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Abstrakt

Celem badania by o okre lenie, czy i w jakim stopniu grupa badanych dzieci i doros ych, odwiedza-

j cych Centrum Nauki Kopernik, antropomorfizuje robota spo ecznego RoboThespiana, a nast pnie 

wykazanie podobie stw czy te  ró nic w sposobie antropomorfizacji przez obie grupy respondentów. 

RoboThespian to robot humanoidalny. Maszyna wykonuje zadania, wybrane przez u ytkownika, spo-

ró d ikon umieszczonych na ekranie – potrafi kiwa  g ow , gestykulowa , mówi , a tak e wyra a  

uczucia. Badan  grup  byli zwiedzaj cy Centrum Nauki Kopernik: dzieci i doro li. Przeprowadzono 

obserwacj  nieuczestnicz c . Ró nice dotycz  kwestii nadawania imienia czy komunikacji z robo-

tem. Dzieci nadawa y obiektowi nazw , zadawa y pytania, na które oczekiwa y odpowiedzi, a tak e 

wyra a y wobec niego emocje i próbowa y nawi za  z nim kontakt. Mo e to wiadczy  o przypisy-

waniu robotowi wiadomo ci i wolnej woli. W ród doros ych nie zaobserwowano tendencji do nada-

wania imion, zadawania pyta  nastawionych na uzyskanie informacji czy nazywania swoich uczu  

wobec obiektu. W celu pog bienia wiedzy na temat sposobów antropomorfizacji zosta o przepro-

wadzone drugie badanie. Wykorzystan  metod  agregacji danych by  kwestionariusz, który zawiera  

14-pozycyjn  skal  i dotyczy  trzech rodzajów cech ludzkich: pozytywnych, negatywnych i zwi -

zanych z zachowaniem. Ró nice pomi dzy dzie mi i doros ymi zaobserwowano w zakresie cech: 

taktowny i twórczy. Tendencja do antropomorfizacji mo e wiadczy  o wi kszej otwarto ci na wspó -

prac  z robotami.

S owa kluczowe: antropomorfizacja, roboty spo eczne, RoboThespian, trójczynnikowa teoria 

antropomorfizacji, dolina niesamowito ci

Anthropomorphization of social robots by children and adults:

a case of RoboThespian from the Copernicus Science Center

Abstract

The aim of this study was to identify and characterize the phenomenon of anthropomorphization. 

The research group included 30 children and 30 adults who visited a Copernicus Science Center and 

had interaction with RoboThespian. RoboThespian is a humanoid robot that is programmed to do 

everything that has been chosen by users on a special operator’s panel. RoboThespian is able to nod, 

speak, gesticulate and express feelings. A research technique was a non-participation observation. 

A researcher watched participants with no taking an active part. The differences between children 

and adults concern communication with the robot and giving it name. Children gave the robot 

a name, asked questions and waited for the answer, as well as expressed their feelings to the robot 

such as happiness or anger. This can indicate assigning the robot consciousness and free will. Among 

adults, there was no tendency to give the robot names, ask questions aiming to obtain an information 

or describing feeling due to robot. In order to deepen the knowledge about anthropomorphization, 

a second study was carried out by the researcher. The data aggregation method was a questionnaire. 

In research was used a 14-position scale that described three types of features: positive, negative 

and behavioral. Differences between children and adults were observed in features such as tactful 

and creative. The tendency of anthropomorphization may indicate a greater openness on cooperation 

with robots.

Keywords: anthropomorphization, social robots, uncanny valley
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1. Wst p

Wiek XXI przyniós  du e zmiany zwi zane z post pem nowych technolo-

gii. Na rynku pojawiaj  si  wci  nowe rodzaje robotów, które maj  zastosowa-

nie w medycynie, przemy le, wojsku czy w szkolnictwie. Wobec zwi kszaj cej 

si  liczby urz dze , które cz sto s  wykonywane na podobie stwo cz owieka, 

zasadne wydaje si  pytanie o to, jak ludzie postrzegaj  tego rodzaju maszyny. Czy 

przypisuj  im cechy ludzkie? Jest to szczególnie ciekawe w kontek cie pojawiaj -

cych si  zmian na rynku pracy, gdzie maszyny coraz cz ciej zast puj  cz owieka. 

Szczególnie interesuj cy wydaje si  stosunek ludzi do robotów spo ecznych, któ-

rych rol  jest „wchodzenie w interakcje z cz owiekiem na poziomie emocjonal-

nym” (Darling, 2012, s. 65).

