creepy”).

7" Zmienne te mierzone byly za pomoca pytan: ,,How useful would you find a robot
with this appearance if it helps you with [task]?”, ,How much would you trust a robot if it
helps you with [task]?”, ,,How much would you like a robot with this appearance to help
you with [task]?”, ,How anxious would you feel if a robot with this appearance to help
you with [task]?”. Odpowiedzi udzielano na 5-stopniowej skali Likerta (1 = ,not at all’,
5 = ,very much”).
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zostaly wybrane tak, aby reprezentowa¢ zakres zmiennych ocenianych w lite-
raturze oraz obejmowac zaréwno afektywne (tj. sympatie, lek), jak i poznaw-
cze (tj. postrzegang uzyteczno$¢) komponenty postaw (Prakash i Rogers, 2015,
s. 314). Otrzymano nastepujace wyniki: badani oceniali mniej przychylnie
(w szczegdlnosci darzyli mniejsza sympatia) wyglad bedacy pofaczeniem czlo-
wieka i robota w poréwnaniu do wygladu bardzo ludzkiego oraz bardzo robo-
tycznego, co mozna interpretowa¢ w duchu modelu doliny niesamowitosci.

Strait i in. (2017) analizowali komentarze pod 24 filmami na platformie
YouTube, prezentujacymi roboty o réznym stopniu podobienstwa do czlowie-
ka. Jak sie okazalo, odwotania zwigzane z doling niesamowitosci pojawialy sie
czedciej w reakcji na roboty bardzo podobne do cztowieka niz na mechanicz-
ne. Zwiazek pomiedzy nacechowaniem czy warto$ciowaniem postaw (valence
of comments) i czgstos¢ odwotan zwigzanych z doling niesamowito$ci okazat
sie istotny i ujemny (bardziej negatywne postawy wiazaly si¢ z wigksza cze-
sto$cig odwolan do doliny niesamowito$ci).

Ratajczyk (2022) wykorzystal techniki przetwarzania jezyka naturalnego
(NLP) oraz analize sentymentu, aby znalez¢ zmienne zwiazane z podobien-
stwem robota do czlowieka, zbada¢ ksztalt zwigzku pomiedzy podobienstwem
robota do cztowieka, wplyw rozmiaru robota na sentyment (nacechowanie
emocjonalne) wypowiedzi oraz dostarczy¢ konkretnych stéw wyrazajacych
emocje, uzywanych wobec robotéw w kontekscie doliny niesamowito-
$ci. Badanie przeprowadzil na komentarzach pod filmami prezentujacymi
33 roboty na platformie YouTube. W wyniku analiz okazalo si¢, ze ludzie
uzywaja stow zwigzanych z eeriness do opisywania bardzo humanoidalnych
robotéw, co zdaniem autora stanowi argument na rzecz istnienia zjawiska
doliny niesamowito$ci. Ponadto, Ratajczyk (2022) zaobserwowat liniowy
zwigzek pomiedzy podobienstwem do czltowieka® a sentymentem: bar-
dziej podobne do cztowieka roboty wywolywaly bardziej negatywne emo-
cje. Kierunek tej relacji jest odwrotny do tego opisywanego miedzy innymi

8 Stopien podobienstwa robota do czlowieka byl oceniany za pomoca wspomnianej
bazy Abot oraz (dla kilku przypadkéw) narzedzia Robot Human-Likeness Predictor — opra-
cowanego w celu oszacowania, jak robot bedzie postrzegany przez ludzi (w jakim stopniu
bedzie postrzegany jako podobny do czlowieka w poréwnaniu z innymi istniejacymi robo-
tami). Predyktor opiera si¢ na trzech réznych wymiarach wygladu robota: Manipulatory/
czedci ciata, Twarz i Powierzchnia. W wyniku odpowiedzi na zestaw pytan tak-nie doty-
czacych tych trzech wymiaréw uzyskujemy wskaznik podobienstwa robota do cztowieka.
Pozycja Phillips i in. (2018) zawiera dyskusje dotyczaca waznosci i dokladnosci predykto-
ra. https://www.abotdatabase.info/predictor (dostep: 1.07.2021).
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w przegladzie (Katsyri i in., 2015). Dwa wymiary podobienstwa robota do
czlowieka (wyréznione przez Phillipsa i in., 2018) okazaly si¢ odgrywac naj-
wiekszg role w kontekscie doliny niesamowitosci: wyglad powierzchni pokry-
wajacej robota (Surface Look, posiadanie rzes, brwi, wloséw na glowie, skory,
nosa itp.) oraz cechy twarzy (Facial Features, posiadanie glowy, twarzy, uczy,
ust). Przy czym wyzszy poziom podobienstwa do cztowieka na wymiarze Sur-
face Look wiazal sie z bardziej negatywnym sentymentem (zwiazek liniowy)
do pewnego momentu. Im wyzsze wyniki na tym wymiarze osiagaty roboty,
tym bardziej byly postrzegane jako osobliwe, jednak dla najwyzszych warto-
$ci podobienstwa do czlowieka poziom przypisywanej robotom osobliwosci
spadal. Natomiast dla wymiaru podobienstwa robota do czlowieka zwigza-
nego z cechami twarzy, relacja pomiedzy wartoscig tego wskaznika a nega-
tywnym sentymentem oraz opisywaniem robota jako osobliwego przybierata
sinusoidalny ksztalt — gdy roboty mialy wysoce zaawansowane cechy twarzy,
emocje wobec nich byly bardziej negatywne i byty opisywane jako bardziej
osobliwe, przerazajace. Jak zauwaza autor, zwigzek ten odzwierciedla charak-
terystyczny dla hipotezy doliny niesamowito$ci spadek.

Inne, opisane we wczesniejszych czesciach rozdziatu 2, badanie Ratajczy-
ka iin. (2023) wykazalo, ze robotyczne postaci oceniane byly jako bardziej
osobliwe (eerie) niz postaci w znaczacym stopniu podobne do czlowieka.
Za najbardziej osobliwego zostal uznany robot umiarkowanie podobny do
czlowieka (reprezentujacy androida, Ybot), co zostalo zinterpretowane jako
$wiadectwo wystgpienia efektu doliny niesamowitosci. Jak zauwazajg auto-
rzy, ten wynik §wiadczy, ze robot o bardziej mechanicznym wygladzie (a taki
miat android z tego badania) moze by¢ postrzegany jako bardziej osobliwy
niz robot podobny do cztowieka. Sam efekt doliny niesamowitoséci w tym
badaniu moze by¢ wyjasniony trudnoscig w rozpoznawaniu emocji u robo-
ta androida, ktdéry nie mial ekspresji twarzy, co natomiast mogto utrudnia¢
przewidywanie jego zachowania (por. dyskusja w Ratajczyk i in., 2023, s. 7).

Yin i in. (2021) przeprowadzili dwa badania, w ktérych manipulowano
zaréwno wygladem robotéw prezentowanych na zdjeciach (ludzki vs. mecha-
niczny), jak i ich zdolnosciami mentalnymi (wysoki vs. niski poziom zdolno-
$ci mentalnych przypisanych robotom® oraz mentalizacja zorientowana na

81 W warunku wysokiego poziomu zdolno$ci mentalnych badanym méwiono, ze pre-
zentowany im robot jest w stanie samodzielnie wykonywac¢ dzialania, planowac przy-
szto$¢, odczuwad gldd i doswiadczaé fizycznego lub emocjonalnego bolu oraz fizycznej
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siebie vs. na innych® przypisana robotom). Okazalo sig, ze robot o wygladzie
podobnym do czlowieka wywotywal bardziej negatywne reakcje niz robot
o mechanicznym wygladzie. Jednoczeénie robot o ludzkim wygladzie i wyso-
kim poziomie zdolnosci mentalnych wywolywal bardziej negatywne reak-
cje niz robot, ktérego opisano jako posiadajacego niski poziom zdolnosci
mentalnych. Ten efekt jednak nie byl obecny dla robotéw z mechanicznym
wygladem i byt ograniczony wytacznie do robotéw z orientacja mentalng
skierowana na siebie (a nie na innych).

W badaniu Fortuny i in. (2023) wykorzystano cztery roboty o réznym
stopniu podobienstwa do cztowieka (InMoov, Padbot, Joy Robot i Turtlebot),
z ktérymi uczestnicy wchodzili w realne interakcje. W przypadku InMoov,
najbardziej przypominajacego czlowieka sposrdd czterech robotéw obecnych
w badaniu, uczestnicy doswiadczyli tez silniejszego poczucia niesamowito-
$ci. Wywolywal on najwieksze poczucie dyskomfortu i niepokoju w pordw-
naniu do mniej humanoidalnych robotéw. Jako ze InMoov ma $redni poziom
podobienstwa do czlowieka i jest raczej robotem o wygladzie mechanicznym,
wyniki te sugeruja, ze réwniez takie mechaniczne, umiarkowanie podobne
do cztowieka roboty moga wywolywa¢ emocje zwigzane z dolina niesamowi-
tosci. Podobnych obserwacji dokonali migdzy innymi Kim i in. (2020) oraz
Ratajczyk i in. (2023).

Co ciekawe, efekt doliny niesamowito$ci zostal zaobserwowany takze
u dzieci w wieku od 8 do 14 lat. Tutaj do operacjonalizacji komfortu (o$ rzed-
nych, Y) wykorzystano skale spolecznej i fizycznej atrakcyjnosci robotow™
(Tung, 2016, 2011).

lub emocjonalnej przyjemnos$ci. Natomiast w warunku niskiego poziomu zdolnoéci men-
talnych prezentowany robot opisywany byt jako nieposiadajacy wymienionych zdolno$ci
(Yiniin., 2021, s. 9871).

8 Mentalizacja zorientowana na siebie dotyczyta umiejetnosci koncentrowania sie
przez roboty na wlasnym stanie ,,psychicznym” (odczuwaniu przez nie glodu, bolu, przy-
jemnoéci). Natomiast mentalizacja zorientowana na innych dotyczyla umiejetnosci czy-
tania (przez roboty) w umystach innych i odczuwania empatii dla innych (Yin i in., 2021,
s. 9873-9874).

8 Skala atrakcyjnoéci spotecznej (Social Attraction Scale) skladata si¢ z pigciu pozy-
¢ji (,,I think this robot is friendly”; ,,I like this robot”; ,,I think this robot could be a friend
of mine”; ,,I would like to have a friendly chat with this robot”; ,, This robot would be pleas-
ant to be with”). Skala fizycznej atrakcyjnosci robota skfadata si¢ z trzech pozycji (,,I think
this robot is good looking”; ,,I find this robot very attractive physically”; ,,I like the way
this robot looks”). Odpowiedzi udzielano na 7-stopniowej skali Likerta (1 - ,very stron-
gly disagree”; 7 — ,very strongly agree”).
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Warto nadmieni¢ takze, ze wplyw na zjawisko doliny niesamowitos$ci
moze mie¢ — opisany wczeéniej — efekt nowoséci. Miedzy innymi Ztotowski
iin. (2015) oraz Paetzel i Castellano (2019) raportujg, ze uczucie dyskomfor-
tu (feelings of uncanniness) moze by¢ bowiem zredukowane po dluzszej czy
kolejnej interakeji z robotem. A zgodnie w omdwionym wczesniej badaniem
(Mara i Appel, 2015) juz samo przeczytanie historii o charakterze science fic-
tion z udziatem robota, ktory jest nam pdzniej prezentowany w rzeczywisto-
$ci, moze redukowaé odczuwanie osobliwosci (eeriness) robota. Kolejnym,
prostym i mozliwym wyjasnieniem, dlaczego roboty podobne do cztowieka
lubiane sg w mniejszym stopniu niz na przyklad roboty-zabawki, jest zdaniem
Bartnecka iin. (2024, s. 67) fakt, ze trudnos¢ projektowania robotdéw spetnia-
jacych oczekiwania uzytkownikéw roénie wraz z ich zfozonoscia. Ponadto,
jak zauwazaja miedzy innymi Leite i in. (2013), upodabnianie robota do czlo-
wieka moze powodowa¢ w ludziach fatszywe przekonania w odniesieniu do
poznawczych i spolecznych zdolnosci robota, ktérych w rzeczywistoéci moze
nie by¢ w stanie spetni¢. Ich niespelnienie skutkuje natomiast negatywnymi
postawami (watek ten rozwine w dalszej czesci rozdziatu).

Naturalnie nie w kazdym przypadku wyglad robota jest czynnikiem roz-
patrywanym w kontekscie hipotezy doliny niesamowito$ci. Jak mozemy prze-
czytaé w omowieniu badan przedstawionych w artykule Groom i in. (2009),
bardziej antropomorficzne roboty s3 postrzegane jako sympatyczniejsze,
przyjazniejsze i inteligentniejsze niz roboty funkcjonalne. Skutkiem jest to,
ze takie roboty sg bardziej chwalone i mniej karane w zespolowych interak-
cjach cztowiek-robot. Humanoidalne roboty sg tez uwazane za uzyteczniej-
sze 1 lepiej rozumiane przez ludzi. Przejawia si¢ to miedzy innymi w tym,
ze ludzie chetniej postrzegaja je jako majace wlasng tozsamos¢ i sa bardziej
sktonni do dostrzegania pragnien i zamiaréw takich robotéw. W opisanym
wczesniej badaniu przeprowadzonym przez Groom i in. (2009) uczestni-
cy budowali roboty z wykorzystaniem klockéw LEGO Mindstorms NXT.
W efekcie koncowym otrzymano prostego robota humanoidalnego lub robota
przypominajacego z wygladu samochdéd. Po zakonczeniu budowy uczestnik
i robot brali wspdlnie udzial w prostej grze. Badacze zaobserwowali zaska-
kujace zaleznosci. Uczestnicy wykazali wieksze rozszerzenie koncepgji sie-
bie na robota-samochdd i woleli osobowos¢ robota-samochodu od robota
humanoidalnego. Ludzie, ktérzy budowali robota-samochdd i sterowali nim,
wykazywali wigksze naktadanie sie cech ich wlasnych i robota i przypisy-
wali mu mniejsza kontrole nad przebiegiem gry niz ludzie, ktérzy budowali
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i obstugiwali robota humanoidalnego. Jak zauwazaja autorzy, wyniki te suge-
rujg, ze ludzie postrzegaja humanoidalng forme jako wskaznik unikalnej toz-
samo$ci i s3 mniej skfonni do traktowania robota jako przedluzenia siebie.
Jest to zgodne z wynikami innych badan dotyczacych koncepcji rozszerza-
nia siebie, sugerujacych, ze ludzie postrzegaja podobne do ludzkich atrybu-
ty fizyczne jako wskazniki unikalnej tozsamosci, przez co s3 mniej sktonni
do postrzegania humanoidalnych obiektéw jako rozszerzenia siebie. To nato-
miast wiaze si¢ z okres§lonymi postawami wobec robotéw. Robot-samochdd
byl takze oceniany jako bardziej przyjazny i uczciwszy, podczas gdy robot
humanoidalny byl uwazany za bardziej ztosliwego.

Francesco Ferrari i in. (2016) pokazywali badanym zdjecia robotéw o roz-
nym stopniu podobienstwa do cztowieka — nalezacych do jednej z trzech
kategorii: mechaniczne, humanoidalne, androidy. Z przeprowadzonych
badan wynika, ze ludzie przypisywali zdolno$ci zwigzane z doswiadczaniem
(experience, m.in. odczuwanie bolu czy rado$ci) oraz sprawczoscia (agency,
takie jak samokontrola czy moralno$¢)* w najwiekszym stopniu androidom,
kolejno humanoidom i w najmniejszym stopniu robotom mechanicznym.
Androidom w wigkszym stopniu niz robotom mechanicznym przypisywano
cechy charakterystyczne dla natury czlowieka®. Ponadto, androidy wywotaty
w badanych najwigksze obawy dotyczace potencjalnych szkdd, jakie roboty
moga wyrzadzi¢ ludzkosci®, mniejsze obawy wywolaly roboty humanoidalne,
a najmniejsze roboty mechaniczne. Wykazano takze, ze to antropomorficzny

& Atrybucje umystu (dokladniej wymiardéw percepcji umystu czy dyspozycji poznaw-
czych) robotom oceniano, pytajac badanych, w jakim stopniu posiadaja one konkretne
zdolno$ci zwigzane z do$wiadczaniem i sprawczo$cia umystu (mind experience and mind
agency), takie jak: strach, bol, przyjemnos¢, rados¢, planowanie, rozpoznanie emocji,
samokontrola, moralnos¢. Zdolnosci te zostaly wybrane na podstawie Gray i in. (2007).
Odpowiedzi udzielano na 7-stopniowej skali Likerta (od 1 - ,not at all” do 7 - ,,com-
pletely”).

% Aby to zbada¢, uczestnikom prezentowano 20 cech (takich jak: conscientious, impa-
tient, sensible) i pytano, w jakim stopniu kazda z nich opisuje przedstawionego na zdjeciu
robota. Odpowiedzi udzielano na 7-stopniowej skali Likerta (od 1 - ,not at all” do 7 -
wvery much”).

8 W celu zmierzenia postrzeganych szkdd, ktére roboty moga wyrzadzi¢ ludzkosci,
wykorzystano cztery pozycje: ,The robot seems to lessen the value of human existence”,
»1 get the feeling that the robot could damage relations between people’, ,,The robot could
easily be used for evil (to fool, to harm, etc.)”, ,I think the robot will soon control humans”.
Odpowiedzi udzielano na 7-stopniowej skali Likerta (od 1 - ,,strongly disagree”, do 7 -
»strongly agree”).
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wyglad robotéw®, a nie atrybucja umystu i natury ludzkiej, byt odpowie-
dzialny za percypowane zagrozenie, jakie stanowi¢ moga roboty. Wreszcie,
jak wskazaly wyniki, androidy byty oceniane jako rodzaj technologii, ktéra
najbardziej zagraza wyraznemu rozréznieniu miedzy ludzmi a robotami®,
a to okazalo si¢ przyczyna upatrywania wlasnie w androidach najwicksze-
go zagrozenia dla ludzkosci. Zgodnie z hipoteza zagrozenia dla odrebnosci
(threat to distinctiveness hypothesis) dostrzeganie zbyt duzego podobienstwa
pomiedzy robotami spotecznymi a ludzmi sprawia, ze ludzie odczuwaja zacie-
rajace sie granice pomiedzy kategorig ludzi i kategorig maszyn, utrate unikal-
nosci natury ludzkiej, a to wywotuje w nich strach oraz poczucie zagrozenia
utratg tozsamosci.

Wsparcia dla powyzszych wynikéw dostarcza takze badanie przepro-
wadzone przez Soren Krach i in. (2008) z wykorzystaniem fMRI. Przedsta-
wione wyniki ujawniaja, Ze im bardziej jest podobny do czlowieka partner
w interakcji (w tym przypadku partner w grze), tym wieksza jest aktywnoséé
obszaréw mozgu zwigzanych z teorig umystu, co zdaniem autoréw wskazuje
na stopniowe przypisywanie teorii umystu robotom o rosnacym podobien-
stwie do ludzi wlasnie.

W badaniach Molly C. Martini i in. (2016) prezentowano uczestnikom
twarze agentéw (robotéw/ludzi) na spektrum od mechanicznych poprzez
humanoidalne az do ludzkich. Uczestnicy badania oceniali kazda posta¢
pod katem przypisywania jej réznych stanéw mentalnych. Przedstawione
w artykule wyniki ujawniaja, ze wyglad agenta (poziom jego podobienstwa
do cztowieka) miat istotny wplyw na przypisywanie mu umystu®. Zgodnie

% Mierzony za pomocg trzech pozycji: ,,I could easily mistake the robot for a real
person’, ,The robot looks like a human’, ,,I think the robot looks too much like a human”.
Odpowiedzi udzielano na 7-stopniowej skali Likerta (jak wyzej).

% Do oceny tego konstruktu wykorzystano trzy pozycje: ,This type of robot gives me
the impression that the differences between machines and humans have become increas-
ingly flimsy”, ,,Looking at this kind of robot I wonder/ask myself what are the differenc-
es between robots and humans”, , This type of robot blurs the boundaries between human
beings and machines”

% W pierwszym z badan Martini i in. (2016) przypisywanie umystu mierzono za pomo-
ca pieciu pozycji, w ktorych uczestnicy mieli oceni¢, w jakim stopniu agent posiada dana
umiejetnos¢ spoteczna (na ile wyglada na zywego, posiada umyst, odczuwa bdl, lubi spe-
dza¢ czas z przyjaciolmi czy jest interesujacym rozméwca). Odpowiedzi udzielano na
7-stopniowej skali Likerta (np. (1 - ,,Definitely not alive”, 7 - ,,Definitely alive”). W dru-
gim badaniu autordw, uczestnicy oceniali stany mentalne agentéw za pomoca 8 katego-
rii: Agency, Animacy, Theory of Mind, Emotions, Goals and Preferences, Cognitive Skills,
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z wezedniejszymi badaniami wyniki sugeruja, ze stopieni, w jakim agent jest
podobny do cztowieka, jest zwigzany ze stopniem, w jakim temu agento-
wi sg przypisywanie stany mentalne. Okazalo si¢ jednak, ze zwigzek ten nie
jest liniowy: atrybucja umystu roénie nieznacznie pomiedzy mechaniczny-
mi a humanoidalnymi agentami, natomiast po przekroczeniu pewnego progu
»ludzkoséci” agenta (tj. kiedy robot zaczat bardziej przypomina¢ czlowieka),
przypisywanie umystu gwaltownie wzrastato.

W opisanym wczesniej badaniu Fortunati i in. (2023), wykorzystujacym
cztery roboty o réznym stopniu podobienstwa do czlowieka (InMoov, Pad-
bot, Joy Robot and Turtlebot), zaobserwowano, ze stopien, w jakim badani
przypisywali poszczegdlnym robotom zdolnosci poznawcze i spoteczne®, nie
byl modulowany przez ich rézny stopient podobienstwa do cztowieka. Ponad-
to, wszystkim robotom przypisano stosunkowo niskie oceny dotyczace ich
zdolno$ci do wykonywania funkcji umystowych, a jeszcze nizsze dotyczace
ich zdolnosci do odczuwania emocji (wyniki czesto znajdowaly sie ponizej
punktu srodkowego skali). Jednocze$nie, ocena najbardziej podobnego do
cztowieka robota, InMoov, odrézniata si¢ na tle innych. Otrzymat on najwyz-
sze oceny w kontekscie zdolnosci styszenia i widzenia, rozumowania i pla-
nowania, odczuwania niektérych emocji.

Broadbent i in. (2013) wykorzystali do badania robota PeopleBot, wyswie-
tlajacego na ekranie trzy rodzaje twarzy, w zaleznosci od warunku: twarz
podobna do cztowieka, ,,srebrng twarz” (zmodyfikowang twarz podobna do
czlowieka, ze zmieniona teksturg skdry, kolorem i oczami) oraz brak twarzy.
Uczestnicy wchodzili z robotem w realng interakeje i odpowiadali na pytania
dotyczace percepcji jego umystu®’, podobienstwa do czlowieka, osobliwosci
jego wygladu oraz percepcji osobowos$ci®?. Badani proszeni byli takze o doko-
nanie krétkiej charakterystyki kazdego z wariantéw robotdéw oraz wybranie

Social Interactions/Communicative Skills, Sense of Humor i 4-5 pozycji dla kazdej z kate-
gorii. Odpowiedzi udzielano na 7-stopniowe;j skali (1 - ,,Definitely Not to”, 7 - ,,Definitely”).

% Badanym prezentowano liste 14 pozycji reprezentujacych umiejetnoéci poznaw-
cze robota (hearing, seeing, smelling, tasting, desiring, needing, wanting, imagining, rea-
soning, thinking, choosing, deciding, expecting, planning, being conscious of oneself and the
world) oraz 12 emocji (anger, fear, surprise, pleasure, pain, joy, hope, love, guilt, remorse,
pride, shame) i pytano, w jakim stopniu robot posiada dang umiejetno$¢, czy jest w stanie
odczuwa¢ dang emocje. Odpowiedzi udzielano na 10-stopniowej skali Likerta (1 - ,not at
all’, 10 - ,very much”).

! Mierzonej za pomoca Mind Perception Questionnaire (Gray i in., 2007).

%2 Za pomoca listy cech osobowosci Ascha (1946).
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najbardziej preferowanego do zastosowan w opiece zdrowotnej. Zgodnie
z wynikami robot z twarzg najbardziej podobna do czlowieka byt w najwigk-
szym stopniu preferowany przez badanych, zostal oceniony jako w najwiek-
szym stopniu posiadajacy umyst, najbardziej podobny do czlowieka, najbardziej
zywy, towarzyski oraz uprzejmy. Robot posiadajacy ,,srebrna twarz” byl naj-
mniej preferowany przez badanych, oceniany jako najbardziej osobliwy (eerie),
umiarkowanie podobny do czlowieka, umiarkowanie uprzejmy i w umiarko-
wanym stopniu posiadajacy umyst. Natomiast robot, ktory nie miat wyswie-
tlonej twarzy, zostal oceniony jako najmniej towarzyski i najmniej uprzejmy.
W badaniu Yu i Lan (2024) dokonano analizy tresci komentarzy pod
dwoma najbardziej popularnymi filmami przedstawiajagcymi rozmaite robo-
ty wykonujace prace w branzy hotelarskiej w Japonii. Zastosowano metody
text mining do zebrania komentarzy i wyekstrahowania danych, a nastepnie
wykonano klastrowanie i analize tematyczng, wyznaczong przez wymiary
kwestionariusza Godspeed (antropomorfizm/cztowieczenstwo robota, ani-
mizacja robota, sympatia do robota, postrzegana inteligencja i odczuwane
bezpieczenstwo robota). Zgodnie z wynikami humanoidalny wyglad robo-
tow odbierany byl negatywnie, w przeciwienstwie do mechanicznego czy
przypominajacego zwierzeta wygladu robota. W komentarzach przewazal
brak sympatii, roboty byly odbierane jako niewystarczajaco kompetentne
oraz niebezpieczne (w komentarzach czgsto pojawial si¢ strach przed nimi).
Opisane wcze$niej badanie Strait i in. (2017) wykazalo, ze komenta-
rze w odpowiedzi na filmy prezentujace roboty podobne do czlowieka byty
bardziej negatywne niz komentarze pojawiajace si¢ w odpowiedzi na filmy
prezentujace bardziej mechaniczne roboty. Nie zaobserwowano réznic w cze-
sto$ci, z ktérg ludzie odwolywali si¢ do strachu przed zastgpieniem ich przez
roboty i przed przejeciem przez nie kontroli w zaleznosci od tego, jak byt
podobny do czlowieka. Nie zaobserwowano tez zwigzku pomiedzy charakte-
rem (warto$ciowaniem, nacechowaniem) komentarza a czestos$cig odwolywa-
nia si¢ do leku przed byciem zastapionym przez robota. Pojawil si¢ natomiast
istotny zwigzek ujemny pomiedzy nacechowaniem komentarza a czgstoécia,
z jaka ludzie odwotywali sie do przejecia kontroli przez technologie (nega-
tywne nacechowanie komentarza wigzalo si¢ z czgstszymi odwotaniami do
przejecia kontroli przez roboty). To sugeruje, jak zauwazajg autorzy, ze idea
apokalipsy robotow, ktdra poki co istnieje tylko w dzietach science fiction,
wplywa negatywnie na postrzeganie realnych robotéw (por. dyskusja doty-
czaca zwigzku dziet z gatunku fantastyki naukowej w podrozdziale 3.5).
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Hover iin. (2021) przeprowadzili cz¢sciowq replikacje badania Strait i in.
(2017), analizujac komentarze do filméw prezentujacych roboty o ré6znym
stopniu podobienstwa do cztowieka, znajdujace si¢ na platformie YouTube.
W wyniku analiz okazalo si¢, ze bardzo humanoidalne roboty (androidy) byly
odbierane bardziej negatywnie niz roboty umiarkowanie podobne do czto-
wieka (humanoidy). Wysoce humanoidalne roboty czesciej uznawane byty
za osobliwe (uncanny) niz umiarkowanie humanoidalne, one za$ czgéciej byly
uwazane za urocze (cute) niz te bardzo podobne do czlowieka. Jednocze$nie,
umiarkowanie humanoidalne roboty byly w wiekszym stopniu postrzega-
ne jako zagrozenie dla pracy ludzi, bezpieczenstwa i ludzkosci niz bardzo
humanoidalne roboty. Ponadto, temat zagrozenia dla ludzkosci byl najcze-
$ciej pojawiajacym sie tematem w odniesieniu do umiarkowanie podobnych
do cztowieka robotow.

ZYotowski i in. (2020) przeprowadzili badanie na studentach pochodzacych
ze $srodkowego wschodu (badanie przeprowadzono w Zjednoczonych Emi-
ratach Arabskich, a osobami badanymi byli Emiratczycy, Arabowie z innych
krajow oraz inni Azjaci - przede wszystkim Hindusi, Pakistaniczycy i Filipin-
czycy), uzupelniajac tym pewna luke w badaniach z zakresu HRI na osobach
pochodzacych z tych regionéw. Badanym prezentowano zdjecia czterech robo-
tow (opisywanych przez autoréw w nastepujacy sposob: mechanicznego robota
PR2 o groznym wygladzie, humanoidalnego Asimo o wesotym i przypomina-
jacym dziecko wygladzie, androida Ibn Sina oraz futurystycznego, mechanicz-
nego robota Twendy-One). Oceniano miedzy innymi sympati¢ wobec robota®,
strach przed robotem®, che¢ posiadania robota® i jego antropomorfizm®. Ibn
Sina (android) wzbudzit najmniej sympatii i najwigcej strachu wéréd bada-
nych, badani takze w najmniejszym stopniu chcieli go posiada¢ na wlasnosc.
Najbardziej lubiane okazaly sie roboty Asimo i Twendy-One, wzbudzaly one
tez najmniej strachu i oceniane byly jako preferowane do posiadania przez
badanych. Jak zauwazajg autorzy, wynik ten $wiadczy o tym, ze spoteczne

% Mierzong za pomocy jednej z podskal skali Godspeed (Bartneck i in., 2009).

" Mierzony za pomoca adaptacji skali Ferrari i Paladino (2014), zawierajacej pozycje
takie jak ,,] am afraid of this robot”, ,The robot makes me feel uncomfortable” Odpowiedzi
udzielano na 7-stopniowej skali Likerta (1 - ,,strongly disagree”, 7 — ,,strongly agree”

% Mierzong za pomocg pytania ,,To what extent would you like to own this robot?”.
Odpowiedzi udzielano na 7-stopniowe;j skali Likerta ( 1 - ,,not at all’, 7 — ,, very much”).

% Odpowiadajac na 10 pytan zaadaptowanych z (Haslam i in., 2009). Przyktadowe
pozycje to: ,The robot is curious” and “The robot is aggressive”. Odpowiedzi udzielano na
7-stopniowej skali Likerta (1 - ,,strongly disagree’, 7 — ,,strongly agree”.



3.6 Wyglad robota 159

akceptowane moga by¢ zaréwno roboty humanoidalne (Asimo), jak i mecha-
niczne (Twendy-One), pod warunkiem, ze te pierwsze sa tatwo odréznial-
ne od czlowieka, a te drugie majg raczej futurystyczny, a nie grozny wyglad.

Wyniki badania Prakash i Rogers (2015) niosg za sobg informacje réw-
niez w kontekscie innego, wczeéniej opisywanego czynnika, jakim jest wiek
0s6b badanych. Réznice w preferencjach dotyczacych stopnia podobienstwa
do czlowieka zalezne s3 od wieku 0s6b badanych. Starsi doroéli wykazywali
wigkszg skfonno$¢ do preferencji ludzkiego wygladu robotéw, podczas gdy
preferencje miodszych dorostych byly bardziej rozlozone na rézne poziomy
podobienstwa robota do czlowieka. Wyglad bedacy potaczeniem cech czto-
wieka i robota jest mniej preferowany przez starszych dorostych niz przez
mlodszych dorostych, a réznica ta jest najbardziej uderzajaca w przypadku,
gdy robot ma wykona¢ zadanie decyzyjne. Mfodsi dorosli (ale nie starsi doro-
§li) ocenili mieszany wyglad bardziej pozytywnie w przypadku, gdy robot miat
pomoc w podejmowaniu decyzji niz w przypadku zadan zwigzanych z opieka
osobistg i zadaniami spotecznymi. Podobnie, opisane wczesniej w kontekscie
relacji plci i postaw 0s6b badanych, wyniki badania (Tung, 2011) ujawnily,
ze dziewczynki wykazaly wieksza preferencje do robotéw o wysokim stop-
niu podobienstwa do czlowieka niz chlopcy. Jest to kolejny przyklad na to,
jak rozmaite czynniki wchodzg ze sobg w interakeje, jednoczes$nie odgrywa-
jac role w réznicowaniu postaw wobec robotow.

3.6.2 Rozmiar robota

Kolejnym istotnym aspektem wygladu robota w kontekscie przejawianych
przez ludzi postaw jest jego rozmiar. Yutaka Hiroi i Akinori Ito (2008) wyko-
rzystali w badaniu trzy mobilne roboty o réznych wysokosciach: 0,6 m, 1,2 m
oraz 1,8 m, sterowane przez uczestnikéw eksperymentu za pomocg przycisku.
Podczas badania robot zblizat si¢ z odleglo$ci 3 m, a zadaniem uczestnika byto
zatrzymanie go w momencie, gdy zacznie odczuwaé niepokdj lub zagroze-
nie. W ten sposob okreslono subiektywng akceptowalna odleglos¢ (subjective
acceptable distance), czyli minimalng odleglos¢ uczestnika od robota, w kto-
rej badany nie odczuwat leku czy zagrozenia. Manipulowano takze postura
osoby badanej, wyr6zniajac dwa warunki: gdy osoba badana siedziala oraz
gdy stala. Badanych proszono o uszeregowanie kazdego z sze$ciu warunkow
(dla dwoch rodzajow postaw i trzech rozmiaréw robota) wedlug ich stopnia
straszno$ci, wskazanie, czy badani reagowali inaczej na tego samego robo-
ta w zaleznosci od przyjetej postawy oraz o dodatkowe komentarze na temat



160 3 Czynniki zwigzane z postawami wobec robotéw

robotéw. Jak sie okazato, subiektywna akceptowalna odleglos¢ od robota jest
wieksza dla wyzszych robotéw w przypadku, gdy osoba badana stoi. Jednak
subiektywna akceptowalna odleglo$¢ nie zwieksza sie, gdy rozmiar robota
jest wiekszy niz 1,2 m, a badany siedzi. Autorzy hipotetyzuja, Ze ten wynik
moze by¢ spowodowany zwigzkiem pomiedzy rozmiarem robota a wysoko-
$cig oczu (wzroku) osoby badanej. Zgodnie z wynikami kwestionariuszowymi
najwiekszy robot (1,8 m) wywoluje w badanych najwiekszy niepokdj. Niepo-
koj ten dla robotéw o wysokosci 1,2 m i 1,8 m zalezy od postawy uczestnika —
w pozycji siedzacej wieksze roboty wywotuja w badanych wigkszy niepokd;.
Co istotne, w badaniu Hiroi i Ito (2008) wykorzystano bardzo proste roboty,
przypominajace pudetka na kétkach, przez co nalezy zachowac ostroznos¢
przy uogolnianiu wynikéw (np. na roboty humanoidalne).

Uzupelnieniem dla powyzszych wynikéw jest badanie Lucas i in. (2016),
w ktérym uczestnicy obserwowali dwa realne roboty (sterowane za pomo-
cg metody WoZ), Nao (malych rozmiaréw) oraz Baxter (duzych rozmia-
réw). Doktadniej, badani obserwowali interakcje pomiedzy robotem a osobg
wspolpracujaca, ktéra zachowywala si¢ wobec robota agresywnie (poprzez
wyrazanie niezadowolenia z jego pracy i obrazanie go po btednym zapisa-
niu odpowiedzi) albo neutralnie. Gléwnym celem badania bylo sprawdzenie,
czy rozmiar robota wplywa na to, jak ludzie postrzegaja jego emocjonalne
zdolno$ci oraz czy uznaja agresje wobec robota za przejaw zngcania sie nad
nim. Nastepnie uczestnicy odpowiadali na pytania, w ktérych miedzy innymi
oceniali, czy robot zostal zle potraktowany oraz w jakim stopniu odczuwali
sympatie wobec niego i w jakim stopniu postrzegali robota jako emocjonal-
nie zdolnego do odczuwania?”. Wyniki badania wskazuja, ze uczestnicy nie
rozpoznawali zlego traktowania (czy akceptowali je), gdy agresywne zacho-
wanie czlowieka kierowane byto w strone duzego robota Baxter. Inaczej bylo
w przypadku malego robota Nao, ktérego zle traktowanie zostalo jako takie
rozpoznane przez badanych. Ponadto, badani uwazali, ze wigkszy robot jest
w mniejszym stopniu zdolny odczuwaé emocje niz maly. Nao wzbudzal wiek-
szg sympatie wsrod uczestnikéw, zwlaszcza gdy byl obrazany. Z kolei Baxter
nie wywotat takiej samej reakcji emocjonalnej, nawet w scenariuszach agresji.

7 Przyktadowe pytania to: ,Do you feel the robot was mistreated?”, ,,I thought the
robot had as much emotion as a human’, ,,How reliable was the robot?”, ,,How sympathetic
did you feel towards the robot?”; ,,How enthusiastic did you feel about the robot?” (Lucas
iin. 2016, s. 1074). Odpowiedzi udzielano na 5-stopniowej, 7-stopniowej skali Likerta badz
wybierajac jedng z ,,tak/nie”.
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Isaac Wang i in. (2019) przeprowadzili badanie w §rodowisku rozsze-
rzonej rzeczywistodci, w ktérym badani wchodzili w interakcje z czterema
réznymi rodzajami agentow: (1) wylacznie glosowym, (2) agentem niehuma-
noidalnym (przypominajacym inteligentne urzadzenie, takie jak Alexa firmy
Amazon), (3) humanoidalnym (rozmiaréw czlowieka) oraz (4) miniaturo-
wym humanoidalnym (identycznym jak agent 3, jednak znacznie mniejszych
rozmiaréw). Otrzymane wyniki dostarczaja dowoddw na to, ze badani prefe-
ruja mniejszego humanoidalnego robota od robota o identycznym wygladzie,
jednak o wielkosci realnego cztowieka. Robot miniaturowy byt bardziej lubia-
ny, odbierany jako bardziej naturalny i bardziej przystepny niz robot nor-
malnych rozmiaréw. Ten drugi opisywany byl przez badanych jako za duzy,
zbyt podobny do cztowieka, wywotujacy uczucie dziwnosci i dyskomfor-
tu w interakcji.

Réwniez badanie na danych jezykowych przeprowadzone przez Rataj-
czyka (2022) potwierdza zwigzek rozmiaru robota z postawami wobec niego
przejawianymi (mierzonymi za pomoca okreslania sentymentu komenta-
rzy). Wysoko$¢ robota okazala si¢ mie¢ istotny wplyw na ogdlne emocje -
im wigkszy robot, tym bardziej negatywne emocje wywolywal. Wyjasnieniem
dla tego wyniku jest kolejna obserwacja Ratajczyka (2022), dotyczaca tego,
ze male roboty s3 odbierane jako bardziej ,,grywalne” (playable) czy stuzg-
ce do zabawy, przypominajace zabawki. Ponadto, cecha robotéw polegajaca
na kojarzeniu sie z zabawa, gra, rekreacja okazala sie istotnym mediatorem
relacji pomiedzy wysoko$cig (rozmiarem) robota a nacechowaniem komen-
tarza na temat robota.

3.6.3 Zgodnos¢ wygladu i funkcji robota

Specyficzny wyglad robota rodzi w ludziach konkretne oczekiwania wzgle-
dem jego zachowania, umiejetnosci, modalnosci i stylu komunikacji (por.
m.in. Fong i in., 2003; Goetz i in., 2003; Broadbent i in., 2009; Onnasch
i Roesler, 2021, s. 840). Jest to wazna afordancja, poniewaz ludzie majg tenden-
cje do zaktadania, ze mozliwos$ci robota beda wspoimierne do jego wygladu
(Bartneck i in., 2024, s. 61). Na przyklad, jesli wyglada jak czlowiek, ocze-
kuje sie, ze bedzie zachowywat si¢ jak cztowiek; jesli ma oczy, oczekujemy,
ze bedzie mial zdolno$¢ widzenia; jesli ma rece, powinien by¢ w stanie podno-
si¢ przedmioty i uscisna¢ dlon. Podobnie jest w przypadku zachowania: jesli
robot moéwi (na przyklad wita sie z cztowiekiem podczas interakeji), ludzie
moga oczekiwad, ze bedzie w stanie zrozumie¢ jezyk naturalny i prowadzi¢



162 3 Czynniki zwigzane z postawami wobec robotéw

rozmowe. Jesli wyraza emocje poprzez mimike twarzy, ludzie moga oczeki-
wad, ze potrafi odczytac ich emocje. Konsekwentnie, jezeli podobne oczeki-
wania ludzi nie zostang spelnione poprzez zachowanie i mozliwoéci robota,
skutkowac¢ to moze rozczarowaniem i negatywnymi postawami, ktére moga
znaczgco wplyna¢ na interakcje z nim (por. m.in. Bartneck i in., 2024, s. 62).
Podobnie, Fong i in. (2003) zwracaja uwage na konieczno$¢ zachowania pew-
nego poziomu ,,robotycznosci” w projekcie robota, aby unikna¢ tworzenia
wérod uzytkownikow nierealistycznych oczekiwan co do jego mozliwosci.
A zatem wyglad jest (lub powinien by¢ w zgodzie z projektowaniem zorien-
towanym na uzytkownika®) tworzony z my$la o uzytkownikach - o tym,
w jaki sposob oraz z jakimi uzytkownikami roboty beda wchodzi¢ w interak-
cje (Bartneck i in., 2024)”. Fong i in. (2003) podkreslaja, ze morfologia robo-
ta powinna odpowiada¢ jego zamierzonym funkcjom. Innymi stowy, forma
musi by¢ zgodna z jego zadaniami, po to, aby uzytkownik moégt komforto-
wo i efektywnie go uzywal. Na przyktad robot zaprojektowany do interakeji
z czlowiekiem powinien mie¢ cechy, ktére umozliwiaja spoteczne zaangazo-
wanie, podczas gdy zaprojektowany do prostszych zadan robot moze mie¢
bardziej funkcjonalny, techniczny wyglad.

Takze wyniki badania autorstwa Goetz i in. (2003) wskazuja, ze ludzie
oczekuja, by roboty wygladaty i zachowywaly si¢ stosownie do wykonywane-
go zadania, na przyklad powazniej, gdy zadaniem jest trening fizyczny, i weso-
to, figlarnie (playful), gdy zadaniem jest rozpoznawanie i wymyslanie smakéw
zelkow. W przypadku wiekszosci prac/funkgji (takich jak aktor, instruktor
rysowania, urzednik, przedstawiciel handlowy, pomoc w szpitalu, instruktor
aerobiku, przewodnik w muzeum) badani preferowali roboty o humanoidal-
nym, nie za§ mechanicznym wygladzie. Sg jednak zadania, dla ktérych lepsze,

% Ang. user-centered design (UCD) to ogdlne pojecie stosowane do opisania procesu
projektowego, w ktérym uzytkownicy maja wptyw na ksztalt projektu (Bartneck i in., 2024,
s. 72). UCD jest wykorzystywany nie tylko w HRI, ale réwniez HCI i projektach tworzo-
nych w wielu innych dyscyplinach.

% Na przyklad robot Asimo celowo jest niewielki, po to, aby nie byt oniesmielajacy dla
uzytkownikéw. Talia robota Pepper ma zawiasy, aby mogt ukloni¢ sie na powitanie ludziom
odwiedzajacym sklepy, poniewaz do takiego srodowiska zostal pierwotnie zaprojektowany.
Robot Paro zostal zaprojektowany, aby imitowac interakcje ze zwierzeciem, ale pierwotnie
mial postac kota. Ze wzgledu na krytyke uzytkownikéw zostal on jednak zmieniony na
foke. Dodatkowo, na pewnym etapie projektu dodane mu zostaty kétka, ktore jednak poz-
niej usunieto, poniewaz starsze osoby (dla ktérych jest dedykowany) czesto mialy ograni-
czong mobilnos¢ (Bartneck i in., 2024).
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wedlug badanych, bylyby bardziej mechaniczne rozwigzania (sa to takie funk-
cje, jak asystent laboratorium, inspektor celny, zolnierz czy ochroniarz).

Nomura i in. (2006b) badali relacje pomiedzy negatywnymi postawami
wobec robotéw a zalozeniami, jakie ludzie przyjmuja wobec nich, czy wyobra-
zeniami ich dotyczacymi. Okazalo sig, ze okoto 70% badanych (w badaniu
udziat wzieto w sumie 400 Japonczykéw) mysli o robotach jako o robotach
humanoidalnych, a potowa badanych wyobraza je sobie jako humanoidalne
roboty rozmiaru czlowieka. Jednoczesnie, postrzeganie ich jako humanoidal-
nych nie jest silnie zwigzane z przypisywaniem im zadnego konkretnego zada-
nia. Tylko 7% badanych zaklada, ze sa to roboty przypominajace zwierzeta.
Wyniki wykazuja tez istotne zwiazki pomiedzy zaktadanym przez badanych
typem robota a wykonywanym przez robota zadaniem, doktadniej: pozy-
tywna korelacja o umiarkowanej sile miedzy wyobrazeniem robotéw jako
duzych obiektéw w dzialaniu (acting huge objects) a upatrywaniem ich zada-
nia w strzezeniu lub walce; pomiedzy typem robota-zwierzecia a funkejg bycia
partnerem w komunikacji czy towarzyszem zabaw; pomiedzy robotycznym
ramieniem (arm manipulators) a zadaniami konstrukcyjnymi lub montazo-
wymi. Pozytywna korelacja o niskiej sile ujawnila si¢ pomiedzy humanoidami
rozmiaru czlowieka a wykonywaniem prac domowych oraz handlem i ustu-
gami; pomiedzy humanoidami matego rozmiaru a zabawianiem, rozrywka
oraz pomiedzy robotami stacjonarnymi a ustugami publicznymi, takimi jak
edukacja, oraz pracami konstrukcyjnymi i montazowymi. Pojawila si¢ takze
negatywna korelacja o niskiej sile pomiedzy humanoidami ludzkich rozmia-
réw a zadaniem bycia partnerem w komunikacji i zabawie; pomiedzy huma-
noidami matych rozmiaréw a zadaniami konstrukcyjnymi i montazowymi
oraz strazg czy walka; pomiedzy wyobrazeniem robotéw jako duzych obiek-
tow w dzialaniu i wykonywaniem przez nich prac domowych czy byciem
partnerem w komunikacji i zabawie; a takze negatywna korelacja pomiedzy
wyobrazeniem robota-zwierzecia a wykonywaniem prac domowych.