Tematem niniejszego opracowania jest zjawisko antropomorfizacji robo-

tów spo ecznych przez dzieci i doros ych na przyk adzie robota spo ecznego 

– RoboThespiana. Wybra am ten temat, gdy  interesuj  si  zagadnieniami z dzie-

dziny psychologii powi zanymi z nowymi technologiami, a wi c jest on zbie ny 

z moimi zainteresowaniami. Poza tym poruszana problematyka mo e by  istotna 

z punktu widzenia chocia by konstruktorów robotów, szczególnie w dzisiej-

szych czasach, gdy nowe technologie coraz mocniej wkraczaj  do naszego ycia 

codziennego.

Celem artyku u jest okre lenie, czy i w jakim stopniu robot spo eczny 

RoboThespian jest antropomorfizowany przez dzieci i doros ych, odwiedzaj -

cych Centrum Nauki Kopernik w Warszawie, a tak e okre lenie ewentualnych 

ró nic i podobie stw w sposobie antropomorfizacji przez obie badane grupy. 

RoboThespian jest robotem humanoidalnym. Maszyna wykonuje zadania, 

wybrane przez u ytkownika, spo ród ikon umieszczonych na ekranie – potrafi 

kiwa  g ow , gestykulowa , a nawet wyra a  uczucia.

Podstaw  do napisania artyku u stanowi a literatura przedmiotu oraz dwa 

badania autorskie. Pierwsze z nich zosta o przeprowadzone w grudniu 2017 r., 

drugie w styczniu 2018 roku. W opracowaniu opisano zjawisko antropomorfiza-

cji, psychologiczne uwarunkowania ró nic w postrzeganiu robotów oraz przed-

stawiono i zinterpretowano wyniki przeprowadzonych bada . Respondentami 

by y dzieci i osoby doros e odwiedzaj ce Centrum Nauki Kopernik w Warszawie. 

Narz dzia wykorzystane w badaniu to: obserwacja i kwestionariusz. W badaniu 

okre lono równie  stosunek doros ych do robotów spo ecznych z wykorzysta-

niem polskiej adaptacji skali NARS.
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2. Poj cie antropomorfizacji

Ze zjawiskiem antropomorfizacji spotykamy si  w yciu codziennym. 

Przyk ady nag o nione przez media to chocia by: posta  Japo czyka, który o e-

ni  si  z postaci  z gry Love Plus (o imieniu Nene) czy kobiety, która sta a si  

on  wie y Eiffla. Zjawisko to pojawia si  równie  w meteorologii, gdzie hura-

gany nazywane s  imionami e skimi i m skimi oraz kinematografii, np.: w filmie 

„Mi o  Larsa”, gdzie tytu owy bohater zakochuje si  w dmuchanej lalce, w obra-

zie „Ona”, gdzie widzimy relacj  pomi dzy cz owiekiem i maszyn  czy w „Ex 

Machina”, gdzie robot Ava manipuluje m czyzn .

Zgodnie z definicj  zaprezentowan  przez profesora Krzysztofa Mudynia 

poj cie antropomorfizacji mo e by  interpretowane na wiele sposobów. „Mówi c 

o antropomorfizacji mo na zatem mie  na my li:

1) spontaniczn  i powszechn  we wczesnej fazie rozwoju ontogenetycznego 

tendencj  do przypisywania ludzkich cech niemal wszystkim elementom 

rzeczywisto ci;

2) wybiórcze (spontaniczne lub rozmy lne) przypisywanie przez ludzi doro-

s ych niektórych w a ciwo ci, uwa anych za typowo ludzkie, „obiektom” 

pozaludzkim;

3) metodyczne ujmowanie niektórych systemów z o onych w kategoriach 

„systemów intencjonalnych” w rozumieniu Daniela Dennetta w celu bar-

dziej efektywnego przewidywania (wyja niania) ich zachowa ;

4) wykorzystywanie fizycznego (tak e symboliczno-kulturowego) podobie -

stwa do ludzkich w a ciwo ci przy projektowaniu inteligentnych urz dze  

(robotów) i antropomorfizuj cej grafiki dla reprezentowania wirtualnych 

agentów, dzia aj cych w rodowisku cyfrowym, w celu zwi kszenia atrak-

cyjno ci produktu lub u atwienia komunikacji cz owiek–maszyna” (Mudy , 

2012, s. 3).

Mniej rozbudowan  definicj  podaj  Waytz, Cacioppo i Epley, którzy zjawisko 

antropomorfizacji t umacz  jako „przypisywanie obiektowi ludzkich w a ciwo ci” 

(Waytz, Cacioppo i Epley, 2007, s. 864).