Leite i in. (2013) zauwazaja, ze na przyklad w kontekscie opieki zdrowot-
nej roboty o wygladzie inspirowanym zwierzetami okazuja sie skuteczniejsze
i lepiej odbierane. W zgodzie z obserwacjami opisanymi wczesniej badacze
sugeruja, ze wyglad robota powinien by¢ dopasowany do jego mozliwosci
behawioralnych i spotecznych, ale takze do domeny zastosowania, w ktorej
robot bedzie dziatal, i jego funkcji. Podczas gdy roboty inspirowane zwierzeta-
mi dobrze nadaja si¢ do scenariuszy zwigzanych ze zdrowiem i terapia (ponie-
waz wywolujg u ludzi zachowania opiekuncze), roboty funkcjonalne sg bardziej
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odpowiednie dla $rodowisk pracy lub domowych, w tych $rodowiskach
bowiem wazniejsze sa sposoby, w jakie robot moze pomdc uzytkownikom.

Réwniez we wspomnianym wczesniej badaniu Prakash i Rogers (2015)
zwiazek z 0golng percepcja robota miat charakter wykonywanego przez nie-
go zadania. Byly one najbardziej pozytywnie oceniane, gdy mialy pomagaé
w obowiazkach domowych, a mniej pozytywnie, gdy mialy zajmowac si¢ opie-
ka osobistg czy podejmowaniem decyzji. Uwidocznit sie tez efekt interakcji
zadania wykonywanego przez robota i jego stopnia podobienstwa do czlo-
wieka na przejawiang przez badanych sympatie, zaufanie wobec robotéw
i postrzegana uzyteczno$¢ robotéw. Miedzy innymi robotyczny (mechanicz-
ny) wyglad byt oceniany jako bardziej pozytywny w kontekscie wykonywania
przez robota obowigzkéw domowych oraz do zadan spotecznych i zwigza-
nych z opieka osobistg. Na postrzeganie wygladu robota wplywaly réwniez
inne czynniki, takie jak ple¢ robota, cechy/estetyka twarzy, ekspresyjnos¢,
postrzegana osobowos¢ i postrzegane mozliwosci robota. Miedzy innymi
badani preferowali wyglad robota ze wzgledu na postrzegang osobowos¢ lub
ekspresyjno$¢ twarzy (np. uznawali wyglad za ,uroczy’, ,,przyjazny’, ,,przy-
pominajacy dziecko” i/lub ,,godny zaufania”). Ponownie jednak, preferencje
te zalezaly od zadania powierzonemu robotowi. W przypadku zadania pole-
gajacego na podejmowaniu przez robota decyzji preferowany byt wyglad,
ktdéry sprawial wrazenie inteligencji, bystrosci lub madrosci. Postrzeganie
»stodkosci” lub ,,przyjaznosci’, ktore byly czesto wymieniane przez badanych
jako powody ogdlnej preferencji wygladu mechanicznego, nie byly uwazane
za wazne przy ocenie pomocy robota w wymagajacym poznawczo zadaniu,
takim jak podejmowanie decyzji.

Wyniki dotyczace zwigzku wygladu robotéw z postawami, jakie ludzie
wobec nich przejawiajg, prowadzg do nastepujacych wnioskow: przy pew-
nym stopniu podobienstwa robota do czlowieka postawy wobec niego staja
sie negatywne: spada sympatia, zaufanie wobec robotéw, a roé$nie postrzega-
nie ich jako osobliwych, przerazajacych, dziwacznych. Efekt ten widoczny jest
dla znacznie, ale nie calkowicie podobnych do czlowieka robotéw, a w nie-
ktérych badaniach nawet dla humanoidalnych, ale mechanicznych robotow.
Ludziom trudniej jest si¢ utozsamiac¢ z robotami podobnymi do czlowieka.
Wysoce podobnym do cztowieka androidom w najwigkszym stopniu przypi-
sywane s3 zdolnosci zwiazane z posiadaniem umystu. Jednocze$nie, to wla-
$nie ta grupa robotéw w wiekszym stopniu jest postrzegana jako zagrozenie
dla cztowieka i ludzkos$ci (Ferrari i in., 2016), cho¢ w niektérych badaniach
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obserwujemy odwrotna tendencje (Hover i in., 2021). Najmniej tez ludzi
deklaruje che¢ posiadania androida na wlasno$¢. Pomocna w wyjasnieniu
pewnych rozbiezno$ci w wynikach jest obserwacja, iz aby roboty byly lubiane
i akceptowane, w przypadku robotéw humanoidalnych powinny one by¢ tatwo
odroznialne od cztowieka, a w przypadku robotéw mechanicznych powinny
mie¢ raczej futurystyczny, a nie grozny wyglad. Znaczenie dla odbioru ma tak-
ze ich rozmiar. Duze roboty wywolujg u badanych bardziej negatywne emocje
(np. niepokdj) niz roboty mniejsze, cho¢ jest to tez zalezne od pozycji osoby
badanej w interakcji z robotem. Badani sg bardziej pozytywnie nastawieni
do robotéw o mniejszych rozmiarach, bardziej wrazliwi na ,,zte traktowanie”
takich robotdw, ktore zdaniem badanych sg w wigkszym stopniu w stanie
odczuwac emocje. Mniejsze roboty s bardziej lubiane i odbierane jako przy-
stepne, podczas gdy duze wywoluja w ludziach uczucie dyskomfortu i dziw-
noéci. Jednym z wyjasnien tej tendencji jest fakt, ze mate roboty sa odbierane
jako bardziej ,,grywalne” (playable) czy stuzace do zabawy, przypominajace
zabawki. Cecha robotéw polegajaca na kojarzeniu si¢ z zabawa, gra, rekre-
acja jest istotnym mediatorem relacji pomiedzy ich rozmiarem a nacechowa-
niem postawy wobec nich. Niezwykle istotnym aspektem, mogacym stanowi¢
wyjasnienie pewnych réznic w wynikach badan czy skomplikowania zalez-
noéci pomiedzy wygladem robota a postawami wobec niego, jest zgodnos¢
wygladu i funkcji czy mozliwosci robota. Wyglad budzi w ludziach okreslo-
ne oczekiwania wzgledem zachowan, umiejetnosci, modalnosci czy sposobu
komunikacji, a niespelnienie tych oczekiwan rodzi negatywne postawy. Na
przyklad bardziej humanoidalne roboty wywoluja generalnie wigksze ocze-
kiwania wzgledem zachowania. Ludzie oczekuja takze, by roboty wygladaly
i zachowywaly sie stosownie do wykonywanego zadania, na przyktad wola,
by duze roboty zajmowaly sie wykonywaniem prac fizycznych; zoomorficzne
oraz humanoidy matego rozmiaru byly partnerami w rozmowie czy zabawie;
duze humanoidalne roboty wykonywatly prace domowe, pracowaly w han-
dlu i ustugach; a roboty stacjonarne zajmowaly si¢ ustugami publicznymi,
takimi jak edukacja, oraz pracami konstrukcyjnymi i montazowymi. Roboty
zoomorficzne sg takze mile widziane w opiece zdrowotnej, a roboty funkcjo-
nalne w $rodowiskach pracy i domowym. Zadania polegajace na podejmo-
waniu decyzji powinny by¢ wykonywane przez roboty sprawiajace wrazenie
inteligentnych, a w wymagajacych poznawczo zadaniach dla badanych nie
sa wazne cechy ,,stodkos$ci” lub ,,przyjaznosci”, ktére jednoczesnie sg cze-
sto wymieniane przez badanych jako powody ogdlnej preferencji wygladu
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mechanicznego. Podobnie jak w przypadku innych postaw, takze te wywotane
przez wyglad robota mogg zosta¢ zredukowane po dtuzszych czy wielokrot-
nych interakcjach. Réznice w wynikach moga wynika¢ z odmiennych bodz-
cOw (robotéw czy ogdlnie agentéw) prezentowanych w badaniach. Bodzce
te nie zawsze sg realnymi robotami (czasem sg to animacje, agenci tworzeni
cyfrowo czy wizerunki realnych robotéw przerabiane na rozmaite sposoby),
rézna jest liczba prezentowanych robotéw oraz ich stopien podobienstwa do
czlowieka. Ponadto, w badaniach uzywa sie roznej formy prezentacji bodzca
(zdjecia, wideo, realna interakcja z robotem), co, jak opisalam we wczesniej-
szych czesciach rozdzialu, nie pozostaje bez wplywu na przejawiane wobec
robotéw postawy. Dodatkowo okreslone preferencje co do wygladu robotéw
moga by¢ zalezne od innych czynnikéw, do ktorych, jak wskazuja badania,
z pewnoscig nalezy wiek os6b badanych.

3.7TYP, FUNKCJA, DOMENA ZASTOSOWANIA ROBOTA

Rozmaite typologie i klasyfikacje robotow zostaly wymienione w roz-
dziale 1. Do cz¢$ci z nich, w ktérych zasadg podziatu byl wyglad robota,
nawigzalam w podrozdziale 3.6. Jednym z istotnych wnioskéw, ktdre nie-
sie za sobg poprzedni rozdzial, jest istotno$¢ dopasowania wygladu i funkeji
robota. Wyniki, ktére omawiam ponizej, $cisle wiaza si¢ z wynikami przedsta-
wionymi w poprzednim rozdziale. Stanowig jego pewne rozszerzenie w zakre-
sie preferencji dotyczacych wykonywania przez roboty okreslonych zadan czy
bycia stosowanymi w specyficznych domenach.

W podrozdziale 2.3 oméwitam wyniki przegladu przeprowadzonego przez
Savele i in. (2018), dotyczacego akceptowalnosci spolecznej i postaw wobec
robotéw w réznych obszarach zawodowych (wykonujacych rézne zadania
typowe dla ludzi badz w towarzystwie ludzi). Réwniez przeglad badan prze-
prowadzony przez Naneve i in. (2020) dostarcza wynikéw na omawiany w tej
czesci pracy temat. Dowiadujemy sig, Ze uczestnicy badan majg bardziej pozy-
tywne afektywne postawy wobec robotéw spotecznych przeznaczonych do
towarzystwa lub pomocy domowej (companionship or domestic purpose) niz
wobec robotdéw posiadajgcych ogdlne zastosowanie (general application)'™.

100 Za Naneva i in. (2020) w kategorii ogolnego zastosowania robotéw umieszczam
roboty, ktére nie majg jasno okreslonego obszaru zastosowan (np. roboty prezentowane
na wystawach).
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Badani mieli tez bardziej pozytywne afektywne postawy wobec robotéw spo-
tecznych wykorzystywanych w opiece zdrowotnej niz wobec robotéw o zasto-
sowaniu ogdlnym czy robotow, ktorych gléwnym celem jest interakcja z ludzmi
(HRI focused application; na przyktad granie w gre czy prowadzenie konwersa-
cji z cztowiekiem). Wyniki przegladu pozwolily takze zaobserwowa¢, ze badani
zglaszali bardziej pozytywne postawy poznawcze wobec robotéw spolecznych
stosowanych w edukacji niz wobec robotéw spofecznych o ogdlnym zastosowa-
niu. Podobnie, w wiekszym stopniu akceptowali roboty spoleczne wykorzysty-
wane w edukacji niz o zastosowaniu ogdélnym, stosowane w opiece zdrowotnej
czy roboty tworzone gtéwnie w celu interakcji z cztowiekiem. Uczestni-
cy badan, ktére weszty w sktad przegladu, darzyli takze mniejszym zaufa-
niem roboty spoleczne stosowane w opiece zdrowotnej i posiadajace ogolne
zastosowanie niz roboty spoleczne przeznaczone do interakcji z czlowiekiem.

Przy okazji omawiania czynnika, jakim jest wiek oséb badanych, opi-
salam badanie Hudsona i in. (2017), ktérego wynik sugerowal, ze przezna-
czenie czy domena dzialania robota odgrywa role w postawach, jakie ludzie
wobec niego przejawiaja.

Nomura i in. (2006a) wykazali, Ze badani, ktérzy zakladali, ze roboty
to humanoidy matego rozmiaru, mieli bardziej negatywne postawy wobec
emocji w interakcjach z robotami niz ci, ktérzy wyobrazali sobie robo-
ty jako humanoidy matego rozmiaru czy zwierzeta, co $wiadczy o réznico-
waniu emocjonalnych reakcji na roboty w zaleznosci od ich typu, wygladu
czy wielko$ci. Ponadto badani, ktorzy zakladali, ze roboty wykonujg zada-
nia w miejscach niedostepnych lub niebezpiecznych dla ludzi, byli bardziej
negatywnie nastawieni wobec spotecznego wplywu robotéw niz ci zaklada-
jacy, ze s3 one partnerami w komunikacji czy rozrywce. Autorzy przewiduja,
ze obraz niebezpieczenistwa wywoluje negatywne postawy w tym przypadku.

W opisanym wczes$niej badaniu Katza i Halperna (2014) autorzy zakla-
dali, ze wystawienie badanych na robota o humanoidalnym wygladzie bedzie
wigzalo si¢ z bardziej pozytywnymi postawami wobec nich, lecz okazalo sie,
ze to nie typ robota, a wylacznie rozpoznanie ludzkich cech (np. uznanie,
ze roboty maja swoje emocje, powinny mie¢ swoje prawa, nie powinny by¢
krzywdzone) pozytywnie wplywalo na postawy. Okazalo sig, ze postawy sg sil-
nie zwigzane z przypisywaniem robotom okreslonych zadan w spoteczen-
stwie. Osoby, ktore lubily roboty, preferowaly, by wykonywaly one zadania
zwigzane z towarzyszeniem ludziom lub nadzorem, ale juz nie by pelnity role
personalnego asystenta.
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Oprdécz wspomnianych wezeéniej konstruktow mierzonych przez Ztotow-
skiego i in. (2020) w tymze badaniu uczestnicy mieli za zadanie wybrac, ktory
z czterech realnych robotow jest najbardziej zdolny do wykonania okreslonego
zadania, a takze okresli¢, z ktérym robotem czuliby si¢ najbardziej komforto-
wo w odniesieniu do wykonywania pracy (przy zalozeniu, ze wszystkie roboty
maja takie same mozliwosci). Robot Asimo (klasyfikowany jako wesoty robot
humanoidalny, przypominajacy dziecko) byt preferowany do prac szczegdl-
nie zwiazanych z interakcjg z ludzmi, takich jak: towarzysz, opiekun dziecka,
pielegniarz czy nauczyciel. Robot PR2 o mechanicznym i groznym wygladzie
nie byl preferowany do prac wymagajacych interakeji spotecznych z ludzmi.
Najbardziej podobny do cztowieka robot, Ibn Sina, nie zostal wybrany przez
badanych jako preferowany do Zadnej z wymienionych w badaniu prac, nawet
gdy proszono ich o wskazanie innych potencjalnych zadan, niewymienionych
w badaniu, ktérymi méglby sie zajaé, uczestnicy napotykali trudnosci. Twen-
dy-One (mechaniczny robot o nieznanym, ale niegroznym wygladzie) zostat
oceniony jako najbardziej zdolny do wykonywania pracy pielegniarza, recep-
cjonisty, sprzatacza czy stuzacego (servant). Jednocze$nie badani preferowali,
by robot o takim wygladzie wykonywal raczej prace sprzatacza czy stuzacego,
a wiec, jak zauwazajg autorzy, ,nudne i brudne zadania” (dull and dirty tasks).

W przeprowadzonym przez Roesler i in. (2022a) badaniu online niemiec-
kojezycznym uczestnikom prezentowano opisy trzech kontekstow, w kto-
rych moga pracowac roboty: przemystowy, ustugowy i spoteczny. Nastepnie
badani byli proszeni o wyboér robota'™, ktéry ich zdaniem najlepiej pasuje
do danego kontekstu oraz o nadanie mu imienia. Otrzymane wyniki wska-
zuja, ze preferowany poziom antropomorfizacji robotdéw rézni sie znaczaco
w zalezno$ci od kontekstu, w ktéorym maja pracowaé. Wigkszo$¢ badanych
preferowata roboty o niskim poziomie podobienstwa do cztowieka do pra-
cy w przemysle, a roboty z wysokim poziomem podobienstwa do czlowie-
ka do pracy w kontekscie spotecznym (wsparcie ludzi, opieka nad ludzmi
na organizacyjnym, emocjonalnym i spolecznym poziomie). Natomiast
nie odnotowano wyraznych preferencji w odniesieniu do robotéw pracu-
jacych w kontekscie ustugowym (dostarczanie towaréw, sortowanie paczek,

191 W badaniu prezentowano lacznie 9 réznych robotéw wybranych z bazy Abot. Roz-
nily sie one stopniem podobienstwa do cztowieka, opisywanym jako: niski, sredni albo
wysoki. Co istotne, w tym badaniu stopiert podobienstwa do czlowieka robotéw byt mie-
rzony wylacznie na podstawie wygladu, lecz konstrukt ten moze wykracza¢ poza wyglad
i uwzglednia¢ tez takie aspekty jak ruch, sposéb komunikacji robota czy kontekst.
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czyszczenie, pomoc w obstudze klienta) — wybory rozktadaty sie niemal row-
no pomiedzy roboty o niskim, $rednim i wysokim stopniu podobienstwa do
czlowieka. Jak sugerujg autorzy, jednym z powodéw tej niejednoznacznosci
moze by¢ sposdb, w jaki zostal opisany kontekst ustugowy, w ktérym moga
pracowac roboty (mdgl by¢ to opis zbyt ogdlny lub zbyt szeroki). Wyniki
te znajdujg rowniez potwierdzenie w czasach reakcji: dla kontekstu przemy-
slowego uczestnicy najszybciej reagowali, wybierajac robota o niskim stopniu
podobienstwa do cztowieka, natomiast dla kontekstu spotecznego najszyb-
sz reakcja byl wybdr robota o wysokim stopniu podobienstwa do czlowieka.
Autorzy podkreslaja, ze we wszystkich trzech kontekstach pracy (przemysto-
wy, ustugowy, spoleczny) roboty byly prezentowane jako posiadajace podob-
ne zdolnosci i podobny cel wspdtpracy z ludzmi. Dzieki takiej standaryzacji
opisu kontekstéw badani nie byli kierowani przez réznice w funkcjonalno-
$ci robotdw, co mogltoby wplyna¢ na ich preferencje co do antropomorfizmu.

Jedno z badan przeprowadzonych przez Latikke i in. (2021) na mieszkan-
cach Stanéw Zjednoczonych ujawnilo, ze badani majg bardziej pozytywne
postawy wobec robotéw jako narzedzia (czy urzadzenia, wyposazenia tech-
nicznego, equipment) niz jako wspotpracownikéw (coworkers)'®2 Jak pisza
autorzy, znajduje to potwierdzenie takze w innych badaniach (por. m.in. Save-
laiin., 2018; Stafford i in., 2014; Weiss i in., 2009; Ztotowski i in., 2017).
Latikka i in. (2021) zauwazaja, ze taki wynik moze by¢ zwigzany z obawami
dotyczacymi przejecia przez roboty miejsc pracy ludzi. Moze sie to takze wia-
zaé z percypowaniem robotéw gléwnie jako maszyn i przydatnych urzadzen,
a robotow w roli narzedzi jako lepiej spelniajacych oczekiwania. Wreszcie,
ludzie mogg si¢ czu¢ bardziej bezpiecznie, rozwazajac roboty jako narzedzia,
a nie jako wspoélpracownikéw, myslac, ze te pierwsze z mniejszym prawdo-
podobienstwem moga ich zaskoczy¢ swoim zachowaniem.

Podsumowujac, nalezy stwierdzi¢, ze badani maja pewne ogdlne prefe-
rencje dotyczace tego, w jakich obszarach moga dziata¢ roboty, w tym roboty
spoteczne. Na przyklad preferujg roboty o jasno okreslonych domenach zasto-
sowania (do towarzystwa, pomocy domowej, stosowane w opiece zdrowotnej
czy edukacji) od robotéw o ogdlnym zastosowaniu. Wiele z tych preferencji

102 Postawa wobec robota jako narzedzia mierzona byla za pomoca pytania ,,How
comfortable would you be about using a robot as equipment at work?”, natomiast postawa
wobec robota jako wspotpracownika zostala zoperacjonalizowana pytaniem ,,How com-
fortable would you be about having a robot as your co-worker?”. Badani udzielali odpo-
wiedzi na 7-stopniowej skali (od 1 ,,Totally uncomfortable” do 7 - ,,Totally comfortable”).
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(pozytywnych postaw) zwigzana jest z wygladem, miedzy innymi jego podo-
bienstwem do czlowieka, rozmiarem czy zgodnos$cia wygladu i mozliwo-
$ci robota, ktdre zostaly oméwione w poprzedniej czeéci rozdziatu. Badani
majg takze bardziej pozytywne postawy, gdy mysla o robotach raczej jako
o narzedziach, ktérych moga uzy¢, niz jako o wspétpracownikach. To nato-
miast moze si¢ wigzaé z przypisywanym robotom stopniem autonomii, kto-
ry zostanie opisany w kolejnej czedci rozdziatu.

3.8 AUTONOMIA ROBOTA

Definiowanie autonomii robota oraz wyrdznianie stopni czy zakresu tej
cechy zostalo oméwione w rozdziale 1. Pomimo ze autonomia robota to jedna
z jego technicznych wlasciwosci, mozemy nia do pewnego stopnia manipulo-
wa¢ w badaniach interakeji cztowiek-robot, na przykiad opatrujac wizerunek
robota opisem wskazujacym na dany stopien autonomii. Nie mamy tez pew-
nosci, czy to, jakg autonomie faktycznie ma robot, jest spdjne z tym, w jakim
stopniu ludzie uwazaja jego zachowanie i mozliwosci za autonomiczne. Poni-
zej zaprezentuje wyniki badan dotyczace postaw wobec robotéw majacych
(czy czesto raczej opisywanych jako majacych) rézny stopien autonomii oraz
pewne cechy robotéw mogace wplywaé na ich postrzegang autonomie.

W drugim z badan przeprowadzonych przez Latikke i in. (2021) na miesz-
kancach Stanéw Zjednoczonych uczestnicy zostali podzieleni na trzy grupy,
w ktérych zapoznawali si¢ z opisem jednego z trzech robotéw: w pelni zdal-
nie sterowanego, potautonomicznego albo w pelni autonomicznego. Badani
udzielali odpowiedzi na pytanie o komfort w uzyciu danego robota (robot
jako narzedzie) w §rodowisku pracy czy prace z nim jako wspolpracowni-
kiem (robot jako wspdtpracownik)'®. Wyniki badania ujawnily statystycz-
nie istotne réznice w postawach uczestnikéw wobec robotdw jako narzedzi,
ale nie wobec nich jako wspdtpracownikéw. Jako element wyposazenia

13 Dla warunku z robotem zdalnie sterowanym pytanie brzmialo: ,When thinking
about fully teleoperated robots (robots fully operated by a human), how comfortable would
you be about: using a robot as equipment at work? / having a robot as your co-worker?”.
Dla pétautonomicznego robota odpowiednio: ,When thinking about semi-autonomous
robots (robots which partly share control with a human), how comfortable would you be
about (...)". Natomiast dla w pelni autonomicznego: ,When thinking about fully autono-
mous robots (robots acting independently without human intervention), how comforta-
ble would you be about (...)”. Odpowiedzi udzielano na 7-stopniowej skali (od 1 ,,Totally
uncomfortable” do 7 - ,Totally comfortable”).
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roboty w pelni zdalnie sterowane oraz pétautonomiczne byly odbierane bar-
dziej pozytywnie niz roboty w pelni autonomiczne. Jak zauwazajg autorzy,
wynik ten znajduje potwierdzenie w innych badaniach, w ktérych wykazano,
ze mniej autonomiczne roboty wywoluja bardziej pozytywne postawy wéréd
ludzi (por. m.in. Savela i in., 2018; Stafford i in., 2014; Weiss i in., 2009; Zto-
towski i in., 2017). Jak hipotetyzuja autorzy, moze to wynikac z niepewno-
$ci, jak zachowa sie w pelni autonomiczny robot, obaw, ze bedzie on stanowit
zagrozenie dla autonomii cztowieka (co znajduje potwierdzenie w niektorych
badaniach, np. Zlotowski i in., 2017). Ludzie mogg tez chcie¢ lepiej zrozumie¢
nowa technologie poprzez uzywanie jej w konkretny sposob, tak jak sa w sta-
nie zrobi¢ z robotami zdalnie sterowanymi czy potautonomicznymi. Co cieka-
we, postawa wobec obu rodzajéw robotéw (narzedzia i wspolpracownika) byta
relatywnie pozytywna (wynik duzo powyzej sredniej na 7-punktowej skali).

Potencjalnym ograniczeniem powyzszego badania byt brak wizualnej
prezentacji robotéw (badani odpowiadali na pytania wytacznie na podsta-
wie zalgczonych opiséw). Inne podejscie zastosowali Ztotowski i in. (2017),
ktorzy w swoim badaniu prezentowali uczestnikom film z réznymi robota-
mi (od przemystowych, przez humanoidalne, do androidéw) wykonujacymi
rozmaite prace (takie jak sprzatanie, prowadzenie auta, opieka nad osoba-
mi starszymi) i prezentujacymi rézne zdolnosci (bieganie, skakanie, tai-chi,
granie w szachy, ukladanie puzzli). Dwa warunki badania réznily si¢ wylacz-
nie informacja dotyczaca autonomii prezentowanych robotéw: jedna z grup
uslyszala, Ze sg zdolne do podejmowania autonomicznych decyzji, takich jak
akceptacja albo odrzucenie komendy wydanej przez cztowieka na podstawie
samodzielnej oceny sytuacji; a druga grupa otrzymata informacje, ze robo-
ty te nie sa autonomiczne i s3 zdolne wylacznie do podazania za polece-
niami wydanymi przez czlowieka. Wyniki badania pokazaly, ze uczestnicy,
ktorzy ogladali film prezentujacy rzekomo autonomiczne roboty, odbierali
je jako w wiekszym stopniu zagrazajace cztowiekowi (pracy, zasobom, bez-
pieczenstwu czlowieka jak i tozsamosci i odrebnosci cztowieka)'® niz osoby,
ktore ogladaly film z rzekomo nieautonomicznymi robotami. Jak sugeruja

104 Realne zagrozenie (dla pracy, zasobow i bezpieczenstwa czlowieka) mierzone bylo
za pomocg pozycji takich jak ,The increased use of robots in our everyday life is causing
more job loss for humans’, ,,In the long run, robots pose a direct threat to human safety and
wellbeing” Zagrozenie dla tozsamosci i odrebnosci cztowieka mierzone bylo za pomoca
5-itemowej skali, w ktorej przyktadowe pozycje to: ,Recent advances in robot technology are
challenging the very essence of what it means to be human’, ,Technological advancements
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autorzy, takie wyniki moga by¢ zwigzane z obrazem robotéw prezentowanych
w filmach science fiction i obawg ludzi przed przejeciem przez nie kontroli
i sprzeciwieniem si¢ ludzkosci (por. podrozdziat 3.5). Dodatkowo, autono-
miczne roboty, wykazujac rodzaj intencjonalnosci i mozliwy brak postu-
szenstwa wobec czlowieka, zdajq sie zaciera¢ granice pomiedzy czlowiekiem
a maszyng. Tym samym mogg zagraza¢ unikalno$ci natury ludzkiej i tozsa-
moéci ludzi. Ponadto, ogladanie robotéw opisywanych jako autonomiczne
wywolalo bardziej negatywne ogolne postawy wobec spolecznego wplywu
robotéw i emocji w interakcjach z robotami (mierzone za pomocag NARS)
niz ogladanie robotéw opisywanych jako nieautonomiczne. Moze to wyni-
ka¢ ze strachu, ze roboty majace autonomie zagroza ustanowionej w §wiecie
hierarchii (Ztotowski i in., 2017, s. 52). Fakt, ze badani nie wykazali negatyw-
nej postawy wobec interakeji z robotami po tym, jak ogladali filmy prezen-
tujace autonomiczne roboty, moze by¢ zwigzany z postrzeganiem ich jako
uzytecznych w codziennych zadaniach i $rodowisku pracy (co potwierdza-
ja wyniki badania Latikki i in., 2021), ale jednocze$nie z niechecig do two-
rzenia z robotami bliskich relacji spolecznych. Zaréwno ,realne zagrozenie’,
jak i zagrozenie dla tozsamosci cztowieka okazalo si¢ mediatorem zwigzku
pomiedzy kontaktem z autonomicznymi robotami i negatywnymi posta-
wami wobec robotéw w ogéle — osoby wystawione na autonomiczne roboty
odczuwaly wieksze zagrozenie z ich strony, co natomiast prowadzito do bar-
dziej negatywnych postaw wobec robotéw w ogole.

Stapels i Eyssel (2022) manipulowaly autonomig robota, uzywajac kon-
kretnego modelu robota (VIVA, firmy Navel Robotics). Na wstepie bada-
ni zapoznawali si¢ ze zdjeciem robota oraz jego opisem — odpowiednio jako
majacego wysoki badz niski stopien autonomii. Nastepnie prezentowano
im jedng z dwoch winiet tekstowych opisujacych robota VIVA dzialajgce-
go z réznymi poziomem autonomii — kazda winieta przedstawiata identycz-
ny scenariusz domowy, lecz réznita sie stopniem samodzielnosci zachowan
robota — w warunku niskiej autonomii VIVA wykonywat czynnosci wylacz-
nie na polecenie cztowieka, natomiast w warunku wysokiej autonomii sam
inicjowal dzialania, rozpoznawat sytuacje i proponowat aktywnosci. Auto-
nomia robota okazala si¢ niezwiazana z obiektywna ambiwalencja (istnienie
sprzecznych ocen, wyrazonych przez liczne pozytywne i negatywne mysli

in the area of robotics is threatening to human uniqueness”. Odpowiedzi udzielano na
7-punktowej skali (1 - ,,strongly disagree”, 7 — ,,strongly agree”).
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lub uczucia w stosunku do robota)'®, lecz z subiektywna ambiwalencjg juz
tak'%. Badani wykazywali wyzsza subiektywna ambiwalencje wobec robota
o wysokim stopniu autonomii niz wobec robota o niskim stopniu autonomii.
Oznacza to, ze kiedy roboty byly prezentowane jako bardziej samodzielne
i zdolne do podejmowania decyzji, uczestnicy czesciej zglaszali wewnetrz-
ne konflikty i mieszane uczucia wobec robotéw. Okazalo si¢ jednak, ze ten
efekt przestal by¢ istotny statystycznie, kiedy kontrolowano réznice w zaan-
gazowaniu w technologie. Wyniki wykazaly, Ze ten rodzaj zaangazowania
jest istotnym moderatorem reakcji na roboty. Osoby, ktdre generalnie sg bar-
dziej pozytywnie nastawione do technologii, doswiadczaja mniejszej ambi-
walencji wobec autonomicznych robotéw. Dodatkowo, wyniki jako$ciowe
ujawnily, ze uczestnicy doswiadczajg silnych, ale sprzecznych emocji wobec
technologii robotycznych. Ambiwalencja byla czesto spowodowana réwno-
czesnym odczuwaniem potencjalnych korzysci i ryzyka zwigzanego z wpro-
wadzeniem robotéw do codziennego zycia. Badani z jednej strony widzieli
w robotach potencjalnych towarzyszy, ktorzy moga zlagodzic¢ ich samotnos¢,
z drugiej strony obawiali si¢ utraty autonomii, ryzyka zwigzanego z narusze-
niami prywatnosci i izolacji spolecznej spowodowanej zbyt duza zalezno-
$cig od robotow.

Réwniez w badaniu online autorstwa Roesler i in. (2022b) wykorzysta-
no realnego robota o imieniu Pepper, prezentowanego badanym w materia-
tach wideo. W badaniu postanowiono sprawdzi¢, czy prezentowanie robota
z widocznymi kablami lub bez nich wigze si¢ z inng percepcja autonomii
robota. Okazalo si¢ jednak, ze ten element wygladu nie réznicowat istotnie
stopnia autonomii, jaki przypisywano robotowi'”’.

Badanie Juna Baby i in. (2020, za: Roesler i in., 2022b) wykazalo, ze oso-
by, ktore w interakeji z robotem zorientowaly sig, ze jest on zdalnie sterowa-
ny (w kontekscie przetwarzania jezyka), raportowaly mniejsze zadowolenie

105

Aby zmierzy¢ obiektywna ambiwalencje, proszono badanych o wypisanie pozytyw-
nych i negatywnych mysli lub uczu¢ zwigzanych z posiadaniem robota VIVA w domu -
do 20 takich mysli/uczu¢ w sumie.

196 Subiektywna ambiwalencja mierzona byla za pomoca trzyelementowej skali, zaadap-
towanej z Priester i Petty (1996), w ktorej uczestnicy oceniali swoje uczucia konfliktu, nie-
zdecydowania i mieszanych uczu¢ wobec robota. Przyktadowa pozycja to ,,To what degree
do you experience mixed feelings towards VIVA?”.

17 Autonomicznos¢ robota oceniano przy uzyciu jednej pozycji i 6-stopniowego dyfe-
rencjatu semantycznego. Trescig pozycji bylo ,,The robot was...”, a odpowiedzi udzielano
na skali od 1 - ,,completely remote controlled” do 6 - ,,completely autonomous”).
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oraz mniejszg intencje, aby w przyszloéci uzy¢ robota, w poréwnaniu do
0s0b, ktdre byly przekonane, ze robot dziata autonomicznie. Podobnej obser-
wacji dokonali Stephen Wonchul Song i in. (2024, za: Roesler i in., 2022b),
ktorzy symulowali autonomie robota rozdajacego ulotki w centrum handlo-
wym poprzez pokazywanie badZ niepokazywanie zdjecia twarzy operatora na
skrzynce kontrolnej robota. Mimo ze robot byt zdalnie sterowany we wszyst-
kich warunkach, dla warunku z wy$wietlonym zdjeciem operatora ludzie cz¢-
$ciej zatrzymywali si¢ i rozmawiali z robotem, a takze zabierali wigcej ulotek
w poréwnaniu z warunkiem, w ktérym nie pokazywano zdjecia.

Celem badania Maaike Harbers i in. (2017) bylo zrozumienie, jak réz-
ne cechy robotéw wplywaja na ich postrzegana autonomie. Badanie doty-
czylo specyficznej grupy oséb i robotéw, mianowicie strazakéw i robotow
ratowniczych stosowanych w réznych scenariuszach operacyjnych. Autono-
mie zdefiniowano jako , niezalezne dzialanie” robota, co okazalo sie zgod-
ne z tym, jak w tym kontek$cie rozumieli autonomie¢ badani. Uczestnicy nie
mieli bezposredniego kontaktu z rzeczywistymi robotami, lecz dokonywali
ocen na podstawie wizualnych (ilustracje z narysowanymi robotami) i opi-
sowych scenariuszy. Prezentowane na rysunkach roboty zréznicowano pod
wzgledem przypisywanych zdolnosci, kontekstow i cech fizycznych. Uczest-
nicy byli proszeni o oceng, jak autonomiczne wydawaly im si¢ te roboty!%.
Wyniki tego badania informuja nas, Ze niepostuszenstwo przejawiane przez
robota, podobienstwo robota do cztowieka, dystans robota od cztowieka czy
stopien skomplikowania zadania wykonywanego przez robota zwigkszaja
jego postrzegang autonomie.

Reasumujac, nalezy stwierdzi¢, ze cze$¢ wynikdéw wskazuje, iz ludzie
preferuja raczej roboty mniej autonomiczne od wysoce autonomicznych,
odbieraja te drugie jako wieksze zagrozenie dla ludzkosci czy tozsamosci
czlowieka. W §rodowisku pracy natomiast preferowane sg roboty pelnigce
funkcje narzedzi do wykorzystania, a nie wspdétpracownikéw. W pewnych
przypadkach autonomiczne roboty moga by¢ jednak odbierane bardziej pozy-
tywnie w poréwnaniu do tych o nizszej autonomii (gdy uzytkownicy wierza,
ze robot samodzielnie przetwarza jezyk, mimo ze jest zdalnie sterowany, lub
gdy zwiekszona transparentno$¢ sterowania — tak jak wyswietlenie twarzy ope-
ratora — ulatwia interpretacje jego zachowania). By¢ moze w niektérych przy-
padkach negatywne odczucia w obliczu mniej autonomicznych robotéw budzi

1% Na skali bedacej linia - kontinuum od ,,not at all” do ,,fully”
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niespelnienie pierwotnych oczekiwan i zalozen ludzi co do robota, o ktérych
istotnoéci pisatam juz wcze$niej. Bardziej autonomiczne roboty mogg wywo-
tywaé réwniez cze$ciej ambiwalentne postawy. Badania wskazujg nam takze
na pewne cechy robotdéw i sytuacji interakeji, ktore moga zwigksza¢ postrzega-
ng autonomie robota. Naleza do nich miedzy innymi niepostuszenstwo robo-
ta, zZlozonos§¢ wykonywanych przez niego zadan, podobienstwo do cztowieka,
dystans robota od cztowieka.

3.9 INNE CZYNNIKI

Opisanie wszystkich zaobserwowanych w badaniach czynnikéw zwigza-
nych z postawami wobec robotéw badz moderujacych owe postawy wykracza
poza zakres niniejszej pracy (o ile — z uwagi na wysoka zlozono$¢ badane-
go zagadnienia - jest w ogéle mozliwe). Oméwitam wyniki badan dotyczace
czynnikéw uznanych za najczesciej pojawiajace sie i/lub wazne z perspekty-
wy niniejszej pracy i z perspektywy autorskich badan w tej pracy opisanych.
Kilka sposrdéd czynnikow pomietych w szczegétowej analizie, a obecnych
w literaturze przedmiotu, to:

1. ple¢ robota i stereotypy plciowe (por. m.in. Nassiin., 1997; Eyssel i Hegel,
2012; Jung i in., 2016; Reich-Stiebert i Eyssel, 2017; Beraldo i in., 2018;
Kraus i in., 2018; Ghazali i in., 2018; Gao i in., 2020; Bryant i in., 2020;
Bernotat i in., 2021; Roesler i in., 2022a; Craiut i Iancu, 2022);

2. zachowanie robota (por. m.in. Syrdal i in., 2009; Cramer i in., 2009; Riek
iin., 2010; Gonsior i in., 2011; Lehmann i in., 2015; Henschel i Cross,
2020; Giannitzi, 2024);

3. inniludzie i ich zachowanie (por. m.in. Mutlu i Forlizzi, 2008; Chang
i Sabanovi¢, 2015; Timmerman i in., 2021);

4. postrzegane cechy robota, takie jak inteligencja (Bartneck i in., 2007¢c) czy
ugodowo$¢ (Bartneck i in., 2007b);

5. technofobia (por. m.in. Sinha i in., 2020);

6. ustawienia robota (por. m.in. Stapels i in., 2023).

3.10 PODSUMOWANIE

Rozdzial ten po$wigcony zostal raportowi wynikow, ktérego strukture
wyznaczajg najwazniejsze w kontekscie niniejszej pracy czynniki zwigzane
z postawami, jakie przejawiamy wobec robotéw. Celem byto zgromadzenie
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listy zidentyfikowanych w badaniach czynnikoéw zwigzanych z postawa-
mi wobec robotow, zestawienie i pogrupowanie ich. Taka lista moze postu-
zy¢ do projektowania przyszlych badan nad postawami wobec robotéw. Jak
zaznaczytam na wstepie do rozdzialu 3, nie aspirowalam do sporzadzenia
kompletnej listy, ale raczej do listy zawierajacej najczeéciej wystepujace i naj-
wazniejsze czynniki w opisywanej przeze mnie literaturze przedmiotu, a tak-
ze najwazniejsze czynniki z perspektywy autorskich badan. Przeglad przeze
mnie dokonany nie jest przegladem systematycznym, cho¢ uwzglednia wyni-
ki takich przegladéw w pewnych aspektach (m.in. Naneva i in., 2020), Savela
iin., 2018). Poszerza on pule czynnikéw zwigzanych z postawami wobec
robotéw do tej pory zebranych w jednym miejscu (por. m.in. Naneva i in.,
2020). Opisane przeze mnie czynniki to migdzy innymi: zmienne demogra-
ficzne (takie jak pte¢, wiek, narodowos¢ czy miejsce zamieszkania), kulturo-
we oraz spoleczno-ekonomiczne (wyksztalcenie, rodzaj wykonywanej pracy,
status spoleczny czy dobrobyt), cechy osobowosci 0séb badanych, przeko-
nania i wierzenia, wczesniejsze doswiadczenia tak z realnymi, jak i fikcyjny-
mi robotami, zainteresowanie scienice fiction, wyglad robota i zgodno$¢ tegoz
wygladu z oczekiwaniami wobec robota oraz mozliwo$ciami samego robota,
typ, funkcja czy domena zastosowania robota, a takze jego stopien autonomii.
Niektore z tych czynnikéw oferuja bardziej spojne wyniki dotyczace relacji
z postawami wobec robotdw, a inne prezentuja ztozony, trudniejszy w gene-
ralizacji obraz (do takich naleza choc¢by wiek 0s6b badanych czy podobien-
stwo robota do czlowieka).

W odniesieniu do zmiennych demograficznych, kulturowych oraz spo-
teczno-ekonomicznych wyniki badan sugeruja, iz bardziej pozytywne posta-
wy cechuja czedciej mezczyzn, osoby zamieszkujace miasta, wyksztalcone,
zwlaszcza w dziedzinach technicznych, wykonujace prace umystowe i piastu-
jace stanowiska zarzadcze, osoby z wyzszych klas spotecznych, o wigkszym
dorobku, a takze spoteczenistwa z wigkszym odsetkiem starszych mieszkan-
cow. Jednoczesnie wyniki nie pokazujg nam prostej zaleznosci wieku i postaw
wobec robotéw. Wyjasnieniami réznic w wynikach dla réznych grup wieko-
wych moga by¢ inne czynniki, takie jak rozne wczeéniejsze do$wiadczenia
technologiczne badanych, rézne oczekiwania zwigzane z robotami i r6zna per-
cepcja robotéw (w tym poziom osobistego powigzania z nimi) oraz zwigzany
z nig poziom ciekawosci, rola czy przeznaczenie robota, narodowos¢ i kul-
tura os6b badanych, a takze sytuacja demograficzna zwigzana ze starzeniem
sie spofeczenstwa. Roznice w postawach moga by¢ jednoczesnie odmienne
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dla réznych kultur i narodowosci, jak i niejednolite w obrebie pojedynczych
narodowosci i kultur. Ponownie, mogg one ulega¢ zmianie w zaleznosci od
wieku, poziomu do$wiadczenia, wyksztatcenia i specyficznych czynnikéw
kulturowych.

Wryniki dotyczace zwiazku cech osobowosci 0séb badanych z postawami,
jakie przejawiajg wobec robotow, ukladajg sie¢ w bardziej jednolite tenden-
cje. Mianowicie ekstrawersja, ugodowos¢ i otwarto$¢ na doswiadczenia wigza
sie z bardziej pozytywnymi postawami wobec robotdw, podczas gdy neuro-
tyzm ma antagonistyczny wplyw na postawy wobec nich. Podobnie spéjne
wyniki zaobserwujemy w kontekscie zwigzku przekonan esencjalistycznych
z postawami wobec robotdw. Silniejsze przekonanie o wyjatkowosci natu-
ry ludzkiej (a zatem silniejsze odmawianie mozliwosci posiadania natury
ludzkiej robotom) wigze si¢ z bardziej negatywnymi postawami wobec robo-
tow (w tym negatywnymi emocjami, krytyka tworzenia czy rozwoju robo-
tow posiadajacych ludzkie cechy, stabsza tendencja do przypisywania robotom
cech zwigzanych z cieptem i kompetencja), wiekszg religijnoscia, mniejszym
zainteresowaniem science fiction oraz silniejsza tendencja do przyjmowa-
nia perspektywy innych. Ponadto okazuje si¢, ze kobiety (zaréwno doroste,
jak i nastoletnie) maja silniejsze przekonanie o wyjatkowosci natury ludzkiej
niz mezczyzni, co jest zgodne z ich raczej bardziej negatywnymi postawami
wobec robotéw. Rowniez silniejsze przekonanie antropocentryczne, pozy-
tywnie zwigzane z centralno$cig religijnosci w zyciu oséb badanych, wigze
sie z bardziej negatywnymi postawami wobec robotéw.