Bior c pod uwag  coraz cz stszy kontakt ludzi z robotami, trzeba stwier-

dzi , e zjawisko antropomorfizacji jest tematem bardzo aktualnym. Z robotami 

mo emy si  spotka  nie tylko w centrach nauki, takich jak np. Centrum Nauki 

Kopernik, ale równie  w dzia ach obs ugi klienta, gdzie wykorzystywane s  chat-

boty; w szpitalach, gdzie roboty asystuj  przy zabiegach chirurgicznych czy reha-

bilitacji.
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3. Psychologiczne uwarunkowania ró nic

w postrzeganiu robotów

 Psychologia rozwoju

Zjawisko antropomorfizacji mo na analizowa , bior c pod uwag  ró ne stadia 

rozwojowe dzieci. Du y wk ad w badaniach nad tym zjawiskiem, wniós  s ynny 

badacz i teoretyk Jean Piaget, który nazwa  je „animizmem dzieci cym” (Mudy , 

2012). Animizm to przypisywanie egzystencji i wiadomo ci obiektom nieo y-

wionym (Piaget, 2011). Piaget wyró ni  cztery grupy animizmu odpowiadaj ce 

kolejnym stadiom rozwojowym dzieci:

• pierwsze stadium (trwa do 6., 7. roku ycia) – „ wiadome jest wszystko, co 

ma jak kolwiek aktywno , nawet to, co jest nieruchome” (Piaget, 2011, 

s. 140),

• drugie stadium (trwa rednio od 6.–7. roku ycia do 8.–9. roku ycia) 

– „ wiadomo  zarezerwowana jest dla cia  w ruchu. S o ce i rower s  

wiadome; za  stó  i kamie  nie s ” (Piaget, 2011, s. 140),

• trzecie stadium (trwa od 8.–9. do 11.–12. roku ycia) – „(…) przedmioty 

obdarzone ruchem w asnym, jak cia a niebieskie, wiatr itp., s  jedynie 

uwa ane za wiadome, podczas gdy przedmioty takie jak rowery itp., któ-

rym ruch zosta  nadany z zewn trz, s  pozbawione wiadomo ci” (Piaget, 

2011, s. 141),

• czwarte stadium (po 11. roku ycia) – „ wiadomo  zastrze ona jest dla 

zwierz t” (Piaget, 2011, s. 141).

Tendencja do antropomorfizacji wyst puje w tzw. okresie przedoperacyjnym 

(drugie stadium) i zanika w fazie operacji konkretnych, czyli w trzecim stadium 

rozwojowym (Mudy , 2012). Teoria Piageta, dotycz ca ró nych stadiów rozwojo-

wych, ma te  swoich oponentów, którzy krytykuj  m.in. powi zanie wieku z roz-

wojem intelektualnym czy nieuwzgl dnienie nauczania i wychowania. Pomimo 

to nie mo na nie wspomnie  o jego znacznym wk adzie w zjawisko bada  nad 

antropomorfizacj , które nast pnie rozwin li inni badacze.

 Trójczynnikowa teoria antropomorfizacji

Twórcami trójczynnikowej teorii antropomorfizacji s : Nicholas Epley, Adam 

Waytz i John Cacioppo. Jest to teoria b d ca podsumowaniem dotychczasowych 

bada  nad antropomorfizacj . „Przyczyny antropomorfizacji podporz dkowuje 

si  tu trzem determinantom psychologicznym: dost pnej wiedzy (Elicited Agent 

Knowledge), motywacji sprawstwa (Effenctance Motivation) oraz motywacji spo-
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ecznej (Sociality Motivation), które przenikaj  si  z uwarunkowaniami dyspozy-

cyjnymi, rozwojowymi, sytuacyjnymi i kulturowymi” (La Torre i Mudy , 2014, 

s. 61; za: Epley, Waytz i Cacioppo, 2007).