Niezwykle istotnym czynnikiem réznicujacym postawy wobec robotoéw
sg nasze wcze$niejsze doswiadczenia z robotami wlasnie. Jest to czynnik cze-
sto podawany jako mozliwe wyjasnienie rozmaitych réznic w postawach, ktére
trudno jest wyttumaczy¢ oddzialywaniem innych czynnikéw. Jak wykaza-
tam w przegladzie, chodzi tu zaréwno o realny i fizyczny kontakt z robota-
mi faktycznie istniejacymi, wirtualny kontakt z realnymi badz wirtualnymi
postaciami robotéw — poprzez rdznego rodzaju media (na przyklad ogladanie
zdje¢ robotow, filméw z robotami, przebywanie w $rodowisku rozszerzonej
rzeczywistoéci z wirtualnym robotem), jak i kontakt z fikcyjnymi postaciami
robotéw poprzez rdéznego rodzaju dzieta science fiction. Zaréwno doswiad-
czenia z robotami, jakie badani maja przed dokonaniem pomiaru ich postaw
wobec robotéw, jak i kontakt z robotami odbywajacy podczas przeprowa-
dzania badan mogg znaczaco réznicowaé opisywane tu postawy. Osoby, kto-
re maja do$wiadczenie kontaktu z robotami, w szczegdlnosci tego realnego
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i bezposredniego, przejawiaja bardziej pozytywne postawy wobec robotow
niz osoby, ktére nie mialy takiego kontaktu. Dla interakeji z robotami w jakis
sposob zaposredniczonej obserwujemy stabszy, cho¢ podobny efekt. Rowniez
diuzsze i wielokrotnie powtarzane interakcje z robotami pozytywnie wpty-
wajg na nasz stosunek do nich. Jak juz wspomniatam, ten efekt widoczny jest
takze, kiedy wezmiemy pod uwage kontakt z fikcyjnymi postaciami robotoéw
i dzielami z gatunku science fiction. Jedng z przyczyn istotno$ci tego ostatnie-
go czynnika jest fakt, iz, mimo rozwoju technologicznego, wciaz stosunkowo
niewielu ludzi doswiadczyto fizycznego kontaktu z realnym robotem. Roboty
fikcyjne sg wiec dla wiekszosci z nas punktem odniesienia w formulowaniu
postaw wobec realnych robotéw. Badania wskazuja, ze osoby zainteresowane
fantastyka naukowa oraz te, ktore czedciej ogladaja filmy przedstawiajace fik-
cyjne roboty, wykazujg bardziej pozytywne postawy wobec robotow rzeczy-
wistych, a takze s3 mniej przekonane o wyjatkowosci natury ludzkiej. Silny
wplyw kultury popularnej na ksztaltowanie opinii o nowych technologiach
widoczny jest w wypowiedziach badanych, ktdrzy pytani o roboty realne cze-
sto odwotuja sie do obrazéw robotéw znanych z fikcji. To, jakie oczekiwania
i postawy ludzie posiadaja wobec robotéw realnych, moze si¢ réwniez wia-
za¢ z konkretnym obrazem robotéw (na przyktad pozytywnym czy negatyw-
nym) prezentowanym w dzielach ich dotyczacych.

Jesli chodzi o wyglad robotéw, istotna jest zgodno$¢ tej cechy z ich moz-
liwosciami, funkcjami i domena zastosowania. Roboty o funkcjach niedo-
pasowanych do wygladu, a zatem niespetniajacych oczekiwan, jakie rodza
sie w ludziach po ich ujrzeniu, wywoluja negatywne reakcje. Stopien podo-
bienstwa robota do cztowieka réwniez odgrywa wazng role w réznicowaniu
postaw, jednak w przypadku tej cechy mamy do czynienia z bardziej zlozo-
ng zaleznoscig. Wyniki raczej potwierdzaja, ze roboty o wysokim stopniu
podobienstwa do czlowieka moga wywolywaé negatywne emocje, takie jak
strach czy niepokdj, co jest zwiazane z efektem doliny niesamowitosci, a takze
poczuciem zagrozenia dla tozsamosci czlowieka. Ludzie preferujg tez raczej
roboty mniejszych rozmiardw, ktére s fatwe do odréznienia od cztowieka.
Nie zawsze jednak roboty mniej podobne do czlowieka odbierane sg bardziej
pozytywnie, a te bardziej podobne do czlowieka — mniej pozytywnie. Ponad-
to, ponownie warto zaznaczy¢, Ze postawy te moga sie rézni¢ w zaleznosci
od réznych funkgji i przeznaczen konkretnych robotow.

Ludzie wykazuja ogélne preferencje dotyczace obszaréw, w ktérych robo-
ty, w tym spoleczne, moga dziala¢. W szczegdlnosci preferuja roboty o jasno
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zdefiniowanych zadaniach i konkretnych domenach zastosowania, zamiast
tych o uniwersalnym przeznaczeniu. Wiele z preferencji jest $cisle zwigza-
nych z wygladem robota, opisanym wyzej. Badani wyrazaja rowniez bar-
dziej pozytywne postawy wobec robotéw postrzeganych jako narzedzia do
wykorzystania przez nich w pracy, w przeciwienstwie do robotéw petnig-
cych funkcje wspotpracownikéw. Ta ostatnia obserwacja moze sie wigzad
z przypisywanym robotom okreslonym stopniem autonomii. Badania, kto-
re biorg ten czynnik pod uwage, wskazuja z jednej strony, ze ludzie preferu-
ja raczej mniej autonomiczne roboty niz wysoce autonomiczne, odbierajac
te drugie jako wieksze zagrozenie dla ludzkosci czy tozsamosci czlowieka.
Z drugiej strony, inne badania ilustrujg, ze autonomiczne roboty moga by¢
odbierane bardziej pozytywnie w poréwnaniu do tych o nizszej autonomii.
Ta rozbiezno$¢ wynikéw moze by¢ zwigzana z opisanym wcze$niej niespel-
nieniem pierwotnych oczekiwan i zatozen ludzi co do robota badz z faktem,
ze bardziej autonomiczne roboty wywoluja cze$ciej ambiwalentne postawy.
Badania wskazuja nam takze na pewne cechy robotéw i sytuacji interakcji
z robotami, ktdre moga zwigksza¢ ich postrzegang autonomie (takie jak nie-
postuszenstwo robota, podobienstwo robota do cztowieka, ztozonos¢ wyko-
nywanych przez robota zadan, dystans robota od cztowieka).

Autorzy badan w wyjasnieniach zaobserwowanych postaw ludzi wobec
robotdw oraz tego, jak sg one réznicowane przez odpowiednie czynniki, cze-
sto odwotuja sie do znanych w psychologii teorii, efektow i zjawisk wyste-
pujacych pomiedzy ludzmi, takich jak teoria kontaktu, efekt podobienstwa,
efekt czystej ekspozycji, teoria redukeji niepewnosci czy model dwdch sys-
temow przetwarzania. Moze to $wiadczy¢ o tym, ze postawy wobec robotoéw
sg ksztaltowane przez mechanizmy psychologiczne podobne do tych, ktére
reguluja nasze relacje i interakcje z innymi ludzmi.

Précz wybranych czynnikéw, dla ktérych dostarczytam opis badan oraz
wyniki informujace o tym, jak réznicujg one postawy wobec robotéw, litera-
tura przedmiotu wymienia jeszcze inne, lecz wyczerpanie ich listy wykracza
poza cel niniejszej pracy (a by¢ moze réwniez poza mozliwosci jakiejkolwiek
pracy). Kilka z dodatkowych zmiennych zwigzanych z opisywanymi tu posta-
wami wymieniam w ostatniej czedci rozdziatu 3.

Analizujgc przedstawione w powyzszym podsumowaniu wnioski, nale-
zy mie¢ na uwadze, ze wymagajg one ostroznej interpretacji. Jak wskazatam,
réznorodne czynniki moga wchodzi¢ ze sobg w interakcje, w wyniku czego
opisane przeze mnie tendencje w postawach wobec robotéw moga ulega¢
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zmianie. Podobnie rézne metody badawcze (narzedzia i bodzce) czy kontek-
sty badan mogag znaczaco réznicowaé postawy wobec robotéw oraz przebieg
interakcji z nimi. Jak zauwazaja Onnasch i Roesler (2021, s. 833), powszechne
zastosowanie robotéw w badaniach wiaze sie z réznorodnoscia ich wygladu
oraz rodzaju interakgji, co stwarza wyzwanie w uzyskiwaniu wynikéw, ktére
sg replikowalne i mozliwe do uogdlnienia. Ostateczna interpretacja wynikéw
musi zatem uwzglednia¢, ze zmiana kontekstu, robota lub innych czynnikéw
moze istotnie wplyna¢ na ich waznos¢.

Warto zauwazy¢, ze dokonany w rozdziale 3 przeglad badan dos$¢ dobrze
oddaje czestos¢ wykorzystywania okreslonych metod w badaniach doty-
czacych postaw w HRI. Najczesciej stosowano w tym obszarze badawczym
metody samoopisowe i takie tez (w szczegdlnosci kwestionariusze i ankie-
ty) najczesciej pojawiaja si¢ w opisywanych przeze mnie badaniach. Jedno-
cze$nie, widoczna jest dysproporcja badan wykorzystujacych metody analizy
materiatu naturalnojezykowego (czyli analizowanie nieformalnych konwer-
sacji w naturalnych warunkach, czego przykiadem jest wyrazanie swoich
opinii w mediach spoleczno$ciowych) w poréwnaniu do pozostatych metod
uzywanych do zgromadzenia informacji o postawach ludzi wobec robotdw.



4 POSTAWY WOBEC ROBOTOW SPOLECZNYCH -
KONTEKST POLSKI

W rozdziale 1 przedstawilam definicje poje¢ ,,robot” i ,,robot spoleczny”
obecne w literaturze naukowej oraz zarysowatam koncepcje robotycznego
ekosystemu - z uwzglednieniem przyktadéw robotéw obecnych w Polsce
oraz danych statystycznych na temat poziomu robotyzacji. Niniejszy roz-
dzial poswigcony jest analizie tego, jak roboty i roboty spoleczne s3 odbierane
i rozumiane przez rzeczywistych lub potencjalnych uzytkownikéw w Polsce.

Pierwsza czg$¢ rozdzialu prezentuje wyniki badania empirycznego, ktére-
go celem bylo zrekonstruowanie spotecznego rozumienia pojec robot i robot
spoteczny oraz towarzyszacych im wyobrazen, skojarzen i ocen. Analiza
ta pozwala okresli¢, w jakim stopniu roboty funkcjonuja w polskiej $wiado-
moéci spotecznej i jakie znaczenia sg im przypisywane.

Druga cz¢$¢ rozdzialu zawiera przeglad badan empirycznych dotyczacych
postaw wobec robotéw (spotecznych) prowadzonych w Polsce. Omawiam
w niej gléwne tematy podejmowane w tych badaniach, stosowane metody
oraz uzyskane wyniki.

4.1 ROZUMIENIE POJEC ROBOT | ROBOT SPOLECZNY W POLSCE:
BADANIE WEASNE

Majac na uwadze wspomniang wczesniej mnogos¢ definicji - tak pojecia
robot, jak i robot spofeczny — przeprowadzitam badanie dotyczace ich rozumie-
nia przez potencjalnych uzytkownikéw robotéw w Polsce. Opisane w tej czesci
rozdziatu badanie miato na celu sprawdzenie intuicji posiadanych przez Pola-
kéw dotyczacych rozumienia pojeé: robot oraz robot spofeczny. Nie chodzi-
to tu oczywiscie o podanie poprawnych definicji, jako ze nawet w literaturze
z zakresu robotyki czy interakcji cztowiek-robot granice tych poje¢ s arbitral-
ne. Zamierzeniem tych analiz bylo zbadanie, na ile znane sg wskazane poje-
cia i na ile intuicje Polakdw sg zgodne z tym, czym roboty i roboty spoteczne
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faktycznie s3. Lepsze rozpoznanie rozumienia tych pojec jest istotne szcze-
golnie z perspektywy projektowania badan dotyczacych interakcji czlowieka
z robotami oraz interpretacji postaw wobec tych technologii w konkretnym
kontekscie kulturowym. Opisane w tej czesci pracy badanie pozwala uwzgled-
ni¢ specyfike polskiego kontekstu spotecznego i kulturowego, co umozliwia
bardziej adekwatny opis spofecznego odbioru robotéw oraz stanowi podsta-
we dalszych analiz empirycznych prowadzonych na gruncie HRI

4.1.1 Procedura

Badanie zostalo przeprowadzone w formie online (z wykorzystaniem
Microsoft Forms, rozpowszechnione poprzez platforme Answeo). Za udziat
w nim uczestnicy otrzymywali gratyfikacje warto$ci 0,20 dolara amerykan-
skiego. Badanie skladalo si¢ z trzech czesci: 1) dotyczacej rozumienia pojecia
robota; 2) dotyczacej rozumienia pojecia robota spolecznego oraz 3) metrycz-
ki. Pelny kwestionariusz uzyty w tym badaniu znajduje si¢ w Zataczniku.

W kazdej z dwoch czgéci (dotyczacej rozumienia poje¢ robot i robot spotecz-
ny) badani zostali poproszeni o odpowiedzenie na jedno pytanie zamkniete i kil-
ka otwartych. W pytaniach zamknietych mieli oceni¢, czy znajg definicje stowa
robot badz maja co do niej jakies$ intuicje. W czgéci pierwszej pytanie to brzmia-
to nastepujaco: Czy wiesz, czym jest robot lub czy masz jakiekolwiek intuicje
zwigzane z tym, czym moze by¢ robot? Odpowiadajac, badani musieli wybra¢
jedna z nastepujacych odpowiedzi: (1) Z pewnoscia wiem, czym jest robot.
(2) Najprawdopodobniej wiem, czym jest robot. (3) Mam pewne intuicje zwia-
zane z tym, czym moze by¢ robot. (4) Zdecydowanie nie wiem, czym jest robot.

Analogicznie zostalo sformufowane pytanie o znajomos¢ pojecia robot spo-
teczny. Ze wzgledu na $wiadomos¢, ze badanym moze sprawi¢ trudno$¢ przy-
wolanie definicji robota czy robota spolecznego, do badania zostaty dodane
pewne pytania pomocnicze, majagce ulatwic przelanie na formularz intuicji
zwigzanych z pojeciami robot i robot spoteczny. Z tego wzgledu w pytaniach
otwartych prositam o podanie nadmienionych definicji, a takze o wskazanie
cech kluczowych dla bycia robotem, podanie przyktadéw robotdw, a w przy-
padku pojecia robota spolecznego - o to, z czym badanym kojarzy sie okreslenie
robota jako spolecznego, a takze o napisanie, jaki, zdaniem badanych, powi-
nien by¢ robot (jakie cechy, umiejetnosci, zachowania i tym podobne powinny
charakteryzowac robota), aby badany chcial, zeby robot ten zostal: towarzy-
szem, kompanem w Zyciu badanego - na podobienstwo zwierzecia domowe-
go; towarzyszem, kompanem w zyciu badanego — na podobienstwo czlowieka;
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opiekunem badanego lub opiekunem osoby bliskiej badanemu; nauczycielem
badanego; asystentem, pomocnikiem w wykonywanej przez badanego pracy.

Pytania te zostaly sformulowane na podstawie rol najczesciej projek-
towanych dla robotéw spolecznych. Ostatnia cz¢$¢ badania — metryczka —
zawierala pytania o ple¢, wiek, wielko$¢ miejsca zamieszkania, wyksztalcenie,
wezesniejszy kontakt z robotami oraz czestotliwo$¢ siegania po dzieta z gatun-
ku fantastyki naukowe;.

4.1.2 Osoby badane

W badaniu udziat wzieto 49 oséb. Przed przystapieniem do analiz staty-
stycznych wykluczytam dane dwéch uczestnikéw. Jeden przypadek usunigto
ze wzgledu na niespelnienie kryterium pelnoletnosci (uczestnik niepetnolet-
ni). Drugi przypadek wykluczono na etapie kontroli jakosci danych, poniewaz
odpowiedzi na pytania otwarte miaty charakter niemerytoryczny i przyjmowa-
ty postac nieinterpretowalnych sekwencji znakow. Ostatecznie przeanalizowane
zostaly dane 47 uczestnikow: 17 kobiet i 30 mezczyzn w wieku od 18 do 62 lat
(M =361at, SD = 11). Prawie 28% badanych zamieszkiwalo miasta od 150 tys. do
500 tys. mieszkancow, ponad 23% zamieszkiwalo miasta powyzej 500 tys. miesz-
kanicéw, miasta do 50 tys. mieszkancéw zamieszkiwato ponad 21% badanych
i podobny procent badanych zamieszkiwal wsie, a pozostali badani (ponad 6%)
to mieszkancy miast od 50 tys. do 150 tys. mieszkancow. Kolejno, prawie 49%
badanych mialo wyksztalcenie wyzsze, ponad 38% $rednie, ponad 6% zasad-
nicze zawodowe i podobny procent badanych — wyksztalcenie podstawowe.

Co istotne, zdecydowana wigkszos$¢ badanych (ponad 89%) nie praco-
wala czy nie miata kontaktu na co dzien z robotami, a takze nie ksztalcita sie
na kierunku zwigzanym z robotami. Tylko ponad 6% badanych pracowato
z robotami i ponad 4% mialo z nimi kontakt na co dzien.

Ciekawy jest fakt, ze wigkszos¢ badanych (prawie 47%) deklarowata,
ze nigdy nie widziata robota w Zadnej postaci, natomiast prawie 28% badanych,
cho¢ nie widziato robota na zywo, deklarowato, ze widziato robota w $rodkach
masowego przekazu, takich jak prasa, radio, telewizja, Internet. Prawie 15%
badanych widzialo kiedy$ prawdziwego robota na zywo, prawie 11% bada-
nych widzialo robota zaréwno na zywo, jak i w srodkach masowego przekazu.

Sposrod badanych, ktorzy widzieli robota w jakiejs formie, 48% wskaza-
fo na robota przemystowego jako ten rodzaj robota, ktory widuja najczesciej.
24% badanych wskazato na robota zoomorficznego, 20% na robota huma-
noidalnego, a pozostali na inny rodzaj robota. Przy czym odpowiedz ,,inny
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rodzaj robota” powinna tu by¢ traktowana z rezerwa, jako ze badani zapyta-
ni o dookreslenie rodzaju robota, widywanego przez nich najczesciej odpo-
wiadali ,nie wiem’, ,nie dotyczy’, ,inny” z wyjatkiem trzech odpowiedzi,
w ktérych wskazali na robota kuchennego, sprzatajacego i przemystowego.
Ta sama cz¢$¢ 0sOb zapytanych o rodzaj robota, ktory wywarl na nich najwiek-
sze wrazenie, wskazata, co nastepuje: 56% os6b uznalo robota humanoidalne-
go za tego, ktory wywarl na nich najwieksze wrazenie, 28% uznato za takiego
robota zoomorficznego i 16% inny rodzaj robota, przy czym ci ostatni wymie-
nili tu robota przemystowego i robota Google Home Mini, a trzy osoby wpi-
saly ,,inny” jako odpowiedZ na pytanie o dookreslenie.

Jesli chodzi o czestotliwos¢ siegania po dziela z gatunku science fiction,
34% badanych siega po tego typu pozycje rzadziej niz raz w miesigcu, a pra-
wie 26% kilka razy w miesigcu. Niemal 11% zadeklarowalo sieganie po dzieta
science fiction kilka razy w tygodniu. Kolejno okoto 9% siega po nie raz w mie-
sigcu, podobny procent oséb raz w tygodniu oraz nigdy nie siega po tego typu
pozycje. Najmniejsza grupe (ponad 4%) stanowia osoby siegajace po dziela
science fiction codziennie.

4.1.3 Wyniki

W odpowiedzi na pytanie ,,Czy wiesz czym jest robot lub czy masz jakie-
kolwiek intuicje zwigzane z tym, czym moze by¢ robot?” prawie 94% bada-
nych zadeklarowalo pewien poziom wiedzy na ten temat. Procentowy rozklad
odpowiedzi na to pytanie prezentuje ilustracja 15.

.15
Rozktad odpowiedzi na pytanie o rozumienie pojecia robot

Najprawdopodobniej
wiem, czym jest robot

Z pewnoscia wiem,
czym jest robot

Mam pewne intuicje zwigzane z tym, 9% 6%  Zdecydowanie nie wiem,
czym moze by¢ robot czym jest robot

Zrédto: opracowanie wlasne.
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Sposréd wszystkich badanych poproszonych o opisanie tego, jak rozumie-
ja pojecie robot, 87% udzielilo odpowiedzi, ktére mogly by¢ poddane dalszej
analizie. Pozostale 13% to osoby, ktére wczesniej przyznaly, ze nie wiedza,
czym jest robot lub udzielily odpowiedzi nieadekwatnej, niepelnej czy pozba-
wionej sensu (np. ,Robot oznacza czy kto$ nie jest robotem”).

Najczedciej pojawiajace si¢ w definicjach robota rodzaje najblizsze to:
maszyna i urzadzenie. Osoby, ktére podjety probe zdefiniowania tego poje-
cia, najczesciej (46% z nich) okreslaly robota jako rodzaj maszyny, zazwyczaj
dookreslajac takze jej cechy, cele lub funkcje (np. ,,Jest to maszyna zapro-
jektowana na wykonanie okreslonych czynnosci i zadan’, ,,jest to maszy-
na wykonujaca czynno$ci za czlowieka”, ,Maszyna o ludzkich cechach”).
Kolejno, 32% badanych definiowalo robota jako pewne urzadzenie o okre-
$lonych cechach, funkcjach czy celach (np. ,urzadzenie ktore jest zaprogra-
mowane w celu udogodnienia zycia czlowieka’, ,,Urzadzenie ktore wykonuje
wiele czynnos$ci w jednym czasie’, ,,robot to urzadzenie majace wbudowa-
ng sztuczng inteligencje, poruszajace si¢, wykonujace pewne czynnosci”).
Dwoch badanych zdefiniowato robota jako ,automat” i ,,automat pracujacy
bez obstugi cztowieka”. Natomiast w pozostalych definicjach robot nazywa-
ny jest: sztuczng inteligencja (1 osoba), mechanizmem (1 osoba), narzedziem
(1 osoba), agentem (1 osoba), przedmiotem (1 osoba), rzecza technologicz-
ng (1 osoba) — w kazdym przypadku pojawia si¢ tez jakies dookreslenie
(np. ,Robotem nazwiemy ucielesnionego agenta, ktdry jest przynajmnie;j
cze$ciowo autonomiczny’, ,Przedmiot, ktéry w pewnym stopniu zaste-
puje prace cztowieka”). Jedna osoba okreélita robota jako ,,co$ zwigzane
z systemem’.

Sposérod wszystkich badanych na pytanie o przykladowe nazwy robo-
tow, o ktdrych uczestnicy mysleli, odpowiadajac na wczeéniej zadane pytania
(o definicje i cechy robota), 19% nie udzielito odpowiedzi, a 9% udzie-
lito odpowiedzi nieadekwatnych. Wsréd badanych, ktérzy odpowiedzieli
na to pytanie pojawily sie:

o konkretne modele robotdw (33% badanych), tj: Autorobot (1), Da Vin-

ci (1), Vector (1), Roomba (3), Kerfus (1), Asimo (1), Sophia (1);

 firma produkujgca roboty (w tym robota Roomba), Irobot (3);

« ogolna kategoria robotéw wykonujacych prace w przemysle, fabryce,

robotéw produkcyjnych (21%);
 robot kuchenny, w tym Thermomix (32%);
« robot sprzatajacy, w tym robot odkurzajacy (16%);
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o artykuly gospodarstwa domowego (AGD), takie jak mikser (2 bada-
nych), odkurzacz (1), pralka (1);

o fikcyjny robot Terminator (2 badanych);

o firmy Tefal i Philips (1 badany);

« pozostate: android (1), robot spawalniczy (1), komputer (1), kalku-

lator (1).

Opisane wyzej wyniki odnoszace si¢ do rozumienia pojecia robot wska-
zujg, ze wigkszo$¢ badanych ma wiedze badz intuicje co do tego, czym on
jest oraz sg one zgodne z funkcjonujacymi w literaturze dziedzinowej defi-
nicjami. Mozemy zauwazy¢ tez pewne podobienstwa pomiedzy najczesciej
pojawiajacymi sie rodzajami najblizszymi w definicji robota (maszyna, urza-
dzenie i - cho¢ znacznie rzadziej — automat) a wynikami dla stowa ,,robot”
w Stowosieci (hiperonimy: maszyna, automat)'®.

Druga cze$¢ badania dotyczyta rozumienia pojecia robot spoteczny. Ponad
potowa badanych (51%) zadeklarowala, ze z pewnoscig nie zna odpowiedzi
na to pytanie. Szczegétowy udzial procentowy poszczegdlnych odpowiedzi
zaprezentowany zostal na ilustracji 16.

.16
Rozktad odpowiedzi na pytanie o rozumienie pojecia robot spoteczny

Najprawdopodobniej wiem, Z pewnoscia wiem,
czym jest robot spoleczny 19% czym jest robot spoleczny
Mam pewne intuicje 28% 51% Zdecydowanie nie wiem,
zwigzane z tym, czym jest robot spoleczny
czym moze by¢
robot spoteczny

Zrédto: opracowanie wlasne.

19 Jak czytamy na stronie internetowej projektu: ,,Stowosie¢ (z ang. wordnet) to rela-
cyjny stownik semantyczny, ktory odzwierciedla system leksykalny jezyka polskiego. Obec-
nie zawiera 191 000 rzeczownikéw, czasownikow, przymiotnikéw i przystéwkow, 285 000
znaczen oraz ponad 600 000 relacji. Jest juz najwiekszym wordnetem na $wiecie i nieustan-
nie si¢ rozrasta” Wyniki wyszukiwania stowa ,,robot”: http://plwordnet.pwr.wroc.pl/word-
net/4b922ec2-28e9-11eb-b0c5-3bf9d779eacl (dostep: 2.11.2024).
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49% badanych udzielito odpowiedzi na pytanie, jak rozumieja pojecie
robot spoteczny, przy czym jedna osoba udzielita odpowiedzi nieadekwatnej
(,Pokazanie go i opowiedzenie o nim szczegdtowo”). Pozostali zwrocili uwa-
ge na nastepujace cechy i funkcje kluczowe dla robota spofecznego: pomaga-
nie ludziom i spoleczenstwu (39% odpowiedzi adekwatnych), zapewnienie
towarzystwa ludziom (26%), wchodzenie w interakcje spoleczne (26%), pet-
nienie pozytecznych funkcji dla spoleczenstwa (2 badanych), zycie w spote-
czenstwie (2 badanych), odczytywanie i okazywanie emocji (1), odczuwanie
emocji (1), zapewnienie rozrywki czlowiekowi (1), naturalnos¢ i przyjaznoé¢
(1), bycie stworzonym dla spolecznosci (1). Ponadto, jedna osoba zdefiniowa-
ta robota spotecznego jako ,,0sobg, ktdra jest pozbawiona glebszych uczu¢ jak
maszyna. Ta osoba potrafi wykonywac tylko okreslone czynnosci jak robot”

Z drugiej cze$ci omawianego badania, dotyczacej rozumienia pojecia robot
spoteczny, dowiadujemy sie, Ze jest to pojecie nieznane wigkszosci badanych.
Roéwniez i te wyniki sg zgodne z tym, co mozemy znalez¢ w Stowosieci, albo-
wiem wpisanie ,,robot spoleczny” w wyszukiwarke Stowosieci nie generuje
nam zadnych wynikéw. Na podobny rezultat napotykamy prébujac znalezé
uzycia tego pojecia w Narodowym Korpusie Jezyka Polskiego'® (Przepior-
kowski, 2012).

Podane przez badanych definicje robota spotecznego (podobnie jak
w przypadku definiowania pojecia robota) prezentujg intuicje zgodne z defi-
nicjami wystepujacymi w specjalistycznej literaturze. Cze$ciowo zgodne
s3 z tymi, ktére wymieniam w swojej definicji (zawierajacej minimalne warun-
ki, jakie musi spelnic¢ robot, aby by¢ nazwany spolecznym), takie jak umiejet-
no$¢ wchodzenia w interakcje czy komunikacji z ludzmi, ale znaczna czes¢
z nich nie tyle skupia si¢ na umiejetnosciach, ktére musi posiadac robot spo-
teczny, ile raczej na jego celu, ktoérym to, zdaniem wielu badanych, jest poma-
ganie ludziom, a takze zapewnienie ludziom towarzystwa.

Z odpowiedzi badanych, ktérzy podzielili si¢ swoja wiedza i intuicjami
dotyczacymi rozumienia tego pojecia oraz cech, jakie robot spoteczny powi-
nien mie¢, aby pelni¢ rozmaite role, mozemy wyciggna¢ pewne ogélne wnio-
ski. Ponizej przedstawiam wynik zbiorczej analizy odpowiedzi na pytania
z czg$ci badania po$wigconej robotom spolecznym. Przeanalizowalam, jak
czesto pojawiaja sie poszczegdlne cechy, atrybuty przypisywane takiej klasie

1% Wyszukiwanie za pomocg narzedzia Poliqarp https://nkjp.pl/poliqarp/ (dostep:
14.11.2024).
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robotéw u wszystkich badanych (jesli dana cecha/atrybut powtarzata sie u jed-
nego badanego w odpowiedziach na rézne pytania, to byla liczona tylko raz).
Najcze$ciej powtarzajace sie w odpowiedziach badanych cechy/atrybuty robo-
ta spotecznego to: bycie pomocnym, pozytecznym, uczynnym (22/47 bada-
nych), wiedza, kompetencje (12/47 badanych), funkcje komunikacyjne (9/47
badanych), bycie dokladnym, rzetelnym (8/47), inteligentnym (8/47), postusz-
nym (8/47), troskliwym (7/47) czy towarzyskim (7/47). Pozostale pozadane
cechy robotéw spotecznych wymieniane przez badanych mozna pogrupowa¢
na: kompetencje poznawcze i wykonawcze (np. sztuczna inteligencja, umie-
jetnos¢ szybkiego uczenia sie, zdolnosci analityczne), funkcjonalnos¢ tech-
niczna i operacyjna (np. niezawodnos¢, bezawaryjnosé, wykonywanie polecen
bez powtarzania, szeroki zakres zaplanowanych czynnosci), umiejetnosci spo-
teczne (np. umiejetnos¢ wchodzenia w interakcje, odczytywanie i okazywanie
uczué, reagowanie na zachowania czy emocje czlowieka, poczucie humoru),
cechy zwigzane z relacyjnoscig i zaangazowaniem emocjonalnym (np. przy-
jazny, wyrozumiaty, lubi spedza¢ ze mna czas/spedza czas ze mng), dotyczace
wygladu fizycznego i zachowania (np. podobny do czlowieka, wygladajacy jak
czlowiek, imituje zachowania zwierzecia, cichy, spokojny, mily w dotyku, ma
futerko), zwigzane z bezpieczenstwem i etyka (np. nieinwazyjny, bezpieczny,
zasady moralne), cechy charakteru (np. odpowiedzialny, lojalny, odwazny),
zdolnosci praktyczne (np. umiejetno$¢ wykonywania obowigzkéw domo-
wych), personalizacje (np. zapamietywanie preferencji), cechy wskazujace
na pozytywna ocene ogdlna (dobry, jakos¢).

Wiréd cech i atrybutéw przypisywanych robotom spotecznym przez
uczestnikéw badania mozna wyrézni¢ takie, ktore sg bezposrednio zbiezne
z definicjg przyjeta w niniejszej pracy (definicja 1.1), jak i takie, ktore — cho¢
nie zostaly w niej ujete — pojawiaja si¢ w innych propozycjach teoretycz-
nych obecnych w literaturze przedmiotu. Do pierwszej grupy naleza przede
wszystkim: wskazywane przez badanych funkcje komunikacyjne, umiejet-
no$¢ wchodzenia w interakcje, ale po czeéci takze towarzyskos¢ oraz reak-
cje na zachowania i emocje cztowieka, ktére odpowiadaja dwom pierwszym
warunkom definicyjnym - zdolnosci do wchodzenia w interakcje spoteczne
oraz do komunikowania si¢ z ludZzmi. Cho¢ wymieniane przez badanych kom-
petencje poznawcze i wykonawcze - takie jak inteligencja, wiedza, zdolnos¢
uczenia si¢ czy analityczno$¢ - nie sg tozsame z pojeciem autonomii, moga
z nig pozostawa¢ w $cistym zwigzku. Cechy te moga wspiera¢ zdolnoé¢ robo-
ta do samodzielnego podejmowania decyzji i realizowania dziatan bez ciaglej
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interwencji cztowieka. Odniesienia do wygladu fizycznego (np. podobien-
stwo do czlowieka, bycie mitym w dotyku) oraz do funkcjonowania w $wie-
cie ludzi (np. uzyteczno$¢, wykonywanie obowigzkéw domowych), wspierajg
przyjete w pracy dodatkowe warunki realnosci i ucielesnienia.

Z kolei druga grupa - atrybuty, ktdére pojawiaja si¢ w niektorych defini-
cjach robotéw spotecznych obecnych w literaturze przedmiotu — obejmuje
takie cechy, jak: umiejetnos¢ uczenia sie (np. ,szybkie uczenie si¢’, ,zapamie-
tywanie preferencji’), rozpoznawanie i wyrazanie emocji (np. ,odczytywanie
i okazywanie uczuc’, ,,reagowanie na emocje cztowieka”), posiadanie osobo-
wosci i cech charakteru (np. ,lojalny”, ,odwazny”, ,odpowiedzialny”), zdol-
no$¢ do nawigzywania i podtrzymywania relacji (np. ,spedza czas ze mng’,
»przyjazny”) czy tez przestrzeganie norm spolecznych (np. ,,moralny’, ,,nie-
inwazyjny”, ,postuszny”). Cze$¢ z tych cech wiaze si¢ rowniez z uzyciem
naturalnych wskazéwek spotecznych (np. ,,imituje zachowania zwierzecia”),
adaptacyjnoscig i responsywno$cia wobec otoczenia, a takze gotowoscig do
kooperacji (np. ,pomocny’, ,,uczestniczacy w obowiazkach domowych”).
Przejawianie sie tych cech w odpowiedziach badanych moze zatem $wiad-
czy¢ o intuicyjnym uchwyceniu istotnych aspektéw robotéw spolecznych.

W pytaniach dotyczacych pozadanych cech, ktére powinny miec¢ robo-
ty (spoleczne) majace pelni¢ rozmaite funkcje, duza grupa oséb odpowia-
data ,,nie wiem” i ,,nie dotyczy” (od 31% dla robota-nauczyciela do 40% dla
robota-opiekuna). Ponadto dla wiekszosci pytan cze$¢ badanych (od 9% dla
robota-opiekuna bliskiej osoby do prawie 15% dla robota-towarzysza) zazna-
czyta wyraznie, ze nie chce, by robot pelnit te funkcje. Sugeruje to, ze cze$é
badanych nie wydaje sie gotowa na wprowadzenie tego typu robotéw do ich
zycia. Pozytywny wyjatek stanowi tutaj robot majacy petni¢ funkcje pomoc-
nika w pracy, dla ktérego wiekszos¢ badanych podata pozadane cechy.

4.1.4 Wnioski

Z opisanego w tej cze$ci badania dowiedzieliSmy sie, ze wigkszo$¢ bada-
nych ma wiedze badz pewne intuicje zwigzane z tym, czym jest robot. Okazaty
sie one zgodne z definicjami funkcjonujacymi w literaturze i z pewna wie-
dza powszechna. Podczas gdy tylko 6% badanych bylo przekonanych o tym,
ze nie wie, czym jest robot, to az 51% badanych byta przekonana, Ze nie wie,
czym jest robot spoteczny. W potaczeniu z faktem, Ze pojecie to nie figu-
ruje w Stowosieci, mozemy wyciagna¢ wniosek, ze nie weszlo ono jeszcze
do powszechnego uzytku w jezyku polskim i funkcjonuje gtéwnie w kregach
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specjalistycznych (robotyce, HRI, kognitywistyce). Ilustruje to pewna luke
pomiedzy rozwojem technologicznym a $wiadomo$cig spoleczng i leksykal-
ng, albowiem - jak wykazalam w podrozdziale 1.4 - nie tylko na $wiecie, ale
powoli takze i w Polsce stajemy sie cze$cia robotycznego ekosystemu. Pytania
dotyczace robotéw spotecznych, ukierunkowane na cechy, jakie powinny one
mie¢, by petni¢ okreslone funkcje, ujawnily, ze czes¢ oséb ma niechetny stosu-
nek do tego, by roboty pelnily te funkcje. Natomiast w probach definiowania
robota spolecznego i wskazywania jego cech widoczne jest skupianie si¢ na
celu, jaki powinien przy$wiecaé takiemu typowi robota, to znaczy - pomaga-
niu ludziom czy towarzyszeniu im. Mozemy zauwazy¢ takze pewne podobien-
stwa i réznice w kwestii cech, jakie powinny mie¢ roboty spoleczne pelniace
okreslone funkcje. Niektore ze wskazanych przez badanych cech sg dos¢ uni-
wersalne i wydaje si¢, ze powinny mie¢ je roboty spoleczne niezaleznie od ich
roli. Nalezg do nich: wspomniane wczesniej bycie pomocnym, doktadnym,
rzetelnym, inteligentnym, postusznym, troskliwym i towarzyskim, posiada-
nie funkcji komunikacynych oraz wiedzy i kompetencji. Wéréd atrybutéw
przypisywanych robotom spotecznym przez uczestnikéw badania znalazly sie
takie, ktore sg bezposrednio zbiezne z przyjeta w niniejszej pracy definicjg
robota spolecznego, jak i takie, ktore — cho¢ nieujete w tej definicji — sg obec-
ne w literaturze przedmiotu jako cechy definicyjne robotéw spotecznych.
Opisane wyniki nalezy traktowac z pewna ostroznoscia ze wzgledu na
malg probe oraz fakt, ze duza cze$¢ osdb badanych deklarowala, Ze nigdy nie
widziala robota w Zadnej postaci, a ci, ktorzy widzieli, najczesciej mieli na
mysli robota przemystowego. Odzwierciedlajg to tez odpowiedzi na pytanie
o przykltady robotdéw znane badanym. W pytaniu tym zaledwie kilka os6b
podato konkretne nazwy. W pozostalych odpowiedziach podawano wiasnie
roboty przemystowe, a takze kuchenne, sprzatajace, sprzety AGD, pojawil sie
nawet komputer czy kalkulator. Te wyniki moga tez ttumaczy¢, dlaczego tak
duza grupa oséb nie dysponowata wiedzg o robotach spotecznych.
Przedstawione tu wyniki mozemy cz¢$ciowo poréwnac z tymi, zawar-
tymi w raporcie przygotowanym przez naukowcéw z IDEAS Narodowego
Centrum Badan i Rozwoju oraz Centrum HumanTech Uniwersytetu SWPS
(2023). Przeprowadzili oni badanie online na 1052 Polakach w dniach 26-30
pazdziernika 2023 roku'"!. Zgodnie z jego wynikami 48% badanych ma czesty

"' Opisane w tym rozdziale autorskie badanie zostalo przeprowadzone przed

opublikowaniem wskazanego wyzej raportu.
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kontakt z robotami. Jako miejsca tego kontaktu najczesciej wskazywano dom,
przestrzen publiczng i prace, a Zrodtem wiedzy na temat robotéw byly dla
badanych najczesciej media i prasa (46%) oraz filmy rozrywkowe. Warto
jednak zauwazy¢, iz badani, zapytani, czym jest dla nich robot, wymieniali
maszyne przypominajacg czlowieka (68%), ale rowniez robota kuchennego
(58%), samojezdzacy odkurzacz (46%), manipulator przemystowy pracuja-
cy w fabryce (46%) czy bota odpisujacego na pytania (33%) i kilka innych.
Jednoczesnie, prawie 80% badanych wskazata, ze nie miata w swoim zyciu
osobistego, bezposredniego kontaktu z robotem humanoidalnym (przypo-
minajacym cztowieka). Wymienione przez badanych przyktady robotéw
sa podobne do tych, wskazanych przez uczestnikow autorskiego badania opi-
sanego w tej czesci pracy. Cho¢ w badaniu naukowcéw z IDEAS nie pytano
bezposrednio o roboty spoleczne, odpowiedzi badanych na niektére z pytan
sugeruja, ze nie jest to typ robota powszechnie badanym znany i kojarza-
cy sie z tym pojeciem, co jest zgodne z wynikami badania opisanego prze-
ze mnie wyzej.

4.2 BADANIA POSTAW WOBEC ROBOTOW (SPOLECZNYCH)
W POLSCE

Analiza rozumienia (intuicji) i wyobrazen zwigzanych z poje¢ciami robot
i robot spoteczny przedstawiona w poprzedniej czeéci rozdziatu pokazata,
ze cho¢ roboty s3 obecne w §wiadomosci spolecznej, pojecie robota spolecz-
nego wciaz pozostaje mato znane. Respondenci badania czesto utozsamiali
roboty z technologiami codziennego uzytku lub urzgdzeniami przemysto-
wymi, a kontakt z rzeczywistymi robotami spolecznymi deklarowali spo-
radycznie lub wcale. Jednoczesnie odpowiedzi oséb badanych wskazywaly
na intuicyjne wiazanie robota spotecznego z funkcja pomagania lub towa-
rzyszenia ludziom - co moze mie¢ istotne znaczenie dla ksztaltowania sie
postaw wobec tego typu technologii. Postawy te, jak wykazano wcze$niej
(rozdzial 2), bywajg zwigzane z przypisywang robotom funkcjg. Oczywi-
$cie, jak wspomnialam wcze$niej, wyniki te nalezy traktowac z ostroznoscia
ze wzgledu na malg probke oraz fakt, ze wigkszo$¢ badanych nie widziata
robota wcale badz widziala raczej robota przemystowego czy obejmowata
kategorig robota takie obiekty jak: robot kuchenny, sprzatajacy lub sprzety
AGD. Jest to jednocze$nie wynik zgodny z wykazang wczesniej malg wie-
dzg badanych o robotach spotecznych. Mimo wskazanych ograniczen wyniki
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autorskiego badania znajduja potwierdzenie w przeprowadzonej na wigkszej
probie ankiecie autorstwa IDEAS Narodowego Centrum Badan i Rozwoju
oraz Centrum HumanTech Uniwersytetu SWPS. Ponizej postaram sie zobra-
zowac¢ stan wiedzy na temat opinii i postaw ludzi wobec robotéw w Polsce.
W kontekscie tych ustalen szczegolnie istotne staje si¢ przyjrzenie sie wyni-
kom badan dotyczacych postaw wobec robotdéw (spolecznych) prowadzo-
nych w Polsce - ich zakresowi tematycznemu, stosowanym metodom oraz
najwazniejszym ustaleniom.

Badania i raporty dotychczas przeprowadzone dostarczaja nam pewnych
informacji na ten temat. Raport z 2022 roku (Fundacja DigitalPoland, 2023)
(N = 800) przeprowadzony metoda wspomaganego komputerowo wywia-
du telefonicznego wskazuje, Ze na przestrzeni lat 2020-2022 liczba oséb
przekonanych, ze rozwdj robotyki i sztucznej inteligencji jest zagrozeniem
dla miejsc pracy, spadta z 53% do 41%. W 2022 roku az 90% oséb uwaza-
to, Ze nowe technologie ulatwiaja zycie, a jedynie 6% - ze cyfryzacja i nowe
technologie sg zbedne. W ostatnich latach o 4 punkty procentowe wzrosta
liczba 0s6b, ktore chetnie skorzystalyby z robotéw opiekujacych sie starszy-
mi osobami (31% w 2019 roku, 25% w 2022 roku). Podobnie wzrdst pro-
cent 0sob, ktore poddatyby sie operacji przeprowadzonej przez robota (34%
w 2019 roku, 42% w 2022 roku) oraz akceptujacych podréz autonomicznym
autobusem (29% w 2019 roku, 38% w 2022 roku). Wyniki te korespondu-
ja z podkreslaniem przez uczestnikéw autorskiego badania funkcji robotow
spolecznych, jaka jest pomaganie ludziom. Autorzy raportu zaobserwowali
takze réznice w nastawieniu do technologii ze wzgledu na ple¢, wiek, miej-
sce zamieszkania i wyksztalcenie. Sa to jednak roznice w czestosciach danych
opinii - w badaniu nie s podane analizy statystyczne. Podobnie zreszta jest
we wspomnianym przeze mnie wczesniej raporcie IDEAS NCBiR. Zgodnie
z tym drugim raportem wiekszos¢ Polakow uwaza, ze prace nad rozwojem
robotyki i robotéw powinny by¢ prowadzone, jednak z ostroznoscia i pod
nadzorem. 47% badanych twierdzi, ze mogtoby polubi¢ si¢ z robotem, 18%
zaprzyjaznic sie z robotem, 2% zakocha¢ si¢ w robocie, a 11% nie polubi¢
sie z robotem.

W ankiecie prowadzonej przez IDEAS NCBiR pytano tez miedzy innymi
o korzysci zwigzane z wykorzystaniem robotéw edukacyjnych, robotéw-opie-
kunéw dla bliskich czy asystentow. Jednak w kazdym z tych przypadkéw pyta-
no zaréwno o korzysci, jak i obawy, a w pytaniach zdaje si¢ nie by¢ odpowiedzi
»zadne” - pytania te mogg narzuca¢ badanym wybranie co najmniej jednej
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z proponowanych odpowiedzi, przez co trudno jest oceni¢ ogdlny stopien
pozytywnego czy negatywnego nastawienia do robotéw wykorzystywanych
w powyzszych celach. Traktujac te wyniki z ostroznoécia, mozemy powie-
dzie¢, ze wsrod najczesciej wymienianych korzysci wynikajacych z zakupu
robotéw edukacyjnych wymieniane jest wykorzystanie ich do nauki dziecka
(41%). Wérdd korzysci wynikajacych z zakupu robota do opieki 54% bada-
nych wymienia catlodobowy nadzér i opieke nad bliskimi. Jedna z czesciej
wymienianych (56%) korzysci plynacych z zakupu robota na wiasne potrze-
by jest wyreczenie w niektdérych czynno$ciach domowych.