Ludzie polegaj  na swojej wiedzy na temat samych siebie i innych ludzi, 

by oceni  inne nieznane sobie obiekty (Eyssel i Loughnan, 2013). Konfrontuj  

swoj  wiedz  na temat wiata i siebie z nieznanym obiektem, a nast pnie na zasa-

dzie my lenia egocentrycznego lub empatycznego antropomorfizuj  (La Torre 

i Mudy , 2014; za Epley, Waytz i Cacioppo, 2007). Podstaw  zjawiska antropo-

morfizacji stanowi wi c wiedza o sobie samym, gdy  jest zdobywana od najm od-

szych lat i zawiera wi cej szczegó ów ni  wiedza o obiektach nieludzkich. Jest 

ona równie  atwiej dost pna w momencie konfrontacji z elementami rzeczywi-

sto ci (Epley i in., 2007). Poczucie sprawstwa mo emy zdefiniowa  jako poczucie, 

e to ja jestem odpowiedzialny za dzia ania (Nowakowski i Komendzi ski, 2010). 

Motywacja sprawstwa wp ywa na zmniejszenie niepewno ci wobec obiektów, 

które znajduj  si  w otoczeniu. Antropomorfizuj c, ludzie pragn  zachowa  kon-

trol  nad obiektem (Epley i in., 2007).

Motywacja spo eczna to ch  kontaktów z innymi agentami – lud mi lub 

innymi obiektami, a tak e bycia zaakceptowanym przez nich (Epley i in., 2007). 

Ludzie w innych szukaj  przyjaciela lub wroga. W sytuacji, gdy cz owiek ma 

poczucie braku wi zi z innymi lud mi, zaczyna antropomorfizowa  obiekty. W ten 

sposób zaspokaja motywacj  spo eczn . Mo na wi c wysun  wniosek, e ludzie 

samotni silniej antropomorfizuj , natomiast ludzie, którzy s  silniej zwi zani 

z innymi przedstawicielami swojego gatunku s abiej (Epley i in., 2007).

Wiedza na temat dzia ania trójczynnikowej teorii antropomorfizacji oraz 

powi zanie motywacji sprawstwa, spo ecznej i dost pnej wiedzy ze sob , pozwa-

laj  na okre lenie, jakiego typu roboty budz  najwi ksz  sympati  u ludzi. Mo e 

to mie  znaczenie szczególnie w dzisiejszych czasach, w dobie post puj cej cyfry-

zacji, gdzie cz owiek coraz cz ciej wchodzi w interakcje z robotami, np. korzy-

staj c z us ug wirtualnych asystentów.

4. Inne czynniki wp ywaj ce na antropomorfizacj  robotów

Ze zjawiskiem antropomorfizacji wi e si  ci le poj cie doliny niesamowi-

to ci. Jest to nazwa wprowadzona przez Moriego, który definiuje j  jako „nie-

oczekiwane pojawienie si  negatywnych odczu  i dyskomfortu podczas interakcji 

z robotami o wysokim, ale nie doskona ym podobie stwie do cz owieka” (Mori, 

1970, s. 33). Oznacza to, e robot jest postrzegany pozytywnie, kiedy ma cechy 

podobne do cz owieka, jednak tylko do pewnego momentu. Po przekroczeniu 

pewnej granicy wywo uje l k, obrzydzenie lub inne niepozytywne uczucia.
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Tendencj  do antropomorfizacji warunkuje podobie stwo maszyn do cz o-

wieka; szczególnie wa ny jest wygl d twarzy czy kszta t sylwetki (La Torre 

i Mudy , 20140. Ka da osoba postrzega jednak obiekty w sposób indywidualny. 

Ludzie ró ni  si  te  rodzajem emocji, które odczuwaj  do okre lonych agentów 

i ich nasileniem.

Oprócz wygl du zewn trznego robotów istotne wydaje si  te  odniesienie 

do ich innych cech, takich jak np. g os. Okazuje si , e obiekty komunikuj ce si  

za pomoc  ludzkiego g osu s  równie  antropomorfizowane (La Torre i Mudy , 

2014; za: Waytz, Cacioppo i Epley, 2010). Na uwag  zas uguje fakt, e zgodnie 

z badaniami przeprowadzonymi przez Eyssel i in. wi ksz  sympati  ciesz  si  

obiekty obdarzone g osem ludzkim, ni  mow  syntetyczn  (Eyssel i in., 2012).

Zgodnie z neurobiologi  tendencja do antropomorfizowania wi e si  z aktyw-

no ci  takich struktur jak:

• neurony lustrzane,

• cz  brzuszno-przy rodkowa kory przedczo owej,

• cia o migda owate.

Neurony lustrzane to „neurony, które uaktywniaj  si , gdy zwierz  lub cz o-

wiek podejmuje jakie  dzia anie lub obserwuje je u innych” (Ciccarelli i Noland 

White, 2015, s. 76). Okazuje si , e ludzie wykazuj  aktywno  neuronów lustrza-

nych nie tylko podczas kontaktu z przedstawicielem swojego gatunku, lecz tak e 

przy spotkaniu z antropomorfizowanym obiektem (Epley i in., 2010).