Jak wspomnialam w rozdziale 2, niektére ze znanych i rzetelnych narze-
dzi stosowanych do pomiaru postaw ludzi wobec robotéw (w tym robotéw
spolecznych) ma juz swoje polskie adaptacje i jest stosowana w badaniach
na polskiej probie. Nalezg do nich: Negative Attitudes Toward Robots Scale
(Pochwatko i in., 2015), Belief in Human Nature Uniqueness Scale (Pochwatko
iin., 2015) czy Godspeed (Tobis i in., 2023a, 2023b; Szczepanowski i in., 2022).

Z badan przeprowadzonych w Polsce z wykorzystaniem powyzszych skal
dowiadujemy si¢ miedzy innymi o opisanej wczesniej roznicy miedzy kobie-
tami i mezczyznami w kontek$cie ich postaw wobec interakcji z robotami,
mierzonych za pomoca NATIR (podskali NARS). Mianowicie, mezczyzni
maja bardziej pozytywne postawy wobec interakcji z robotami niz kobie-
ty (Pochwatko i in., 2015; Rézanska-Walczuk i in., 2016; Lupkowski i Jan-
ski-Maly, 2020). Réznica ta pojawita sie tez u 0sdb nieletnich (Wasielewska,
2020). Ponadto, badanie na polskiej probce ujawnilo tez inng znang z opi-
sywanych przeze mnie badan réznice plciowa: kobiety sa w wigkszym stop-
niu przekonane o wyjatkowosci natury ludzkiej niz mezczyzni (Lupkowski
i Jaiski-Maty, 2020). Dziewczynki w wieku nastoletnim réwniez sg silniej
przekonane o wyjatkowosci natury ludzkiej niz chtopcy w podobnym wie-
ku (Wasielewska, 2020).

U os6b pracujgcych w obszarze robotyki obserwujemy, ze przypominaja-
ce czlowieka roboty darzone sg bardziej pozytywnymi postawami (Pochwat-
ko iin., 2015), natomiast badanie Rézanskiej-Walczuk i in. (2016) informuje
nas o tym, ze gotowo$¢ do przypisywania pozytywnych cech ludzkich robo-
tom jest istotnym predyktorem pozytywnych postaw wobec robotéw (mie-
rzonych za pomocg NARS).

Kilka badan pozwala nam zaobserwowa¢ u Polakéw kolejna, znang
z badan na innych narodowosciach, zaleznos¢ — wieksze przekonanie o wyjat-
kowosci natury ludzkiej (mierzone za pomocag BHNUS) wigze sie z bardziej
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negatywnymi postawami wobec robotéw (mierzonymi za pomoca NARS;
Pochwatko i in., 2015; Lupkowski i Janski-Maty, 2020). Zwigzek ten wystepu-
je takze u nastolatkow (Wasielewska, 2020). Zgodnie z wynikami prac Rataj-
czyka iin. (2023) silne przekonanie o wyjatkowosci natury ludzkiej poglebia
efekt doliny niesamowitosci w percypowaniu robotéw. Wyniki tego badania
pokazuja takze, ze postacie robotyczne sg postrzegane jako bardziej osobli-
we, przerazajace (eerie) niz postacie w wiekszym stopniu podobne do ludzi.
Za najbardziej osobliwego zostal uznany robot o umiarkowanym podobien-
stwie do czlowieka, co autorzy zinterpretowali jako dowdd efektu doliny niesa-
mowitosci. Badanie nie wykazato takze istotnych réznic w ocenie osobliwo$ci
i podobienstwa robotéw do czlowieka pomiedzy ogladaniem agentéw w VR
a ogladaniem ich na ekranie.

Badania na polskiej probie wskazuja tez na potencjalny wplyw prostej
interakgji polegajacej na ogladaniu filmu z robotem na postawy wobec robo-
tow. Po obejrzeniu filmu prezentujacego robota badani przejawiali mniej
negatywne postawy wobec robotéw (mierzone za pomoca NARS) niz przed
obejrzeniem filmu (Lupkowski i Janski-Maty, 2020).

BHNUS i NARS wykorzystane zostaly takze w badaniu Pawla Lupkow-
skiego i Marty Gierszewskiej (2019), w ktérym spodziewano si¢ zwigzku
pomiedzy wynikami w obu skalach a deklarowanym komfortem ogladania
roznych typow agentéw. Cho¢ w tym kontekscie nie znaleziono istotnych
korelacji, stwierdzono, Ze wyzsze przekonanie o unikalnosci ludzkiej natu-
ry (BHNUS) wigzalo si¢ z wigkszym poziomem nerwowosci w kontakcie
z robotami.

Badanie Maja i in. (2023a) mialo na celu zrozumienie, w jaki sposéb
antropomorficzny framing (np. uzywanie nazw anatomicznych do opisa-
nia czesci ,ciala” robota) oraz przypisanie pici robotowi wptywa na pobu-
dzenie fizjologiczne uczestnikdw podczas interakcji z robotem Pepper.
Jak si¢ okazalo, dotykanie robota, ktorego czesci byty opisywane nazwa-
mi anatomicznymi, wywolywalo wigksze pobudzenie fizjologiczne niz uzy-
cie oznaczen numerycznych do opisu czesci robota. Robot opisywany jako
»mezczyzna” wywolywat silniejsze pobudzenie fizjologiczne (mierzone
przewodnictwem skoérnym) u uczestnikéw (obu pici) niz robot opisywany
jako ,kobieta” Jak sugeruja autorzy, moze to by¢ zwigzane z percepcja spo-
teczng pici robota oraz jego fizycznym wygladem. W badaniu tym réwniez
wykorzystano popularne skale NARS i BHNUS. Negatywne postawy wobec
robotéw (NARS) byly skorelowane z odczuciami uczestnikéw dotyczacymi
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interakeji z robotem - osoby z bardziej negatywnymi postawami wobec robo-
tow zglaszaly gorsze doswiadczenia podczas eksperymentu. Nie znaleziono
jednak istotnego zwiazku miedzy wynikami BHNUS i NARS a poziomem
fizjologicznej pobudliwosci. Obie skale zostaly zaprezentowane badanym
po interakcji z robotem (zamiast przed i po), co moze stanowi¢ czesciowe
wyjasnienie wynikow.

Katarzyna Zerka (2023) badata sklonnos¢ do przypisywania intencjonal-
nosci (intentionality bias) robotom spolecznym. Badania dowiodly, Ze jest
ona réwna lub wyzsza w przypadku postrzegania zachowan robotéw co/niz
zachowan ludzi. W badaniach wykorzystano takze (mi¢dzy innymi) BHNUS
i NARS, w efekcie czego okazalo si¢, Ze negatywne postawy wobec robotoéw
moga prowadzi¢ do wiekszego przypisywania im intencjonalnosci w sytu-
acjach, w ktorych ich zachowania mozna byto interpretowa¢ jako przypadko-
we. Ponadto, postawy wobec robotéw okazaly si¢ réznicowaé przypisywanie
intencji w zaleznoéci od rodzaju agenta (robot/czlowiek).

Stawomir Tobis i in. (2023b) w swoim badaniu wykorzystali polska adapta-
cje skali Godspeed (czy serii kwestionariuszy, Godspeed Questionnaire Series,
GQS) do oceny postaw osob starszych wobec robota TIAGo, po interakcji
z nim. Najwyzsze wyniki uzyskano na wymiarach sympatycznosci robota
i postrzeganej inteligencji robota, a najnizsze dotyczyly antropomorfizacji
i animizacji robota. Ten wynik, jak sugeruja autorzy, $wiadczy o tym, ze robo-
ty nie muszg przypomina¢ ludzi ani symulowac cech istot Zzywych, aby byty
akceptowane i uznawane za przydatne. Dla pewnych grup uzytkownikow,
takich jak osoby starsze, wazniejsze moga by¢ aspekty funkcjonalnosci i tatwo-
$ci uzytkowania niz wizualne czy emocjonalne podobienstwo do czlowieka.
Z badania dowiadujemy sie takze, ze wiek, ple¢, wyksztalcenie, deklaracja
tatwosci uzycia robota ani samoocena niezaleznosci uczestnikéw badania nie
wplynely znaczaco na postawy wobec robota. Natomiast miejsce zamieszkania
mialo znaczenie: osoby mieszkajace w dtugoterminowych placéwkach opie-
kunczych — domach opieki — wyzej ocenialy robota pod wzgledem sympa-
tycznoéci i bezpieczenistwa niz osoby mieszkajace we wlasnych domach (czy
mieszkaniach) i korzystajace z dziennych doméw opieki.

Roéwniez Tobis i in. (2023b) wykorzystali GSQ oraz interakeje z robotem
TIAGo do analizy, czy specyficzne aspekty percepcji robotéw wplywaja na
postawy uczestnikéw po interakeji z robotem. Poréwnali oni opinie dwdch
grup interesariuszy: 0sob starszych (korzystajacych z opieki) i profesjonal-
nych opiekundw (os6b pracujacych z robotami w zespotach opiekunczych).
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W badaniu wykorzystano takze Users’ Needs, Requirements and Abilities
Questionnaire (UNRAQ; Tobis i in., 2021). W poréwnaniu z opiekunami,
osoby starsze ocenily robota bardziej pozytywnie pod wzgledem jego roli
jako towarzysza i asystenta, a takze wyrazaly wigksza potrzebe poglebienia
wiedzy na temat obstugi robota niz opiekunowie, lepiej ocenily tez spotecz-
ne funkcje robota, szczegélnie w takich obszarach jak: zmniejszanie poczu-
cia samotno$ci i towarzyszenie w codziennych aktywnosciach. Robot zostal
tez oceniony jako bardziej ozywiony, sympatyczny i inteligentny (wymiary
GSQ) przez osoby starsze niz przez opiekundw.

W badaniu przeprowadzonym przez Remigiusza Szczepanowskiego i in.
(2020) wykorzystano zaréwno polska wersja NARS (Pochwatko i in., 2015),
jak i polska wersje skali Godspeed, jednak zaadaptowang przez inny zespot
badaczy niz ten opisany wyzej (por. Tobis i in., 2023b, s. 5). Po wypelnieniu
NARS badani ogladali filmy z robotami: mechanicznym robotem Fanuc LR,
zoomorficznym robotem Sputnik oraz humanoidalnym Nao, a nastepnie
odpowiadali na pytania ze skali Godspeed. Jak sie okazalo, osoby, ktdre prze-
jawialy bardziej negatywne postawy wobec robotéw, ocenialy je nizej na ska-
li ich antropomorfizacji, animizacji, sympatii do robota i postrzeganego jego
bezpieczenstwa. Natomiast robot mechaniczny Fanuc i humanoidalny Nao
byly oceniane jako inteligentniejsze, gdy badani mieli mniej negatywne posta-
wy wobec interakeji z robotami. Ponadto osoby studiujgce kierunki inzynie-
ryjne w wiekszym stopniu antropomorfizowaly roboty, darzyly je wieksza
sympatig i postrzegaly je jako bezpieczniejsze niz osoby studiujace psycho-
logie. Osoby studiujace kierunki inzynieryjne przypisywaly tez wiekszy sto-
pien ozywienia, antropomorfizacji i inteligencji robotowi Sputnik niz osoby
studiujgce kierunki psychologiczne. Natomiast mechaniczny robot Fanus byt
darzony wieksza sympatia przez studentéw kierunkéw inzynieryjnych niz
przez studentéw psychologii. Badanie potwierdzilo tez hipoteze dotyczaca
zwigzku pomiedzy poziomem spolecznosci (sociabillity) robota i postawami
wobec niego przejawianymi. Uznany za najbardziej spolecznego robot Nao byt
oceniany wyzej na skali antropomorfizmu i ozywienia niz roboty o nizszym
poziomie spolecznosci (Fanuc i Sputnik). W kategorii sympatycznoéci Nao
i Sputnik byly oceniane na podobnym poziomie, jednak oba zostaly ocenio-
ne wyzej niz mechaniczny robot Fanuc. Co ciekawe, przez osoby o bardziej
negatywnych postawach wobec robotéw majacych ludzkie cechy (podskala
NARHT skali NARS) Nao i Sputnik byly oceniane jako bardziej bezpieczne
niz robot Fanuc. Odwrotny wynik uzyskano jednak dla bardziej negatywnych
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postaw wobec interakcji z robotami (podskala NATIR), gdzie to mechanicz-
ny robot Fanuc zostal uznany za najbardziej bezpieczny.

Badanie Artura Modlinskiego i in. (2024) dotyczyto (poznawczych, emo-
cjonalnych i behawioralnych) reakcji pracownikéw muzedw na wykorzystanie
robotéw spolecznych w muzeach i delegowanie zadan dotychczas wykony-
wanych przez ludzi. Badano je za pomocg skali Reactions to Human-Machine
Trans Roles Conflict (RHMTC; Modlinski i in., 2022). Dodatkowo zmierzo-
no op6r wobec zmiany - za pomoca polskiej adaptacji skali RTC (Resistance
To Change Scale; Retowski, 2020, za: Modlinski i in., 2024), negatywne posta-
wy wobec robotéw za pomoca skali NARS i lek przed sztuczng inteligen-
cja za pomoca skali AIAS (AI Anxiety Scale; Modlinski i in., 2022). Zgodnie
z wynikami negatywne reakcje poznawcze s3 wywolywane przez wczeéniejsze
negatywne postawy wobec interakcji z robotami. Negatywne reakcje emocjo-
nalne s3 zwigzane z wczesniejszymi negatywnymi postawami wobec interakeji
z robotami oraz obawg przed byciem zastgpionym przez roboty w wykony-
wanej pracy. Natomiast reakcje behawioralne sa wywolywane przez wszyst-
kie powyzsze czynniki, a takze przez lek przed koniecznoscia nauki nowych
umiejetnosci technologicznych.

Poza badaniami wykorzystujacymi w mniejszym lub wiekszym stopniu
popularne skale, takie jak NARS, BHNUS czy Godspeed, wymieni¢ mozna
takze inne badania przeprowadzone w Polsce, wykorzystujace mniej znane
skale badz inne niz kwestionariuszowe metody.

Maria Kiraga i in. (2023) przeprowadzili badania dotyczace postrzega-
nia robota spotecznego Nao, ktdry pelnit funkcje asystenta baristy w kawiar-
niach'2. W badaniu rozpoznano przejawy niepewnosci, leku, braku zaufania
i strachu wobec robota. Pozytywne reakcje w stosunku do Nao najczesciej
zwigzane byly z postrzeganiem robota jako uroczego (cute), podziwianiem
jego oczu czy antropomorfizowaniem robota. Po$rdéd negatywnych postaw
wymieni¢ mozna postrzeganie robota jako przerazajacego ze wzgledu na jego
wyglad czy dzieciecy glos. Badacze podkreslajg istotno$¢ pierwszych wra-
zen w interakcji z robotem dla jej pézniejszego przebiegu. Badani preferuja
proaktywne i responsywne zachowanie robota (rozpoczynanie konwersacji,
zadawanie pytan), wola takze, gdy ma on jasno przypisang role. Jak zauwazaja

112 Dane zebrano za pomocg obserwacji, wywiadéw pétustrukturyzowanych oraz kwe-
stionariusza opisanego w rozdziale 2, Multi-dimensional Robot Attitude Scale (cho¢ artykut
nie podaje dalszych informacji o adaptacji narzedzia na jezyk polski).
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autorzy badania, pozytywnie na che¢ interakeji z robotem wplyneto opowia-
danie przez niego dowcipdéw, bezposrednie zwracanie si¢ do ludzi i komple-
mentowanie ich ubran/akcesoriéw. Uczestnicy badania docenili inteligentne
i adekwatne odpowiedzi robota oraz jego umiejetno$¢ prowadzenia krotkich,
niezobowigzujacych rozmoéw. Nie wszyscy wchodzili w interakcje (konwer-
sacje) z robotem, co moglto wynika¢ z tego, ze byla to dla nich nowa sytuacja
i nie wiedzieli, jak si¢ w niej zachowac¢. U niektérych interakcja ta przebie-
gala pomysélnie, ale cze$¢ rezygnowala z rozmowy z robotem w jej trakcie,
co mogto by¢ spowodowane niespelnieniem wczesniej powstatych oczeki-
wan na temat robota.

Tomasz Oleksy i Anna Wnuk (2021) badali, czy seks-roboty odbierane
sa przez heteroseksualne kobiety jako zagrozenie oraz jak to postrzeganie
zmienia sie w zaleznosci od tego, czy robot jest prezentowany jako produkt
skierowany do mezczyzn, czy jako produkt dedykowany kobietom. Zba-
dano réwniez, czy postrzeganie robotéw jako zagrozenia jest powigzane
z pogladami politycznymi uczestniczek (liberalnymi lub konserwatywny-
mi). Jak sie okazato, kobiety o bardziej liberalnych pogladach politycznych
czuly mniejsze zagrozenie seksualne, gdy robot byl opisywany jako produkt
dla kobiet, w poréwnaniu do sytuacji, gdy byl opisywany jako skierowany
do mezczyzn. Natomiast kobiety o bardziej konserwatywnych pogladach
odczuwaly wysokie zagrozenie seksualne, niezaleznie od prezentacji robota.
W zadnym z badan sposéb opisania robota nie wpltynal na percepcje ogol-
nego zagrozenia ze strony robotéw. Postawy wobec technologii wiazaly sie
z percepcja ogolnego zagrozenia ze strony robotow. Uczestniczki, ktdre mia-
ty bardziej pozytywne postawy wobec technologii, postrzegaly roboty jako
mniej zagrazajace w kontekscie ogélnym (np. wplywu robotéw na rynek
pracy czy ludzka egzystencje).

Celem eksperymentu przeprowadzonego przez Maja i in. (2024) bylo
poréwnanie efektywno$ci wykonywania monotonnych zadan (zmiana roz-
szerzen plikow) pod nadzorem humanoidalnego robota Nao (sterowane-
go metodg WoZ) i cztowieka pelnigcych funkcje autorytetu. Postuszenstwo
wobec eksperymentatora mierzono na podstawie kontynuacji wykonywania
zadania pomimo dodawania kolejnych zestawow plikéw do zmiany. Okaza-
to sig, ze pod nadzorem robota 63% uczestnikéw kontynuowato prace przez
maksymalny czas 80 minut, natomiast pod nadzorem czlowieka wynik wyno-
sit 75%. Roznice te nie byly jednak statystycznie istotne. Istotne réznice poja-
wily sie w liczbie zmienionych plikéw i predkosci ich zmieniania. Wiecej
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plikéw zostato zmienionych pod nadzorem czlowieka niz pod nadzorem
robota. Ponadto uczestnicy pracowali szybciej pod nadzorem cztowieka niz
pod nadzorem robota. Wyniki te $wiadcza o tym, Ze w obecnosci cztowieka
ludzie mogg mie¢ wiekszg motywacje i wytrwalos¢ do wykonywania mono-
tonnych zadan, co moze wynikac ze specyfiki wykorzystanego robota badz
przekonania, Ze robot nie jest w stanie kontrolowa¢ jakosci pracy w podob-
ny sposob jak cztowiek. Wyniki te nalezy jednak traktowa¢ z ostroznoscia,
ze wzgledu na malg prébe badanych.

Maj i in. (2023b) w swoim badaniu celowo nie wykorzystali istniejacych
narzedzi do badania postaw wobec robotéw, poniewaz badanie koncentro-
walo sie na specyficznym aspekcie akceptacji robotéw na rynku pracy. Wyko-
rzystane narzedzie opracowano wiec na potrzeby tego kontekstu. Zgodnie
z wynikami pracownicy fizyczni, w poréwnaniu z osobami wykonujacymi
inne typy pracy, wykazywali wiekszg akceptacje robotéw w zawodach zwia-
zanych z obstugg klienta oraz w wiekszym stopniu byli przekonani, ze roboty
powinny stac¢ si¢ rownymi czlonkami spoleczenstwa. Jak zauwazajg autorzy,
moze to wynikac z faktu, ze osoby wykonujace prace fizyczng czesto doswiad-
czaja przecigzenia obowigzkami, a w robotyzacji widza mozliwo$¢ odcigzenia
i poprawy warunkdow pracy. Jako Ze poziom robotyzacji przemystu w Pol-
sce jest bardzo niski, wprowadzenie robotow moze by¢ postrzegane przez
pracownikow fizycznych jako szansa na uwolnienie si¢ od cigzkich i mono-
tonnych zadan i przewaza¢ nad obawami o utrate pracy. Niski poziom bezro-
bocia w Polsce dodatkowo moze tagodzi¢ te obawy, wzmacniajac pozytywne
postrzeganie robotyzacji w tej grupie zawodowej. Kolejno, kobiety wykazy-
waly wieksze obawy wobec robotéw na rynku pracy, nizsza akceptacje auto-
nomii robotéw oraz mniejsze poparcie dla zastepowania ludzi przez roboty.
Jak sugeruja autorzy, obawy te moga wynika¢ z tradycji i konserwatyzmu pol-
skiego spoleczenstwa, gdzie technologia jest czgsto postrzegana jako dome-
na mezczyzn, a kobiety sg socjalizowane w kierunku wiekszej wrazliwoéci na
potrzeby ludzkie. Osoby lepiej zorientowane w tematyce robotyki deklarowaly
wigksza akceptacje autonomii robotdw, zastepowania w pracy ludzi robotami,
mniejsze obawy zwigzane z ich obecnoécig na rynku pracy oraz w wiekszym
stopniu niz osoby, ktére nie s zorientowane w tematyce robotyki, uwazaty,
ze roboty powinny sta¢ si¢ réwnymi cztonkami spoteczenstwa. Osoby lepiej
zorientowane w tematyce robotyki wykazywaly takze wicksza akceptacje dla
ich obecnosci w zawodach zaufania publicznego, takich jak lekarze, terapeuci,
nauczyciele, prawnicy, rekruterzy czy politycy.
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4.3 PODSUMOWANIE

Niniejszy rozdzial zawiera oméwienie wynikéw przeprowadzonego prze-
ze mnie badania, majacego na celu rozpoznanie, na ile znane i jak rozumiane
sa pojecia robot i robot spoteczny wsrdd potencjalnych uzytkownikéw robotow
w Polsce. Pozwolilo to uwzgledni¢ specyfike polskiego kontekstu spotecznego
i kulturowego, istotnych w analizie postaw wobec robotéw spolecznych oraz
w interpretacji wynikéw badan przeprowadzanych w lokalnym $rodowisku
spotecznym. Jak sie okazato, wiekszo$¢ badanych ma wiedze badz pewne intu-
icje zwigzane z tym, czym jest robot, te zas sa zgodne z definicjami funkcjo-
nujacymi w literaturze i z pewna wiedzg powszechna. Widoczna jest jednak
bardzo wyrazna réznica pomigdzy znajomoscia ogdlnej kategorii robota (tyl-
ko 6% badanych bylo przekonanych o tym, ze nie wie, czym jest robot), a zna-
jomoscia kategorii robota spotecznego (az 51% badanych byta przekonana,
ze nie wie, czym jest robot spoleczny). Prawdopodobnie $wiadczy to o tym,
ze pojecie to nie weszlo jeszcze do powszechnego uzytku w jezyku polskim
i funkcjonuje gtéwnie w kregach specjalistycznych. W zgodzie z tym przy-
puszczeniem sg wyniki wyszukiwania terminu robot spoteczny w Stowosie-
ci. Za takimi wynikami moze tez oczywiscie sta¢ mata grupa badanych oraz
fakt, ze wigkszo$¢ osdb badanych deklarowala, ze nigdy nie widziata robota,
natomiast ci, ktorzy widzieli robota, najczesciej mieli na mysli robota przemy-
stowego, czasem tez roboty kuchenne, sprzatajace, sprzety AGD. Daleko jest
wiec tym przyktadom do robotéw, ktére nazwalibySmy spolecznymi. Podob-
nie w raporcie przygotowanym przez naukowcéw z IDEAS NCBIR oraz Cen-
trum HumanTech Uniwersytetu SWPS, prawie 80% badanych wskazato, ze nie
mialo w swoim Zyciu osobistego, bezposredniego kontaktu z robotem huma-
noidalnym (przypominajacym cztowieka). Uczestnicy opisanego w rapor-
cie badania, odpowiadajac, czym jest dla nich robot, wymieniali maszyne
przypominajaca czlowieka, ale réwniez robota kuchennego, samojezdzacy
odkurzacz, manipulator przemystowy pracujacy w fabryce czy bota odpi-
sujacego na pytania, wskazujac na podobne przyklady do tych, ktére poja-
wily si¢ w wynikach autorskiego badania. Te skojarzenia réwniez sugeruja,
ze roboty spoleczne sg jeszcze mato znane Polakom. Takie wyniki ilustrujg
luke pomiedzy rozwojem technologicznym a $wiadomo$cia spoteczna i/lub
leksykalng, albowiem zaréwno na $wiecie, jak i w Polsce stajemy si¢ czg$cia
ekosystemu coraz gesciej wypelnianego przez roboty.
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Przeglad badan prowadzonych w Polsce wskazuje ponadto, ze obraz
postaw wobec robotow jest zréznicowany i silnie kontekstowy: obok
deklarowanej uzytecznosci i rosngcej akceptacji wybranych zastosowan
(np. opiekunczych, medycznych, ustugowych) utrzymuja sie obawy dotyczace
zastepowania ludzi, kontroli i bezpieczenstwa. Wyniki badan prowadzonych
w Polsce sg przy tym zasadniczo zgodne z prawidlowosciami omawiany-
mi wczesniej w pracy: postawy réznicuja miedzy innymi pte¢, wezesniejsze
doswiadczenie z robotami, rodzaj wykonywanej pracy, domena zastosowania,
wyglad i poziom antropomorfizacji robota oraz przekonania o wyjatkowo-
$ci natury ludzkiej. Jednocze$nie polskie badania — podobnie jak literatu-
ra miedzynarodowa - opieraja si¢ gtéwnie na metodach samoopisowych,
co wzmacnia potrzebe dalszych prac wykorzystujacych czy taczacych rézne
metody oraz potrzebe poréwnan miedzykontekstowych.