Cz  brzuszno-przy rodkowa kory przedczo owej równie  uaktywnia si  

w kontaktach z antropomorfizowanym obiektem (Epley, Schroeder i Waytz, 2013).

„Cia o migda owate reaguje na bod ce, g ównie negatywne, zwi zane 

z zagro eniem” (Ohme, 2017, s. 83). Mo e np. zmobilizowa  osob  do ucieczki 

lub do walki w przypadku zagro enia (Ohme, 2017). Cia o migda owate ocenia 

wi c istotno  bod ców, które napotyka w yciu codziennym (Epley i in., 2013), 

w tym nieludzkich agentów.

Zarysowane przyczyny antropomorfizacji pozwalaj  lepiej zrozumie  postrze-

ganie rzeczywisto ci przez cz owieka i jego stosunek do obiektów nieo ywionych. 

Nale y jednak podkre li , e odbieranie przez cz owieka innych agentów w du ej 

mierze jest powi zane z nieu wiadomionymi, automatycznymi procesami.

5. Cel i metodyka bada

Celem badania by o okre lenie, czy i w jakim stopniu grupa badanych dzieci 

i doros ych, odwiedzaj cych Centrum Nauki Kopernik, antropomorfizuje robota 

spo ecznego RoboThespiana, a nast pnie wykazanie podobie stw czy te  ró -

nic w sposobie antropomorfizacji przez obie grupy respondentów. RoboThespian 
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jest robotem humanoidalnym. Maszyna wykonuje zadania, wybrane przez u yt-

kownika, spo ród ikon umieszczonych na ekranie – potrafi kiwa  g ow , gesty-

kulowa , mówi , a tak e wyra a  uczucia. Znajduje si  przy wej ciu g ównym 

do Centrum Nauki Kopernik. RoboThespian nie potrafi sam inicjowa  kontaktu 

z odwiedzaj cymi, a jedynie wykonywa  wybrane przez nich na ekranie polece-

nia. Badani podchodzili do RoboThespiana i sami decydowali o tym, jaka b dzie 

reakcja robota. Mieli do wyboru m.in. cytowanie przez niego utworu literackiego, 

na ladowanie bohatera bajki czy filmu, poruszanie g ow , r kami, zadawanie 

krótkich pyta .

Ilustracja 1. RoboThespian

ród o: Pixabay: https://pixabay.com/pl/robot-android-maszyny-nowoczesny-355340/

W celu zbadania zjawiska antropomorfizacji przeprowadzono dwa badania: 

obserwacj  nieuczestnicz c  i ankiet . Pierwsze z nich mia o na celu stworze-

nie listy komunikatów kierowanych przez dzieci i doros ych do RoboThespiana, 

a nast pnie okre lenie, które z nich wiadcz  o antropomorfizowaniu tego robota. 

Podczas obserwacji badacz nie ingerowa  w zachodz ce interakcje.

Ankieta z kolei zosta a przeprowadzona w celu okre lenia, które cechy s  

najbardziej charakterystyczne dla RoboThespiana wed ug dzieci i doros ych, 

a nast pnie wybrania spo ród nich tych, które wiadcz  o antropomorfizacji 

obiektu. Rodzice podpisywali zgod  na udzia  w badaniu dzieci. Sami równie  

wyra ali ch  udzia u w przedsi wzi ciu. W ankiecie wykorzystano siedmiostop-

niow  skal , która odnosi a si  do trzech grup cech:
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• trzy cechy antropomorficzne zwi zane z zapewnieniem wi zi spo ecznych 

(mi y, taktowny, sympatyczny),

• cztery cechy antropomorficzne zwi zane z relacjami spo ecznymi (prze-

bieg y, zak opotany, zazdrosny, twórczy),

• siedem cech nieantropomorficznych, b d cych opisem zachowa  (agre-

sywny, zwinny, aktywny, energiczny, strachliwy, ospa y, silny fizycznie) 

(Epley i in., 2008).