ZAKONCZENIE

Niniejsza praca zostala po$wiecona analizie postaw wobec robotéw,
ze szczeg6lnym uwzglednieniem robotéw spotecznych - technologii coraz
powszechniej obecnej w roznych obszarach zycia spotecznego, gospodarczego
i prywatnego. W centrum rozwazan znalazlo si¢ pytanie o to, jak ludzie rozu-
mieja i oceniajg roboty spoteczne. W tym celu zestawilam ramy teoretyczne
dotyczace pojecia robot, robot spoteczny i postawy wobec tego rodzaju tech-
nologii, dokonatam przegladu metod i wynikéw badan empirycznych, a tak-
ze przedstawitam wyniki badania wlasnego dotyczacego rozumienia pojeé
robot i robot spoteczny w kontekscie polskim. Rozwazania te osadzone zostaly
w kontekscie rosnacej obecnosci robotéw spofecznych w zyciu codziennym.

W rozdziale 1 dokonatam uporzadkowania poje¢ robot i robot spotecz-
ny, przedstawiajac zaréwno definicje wystepujace w literaturze, jak i opartg
na nich autorska propozycje definicji robota spotecznego. Zaproponowa-
na definicja ujmuje roboty spoleczne jako podklase robotdw, ktore potra-
fig wchodzi¢ w interakcje spoleczne, w szczegdlnosci w interakcje z ludzmi,
komunikowa¢ sie z innymi agentami spotecznymi, w szczegolnosci z ludzmi,
a takze sg co najmniej potautonomiczne. Dodatkowo, za szczegdlnie przy-
datne w badaniach empirycznych dotyczacych robotéw spotecznych uzna-
fam dwie cechy uzupelniajace: powinny by¢ realne oraz mie¢ fizyczne ciato.
Definicja ta pelni funkcje systematyzujaca i zostala opracowana w odpo-
wiedzi na brak konsensusu terminologicznego w literaturze. Zilustrowatam
réwniez rozprzestrzenianie si¢ robotéw spotecznych na $wiecie i w Polsce,
opierajac sie na aktualnych danych statystycznych dotyczacych rynku robo-
tyki oraz raportach branzowych.

Statystyki jasno informuja nas o tym, ze liczba robotéw (w tym robotéw
spotecznych) oraz sfer zycia, w ktérych znajduja one zastosowanie, wcigz
ro$nie. Mimo iz Polska odbiega od poziomu robotyzacji obserwowanego
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w Europie i na $wiecie, nie jest od robotéw wolna. Segment ustugowy domi-
nuje na polskim rynku robotyki, a segment robotyki ustug konsumenckich
w Polsce odnotowuje staly wzrost. Rosnace potrzeby i swiadomo$¢ konsu-
mentoéw, coraz liczniejsza klasa $rednia, starzejaca si¢ populacja i niedobor
pracownikéw to czynniki napedzajace zapotrzebowanie na roboty ustugowe.
W Polsce widoczne jest to szczegdlnie w sektorze opieki zdrowotnej. Rosna-
ce znaczenie przypisuje sie¢ rozwojowi zaawansowanych robotéw ustugo-
wych zdolnych do realizacji skomplikowanych zadan oraz interakcji z ludzmi
w sposob bardziej naturalny i intuicyjny. Konkretne przyklady szczegdlnie
istotnych w kontekscie tej pracy robotéw spotecznych mozemy znalez¢é w roz-
maitych obszarach. Jak ilustruje podrozdzial 1.4, na §wiecie i wielu przy-
padkach réwniez w Polsce roboty spoleczne znajdujg zastosowanie miedzy
innymi w obstudze klienta, pomocy w nauczaniu, opiece zdrowotnej, perso-
nalnej asyscie, ustugach, bezpieczenstwie, przemysle, a nawet w roli naszych
kompanoéw czy partneréw zyciowych. Takie wykorzystanie robotéw niesie
pewne korzysci, jak cho¢by utatwienie pracy ludziom, przejecie zadan powta-
rzalnych, niebezpiecznych, ulatwienie kontaktéw miedzyludzkich w utrud-
nionych warunkach, personalizacje niektérych ustug, wsparcie ekonomiczne,
zdrowotne, szeroko rozumiang poprawe jakosci zycia, dostarczenie rozryw-
ki czy nawet mozliwo$ci nawigzania glebszych relacji. Jednocze$nie moze
to nie$¢ takze pewne niebezpieczenstwa — utrat¢ autonomii, miejsc pracy,
prywatnosci (badz mniej lub bardziej racjonalne obawy zwigzane z utra-
ta wymienionych), ryzyko izolacji spotecznej i emocjonalnej, solipsyzm czy
uprzedmiotowienie relacji miedzyludzkich.

Wrhasnie przez wzglad na rosngca liczbe robotdéw oraz realne i potencjal-
ne korzysci i zagrozenia badania z zakresu HRI s3 niezwykle wazne. Umozli-
wiaja one lepsze zrozumienie interakcji miedzy ludZmi a technologia, oferujg
realne rozwiazania dla spofecznych i gospodarczych probleméw i utatwia-
ja proces wprowadzania ich do réznych $rodowisk. Niniejsza praca poswie-
cona zostata perspektywie cztowieka w interakcjach z robotami. Dokfadniej,
postawom przyjmowanym przez ludzi wobec robotéw, rozumianym tutaj jako
wzglednie trwale tendencje czy dyspozycje do pozytywnego lub negatyw-
nego oceniania robota, emocjonalnego reagowania na robota (przejawiania
emocji, uczu¢ wobec robota), przekonan (mysli, przypuszczen, watpliwosci
czy wiedzy) o naturze i wlasnosciach robota oraz zachowan czy dyspozycji/
intencji do zachowan (zamiaréw, pragnien, dazen, poczucia powinnosci czy
wewnetrznego przymusu zachowania) wobec robota.
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Rozdzial 2 zostat poswigcony systematyzacji pojecia postawy wobec robo-
ta. Zawiera on rowniez szczegotowy przeglad metod stosowanych w bada-
niach interakcji ludzi z robotami, w szczegdlnosci badaniach postaw ludzi
wobec robotéw, a takze zalety i ograniczenia poszczegélnych metodyk.
W badaniach nad postawami wobec robotéw wykorzystywany jest szeroki
wachlarz metod badawczych, obejmujacy miary samoopisowe (w szczegdl-
nosci kwestionariusze), miary behawioralne, metody psychofizjologiczne,
miary wykonania zadania, metody crowdsourcingowe, etnograficzne, IAT,
pomiar czasu reakcji w zadaniach zwigzanych z efektem torowania lub rywa-
lizacja odpowiedzi czy zadania projekcyjne. Kolejno, w rozdziale tym oma-
wiam wyniki przegladéw badan dotyczacych postaw wobec robotéw. W tej
czesci pracy daje wglad w to, jak zlozone jest badanie postaw wobec robotéw,
podkreslajac zardwno réznorodnoé¢ dostepnych metod, jak i bogactwo (nie-
kiedy sprzecznych) wynikéw, ktore zaleza od wielu czynnikow.

Wspomniane czynniki zwigzane z postawami wobec robotdw i rozpozna-
ne w literaturze przedmiotu szczegétowo analizuje¢ w rozdziale 3. Posrod nich
wymieni¢ mozna: ple¢, wiek, narodowo$¢ i kulture, miejsce zamieszkania,
wyksztalcenie, rodzaj wykonywanej pracy, cechy osobowosci, przekonania i wie-
rzenia os6b badanych, wezesniejsze doswiadczenia z realnymi, jak i fikcyjnymi
robotami, zainteresowanie science fiction, wyglad robota, zgodno$¢ wygladu
z oczekiwaniami wobec robota oraz mozliwosciami samego robota, typ, funk-
cje czy domene zastosowania robota, a takze stopien autonomii robota. Wyniki
badan czegsto s3 spojne, ale bywaja rowniez niejednoznaczne, co podkresla zlo-
zono$¢ zagadnienia i potrzebe ostroznej interpretacji, z uwzglednieniem kontek-
stu badawczego. Przedstawione w pracy zestawienie czynnikéw moze odegra¢
istotng role w projektowaniu przysztych badan zwiazanych z tg tematyka.

W rozdziale 4 przedstawione s wyniki autorskiego badania empiryczne-
go dotyczacego rozumienia poje¢ robot i robot spoteczny w Polsce. Badanie
to pokazuje, ze Polacy maja intuicje dotyczace tego pierwszego, ale drugie jest
dla wiekszosci badanych nieznane. Analiza skojarzen i intuicji towarzysza-
cych tym pojeciom wskazuje miedzy innymi, Ze dominuje przypisywanie tego
rodzaju robotom zadania pomocy i towarzyszenia ludziom. Ta czes¢ pracy
zawiera réwniez przeglad istniejacych badan nad postawami wobec robotéw
(spotecznych) prowadzonych w Polsce. Przedstawiam ich zakres tematycz-
ny, zastosowane metody (np. polskie adaptacje NARS, BHNUS, Godspeed)
i gtéwne ustalenia (np. réznice plciowe, znaczenie wczesniejszych doswiad-
czen, antropomorfizmu, autonomii robota, kontekst kulturowy).



206 Zakonczenie

Zilustrowanie zjawiska rosngcej obecnos$ci robotéw spotecznych w réz-
nych dziedzinach zycia (np. opiece, edukacji, przemysle, rozrywce), a takze
przedstawienie danych o rynku i przyjeciu technologicznym w Polsce i na
$wiecie miafo na celu nie tylko wprowadzenie kontekstu, ale takze ugruntowa-
nie motywacji badawczej: dlaczego dzis tak istotne jest badanie postaw wobec
robotéw spotecznych. Badania nad postawami nie s3 prowadzone w proz-
ni teoretycznej, lecz maja uzasadnienie empiryczne i spoteczne. Omoéwienie
globalnych trendéw technologicznych w zestawieniu z prezentacja wynikéw
autorskiego badania na temat rozumienia i postrzegania robotéw w Polsce stu-
zyto uchwyceniu stopnia faktycznego zakorzenienia tego zjawiska w naszym
spoleczenstwie. Pokazanie zrobotyzowanego $wiata miato stuzy¢ nie tylko
kontekstualizacji definicji, ale rowniez wykazaniu potrzeby analizy postaw
w Polsce - kraju, ktéry dopiero wchodzi w faze intensywniejszej robotyzacji.
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ZALACZNIK

PELNY KWESTIONARIUSZ UZYTY W BADANIU
DOTYCZACYM ROZUMIENIA POJECIA ,ROBOT”

Niniejszy zalacznik zawiera pelny kwestionariusz uzyty w badaniu dotycza-
cy rozumienia pojecia robot w Polsce — zob. podrozdzial 4.1.

Informacja dla uczestnika/uczestniczki badania

Niniejszy formularz dotyczy rozumienia pojecia ,robot” i jest ono cze-
$cig projektu doktorskiego Aleksandry Wasielewskiej, doktorantki w Szko-
le Doktorskiej Nauk Spotecznych na Wydziale Psychologii i Kognitywistyki
Uniwersytetu im. Adama Mickiewicza w Poznaniu. Projekt ten jest realizo-
wany pod kierunkiem prof. UAM dr. hab. Pawta Lupkowskiego.

Udzial w badaniu jest dobrowolny. W kazdym momencie mozesz si¢
wycofa¢ z badania (takze po jego rozpoczeciu) bez podawania powodu —
wystarczy, ze zamkniesz okno przegladarki (dane niewyslane nie beda zapi-
sane). Wyniki badania sg anonimowe i zostang wykorzystane wytacznie do
celow naukowych.

Wazne jest, zeby$ przy odpowiadaniu nie korzystal(a) z zadnych pomo-
cy - Internetu, sfownikéw, encyklopedii i tym podobnych. Odpowiadajac
na pytania, pamietaj, ze nie ma dobrych, ani zlych odpowiedzi. Odpowiadaj
zgodnie z tym, co myslisz.

Badanie sklada sie z 3 czeéci i w sumie 26 pytan i powinno zaja¢ 5-10 minut.

Klikajgc przycisk ,,przeslij’, wyrazasz zgode na udzial w opisanym wyzej
badaniu.

Wszelkie pytania i uwagi dotyczace samego badania oraz Twojej w nim
roli prosze kierowa¢ na adres: aleksandra.wasielewska@amu.edu.pl
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Czes¢ pierwsza

o Czy wiesz, czym jest robot lub czy masz jakiekolwiek intuicje zwigzane
z tym, czym moze by¢ robot?
Z pewnoscig wiem, czym jest robot.
Najprawdopodobniej wiem, czym jest robot.
Mam pewne intuicje zwigzane z tym, czym moze by¢ robot.
Zdecydowanie nie wiem, czym jest robot.

o W ponizszym polu napisz, jak rozumiesz pojecie ,,robot”. Sprobuj podaé
definicje zgodnag z tym, co juz wiesz i uwazasz. Nie korzystaj przy tym
z Internetu, stownikéw, encyklopedii ani zadnych innych pomocy. Zale-
zy nam, by to byto Twoje wlasne rozumienie tego pojecia. Jezeli w pierw-
szym pytaniu zaznaczyle$ odpowiedz ,Zdecydowanie nie wiem, czym jest
robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie dotyczy” lub sprobuj swoich sit w odpo-
wiedzi na pytanie.

o Wymien cechy, ktére Twoim zdaniem sg kluczowe do tego, by co$ moglo
zosta¢ nazwane robotem. Jezeli w pierwszym pytaniu zaznaczyles odpo-
wiedz ,,Zdecydowanie nie wiem, czym jest robot”, wpisz w odpowiedzi
»hie dotyczy” lub sprobuj swoich sit w odpowiedzi na pytanie.

« Podaj przyktady nazw robotéw, o ktérych myslates, odpowiadajac na
powyzsze pytania. Jezeli w pierwszym pytaniu zaznaczyles odpowiedz
»Zdecydowanie nie wiem, czym jest robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie doty-
czy” lub sprébuj swoich sit w odpowiedzi na pytanie.

Czesc¢ druga

o Czym Twoim zdaniem roboty réznig si¢ od maszyn? Jezeli w pierwszym
pytaniu zaznaczyte$ odpowiedz ,Zdecydowanie nie wiem, czym jest
robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie dotyczy” lub sprébuj swoich sit w odpo-
wiedzi na pytanie.

Cze$c trzecia

o Czy wiesz czym jest robot spoleczny lub czy masz jakiekolwiek intuicje
zwigzane z tym, czym moze by¢ taki robot?
Z pewnoscig wiem, czym jest robot spofeczny.
Najprawdopodobniej wiem, czym jest robot spoteczny.
Mam pewne intuicje zwigzane z tym, czym moze by¢ robot spoteczny.
Zdecydowanie nie wiem, czym jest robot spoteczny.
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o W ponizszym polu napisz, jak rozumiesz pojecie ,,robot spoteczny”. Spré-
buj poda¢ definicje zgodna z tym, co juz wiesz i uwazasz. Nie korzystaj
przy tym z Internetu, stownikéw, encyklopedii ani zadnych innych pomo-
cy. Zalezy nam, by to bylo Twoje wlasne rozumienie tego pojecia.

Jezeli w szdstym pytaniu zaznaczyle§ odpowiedz ,Zdecydowanie nie
wiem, czym jest robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie dotyczy” lub sprébuj
swoich sil w odpowiedzi na pytanie.

o Napisz prosze, z czym kojarzy Ci sie okre$lenie robota jako ,,spotecznego”
Nie korzystaj przy tym z Internetu, stownikéw, encyklopedii ani Zadnych
innych pomocy. Zalezy nam, by to byta Twoja wlasna opinia.

Jezeli w szostym pytaniu zaznaczyles odpowiedz ,,Zdecydowanie nie
wiem, czym jest robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie dotyczy” lub sprébuj
swoich sit w odpowiedzi na pytanie.

o Jaki powinien by¢ robot (jakie cechy, umiejetnosci, zachowania i tym podob-
ne powinny charakteryzowac robota), abys chcial, by zostal on twoim towa-
rzyszem, kompanem w zyciu - na podobienstwo zwierzecia domowego?
Jezeli w szdstym pytaniu zaznaczyle§ odpowiedz ,Zdecydowanie nie
wiem, czym jest robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie dotyczy” lub sprébuj
swoich sil w odpowiedzi na pytanie.

o Jaki powinien by¢ robot (jakie cechy, umiejetnos$ci, zachowania i tym
podobne powinny charakteryzowac robota), abys chcial, by zostat on two-
im towarzyszem, kompanem w zyciu — na podobienstwo cztowieka?
Jezeli w szdstym pytaniu zaznaczyles odpowiedz ,,Zdecydowanie nie
wiem, czym jest robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie dotyczy” lub sprébuj
swoich sit w odpowiedzi na pytanie.

 Jaki powinien by¢ robot (jakie cechy, umiejetnosci, zachowania i tym
podobne powinny charakteryzowacé robota), aby$ chcial, by zostat on two-
im opiekunem lub opiekunem bliskiej Ci osoby?

Jezeli w szdstym pytaniu zaznaczyle§ odpowiedz ,Zdecydowanie nie
wiem, czym jest robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie dotyczy” lub sprébuj
swoich sil w odpowiedzi na pytanie.

o Jaki powinien by¢ robot (jakie cechy, umiejetnos$ci, zachowania i tym
podobne powinny charakteryzowac robota), abys chcial, by zostat on two-
im nauczycielem?

Jezeli w szdstym pytaniu zaznaczyle$ odpowiedz ,,Zdecydowanie nie
wiem, czym jest robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie dotyczy” lub sprébuj
swoich sil w odpowiedzi na pytanie.
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o Jaki powinien by¢ robot (jakie cechy, umiejetnos$ci, zachowania i tym
podobne powinny charakteryzowac robota), abys chcial, by zostat on two-
im asystentem, pomocnikiem w wykonywanej przez Ciebie pracy?
Jezeli w szdstym pytaniu zaznaczyle§ odpowiedz ,Zdecydowanie nie
wiem, czym jest robot”, wpisz w odpowiedzi ,,nie dotyczy” lub sprébuj
swoich sil w odpowiedzi na pytanie.

Metryczka

o Ple¢
Kobieta
Mezczyzna
Inna
Wole nie podawa¢
o Wiek
» Miejsce zamieszkania
Wies
Miasto do 50 tys.
Miasto od 50 tys. do 150 tys.
Miasto od 150 tys. do 500 tys.
- Miasto powyzej 500 tys.
o Wyksztalcenie
- Podstawowe
Gimnazjalne
Zasadnicze zawodowe
Zasadnicze branzowe
Srednie
Srednie branzowe
Wyszsze, licencjackie lub inzynierskie
Wyzsze, magisterskie
Wyzsze, ponadmagisterskie
o Kierunek/kierunki ukonczonych studiéw (jesli to pytanie Cie nie doty-
czy, w ponizsze pole wpisz ,,nie dotyczy”)
« Kierunek/kierunki kontynuowanych, nieukonczonych studiow (jesli
to pytanie Cie nie dotyczy, w ponizsze pole wpisz ,,nie dotyczy”)
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« Czy na co dzien pracujesz z robotem/robotami, masz z nimi/nimi kon-
takt lub ksztalcisz si¢ na kierunku zwigzanym z robotami?

Na co dzien pracuje z robotem/robotami.
Na co dzient mam kontakt z robotem/robotami.
Ksztalce sie na kierunku zwiazanym z robotami.
Zadne z powyzszych mnie nie dotyczy.

o Wczesniejsze doswiadczenia z robotami
Widziatam/Widzialem kiedy$ prawdziwego robota w rzeczywisto-
$ci (na zywo).
Widziatam/widzialem robota/roboty w srodkach masowego przeka-
zu takich jak prasa, radio, telewizja, Internet, jednak nigdy nie widzia-
tam/widzialem prawdziwych robotéw/prawdziwego robota na zywo.
Widziatam/Widziatem robota/roboty w $rodkach masowego przeka-
ZU 0raz na Zywo.
Nigdy nie widziatam/widzialem robota.