Narz dzie to zosta o zaadoptowane z badania przeprowadzonego na zwierz -

tach przez Epley i in. (2008). Badani mieli mo liwo  dopyta  badacza o znaczenie 

s ów. W ród doros ych okre lono tak e stosunek do robotów spo ecznych z wyko-

rzystaniem polskiej wersji skali NARS-PL (skala negatywnej postawy wobec 

robotów) (Ró a ska-Walczuk i in., 2016). „Oryginalna, japo ska skala NARS 

zawiera 14 pozycji, tworz cych trzy podskale: negatywnej postawy wobec inte-

rakcji z robotami (NARS-interakcja, ang. NARS-interaction), negatywnej postawy 

wobec robotów, uwzgl dniaj c wp yw spo eczny (NARS-wp yw spo eczny, 

ang. NARS-Social Inßuence) oraz negatywnej postawy wobec robotów, uwzgl d-

niaj c emocje w interakcji z robotami (NARS-emocje, ang. NARS-Emotion)” 

(Ró a ska-Walczuk i in., 2016, s. 2). W badaniu wykorzystano polsk  adaptacj  tej 

skali, gdy  zaproponowany przez japo skich naukowców wzór nie sprawdza si  

w warunkach europejskich, co potwierdzi y przeprowadzone badania (Ró a ska-

Walczuk i in., 2016).

Badaniem obj to w sumie 194 osoby: 119 dzieci i 75 doros ych. Przepro-

wadzono je w Centrum Nauki Kopernik. Ka da osoba wype nia a ankiet  indy-

widualnie. Obserwacj  przeprowadzono w grudniu 2017 r., a ankiet  w styczniu 

2018 roku.

Tabela 1. Liczba osób bior cych udzia  w obserwacji i ankiecie

Techniki badawcze
Liczba osób

Dzieci Doro li

Obserwacja 89 45

Ankieta 30 30

ród o: opracowanie w asne na podstawie przeprowadzonego badania.

rednia wieku dzieci bior cych udzia  w badaniu kwestionariuszowym wynio-

s a: 11 lat, natomiast doros ych: 39 lat. W ród obj tych badaniem doros ych nie 

by o osób maj cych wykszta cenie: podstawowe i gimnazjalne. Najwi cej respon-

dentów mia o wykszta cenie wy sze (18 wskaza ). Klasy, do których najcz ciej 

ucz szcza y dzieci, to V i VI klasa szko y podstawowej (po 8 wskaza ).
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Tabela 2. Dane demograficzne zebrane w badaniu kwestionariuszowym

P e Liczba respondentów

Kobiety 19

Dziewczynki 16

M czy ni 11

Ch opcy 14

Wykszta cenie osób doros ych

Podstawowe 0

Gimnazjalne 0

Zasadnicze zawodowe 1

rednie 11

Wy sze 18

Klasy do których ucz szcza y dzieci

I klasa szko y podstawowej 2

II klasa szko y podstawowej 1

III klasa szko y podstawowej 4

IV klasa szko y podstawowej 4

V klasa szko y podstawowej 8

VI klasa szko y podstawowej 8

VII klasa szko y podstawowej 2

I liceum 1

ród o: opracowanie w asne na podstawie przeprowadzonych bada .

Za o ono, e dzieci i doro li (ze wzgl du na wiek) ró ni  si  zakresem dobie-

ranego s ownictwa, a tak e w ró nym stopniu maj  styczno  z now  technologi . 

Mali respondenci dorastaj  w czasach nowych technologii, urz dzenia elektro-

niczne (telefony, komputery) towarzysz  im niemal e ka dego dnia ju  od naj-

m odszych lat, w przeciwie stwie do rodziców, którzy z nowymi technologiami 

mieli styczno  nieco pó niej. W zwi zku z tym postawiono hipotez , e obie 

grupy b d  ró ni y si  swoj  postaw  w odniesieniu do humanoidalnego robota 

– RoboThespiana i stopniem antropomorfizacji. Otrzymane wyniki porównano 

z rozwa aniami teoretycznymi przeprowadzonymi przez innych badaczy.
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6. Wyniki

W pierwszej cz ci badania (obserwacji nieuczestnicz cej), badaj c zjawisko 

antropomorfizacji, zwrócono uwag  na komunikaty zarówno werbalne, jak i nie-

werbalne kierowane przez respondentów podczas interakcji z Robo Thespianem. 

Wszystkie wypowiedzi i zachowania zosta y podzielone na 4 kategorie ogólne, 

takie jak:

• traktowanie RoboThespiana, jakby by  cz owiekiem,

• przypisywanie RoboThespianowi ludzkich w a ciwo ci,

• nadawanie robotowi imienia,

• odczuwanie do robota nasilonych emocji.

W odniesieniu do komunikacji werbalnej i niewerbalnej w ród doros ych 

i dzieci zaobserwowano podobie stwa i ró nice. Zarówno niepe noletni, jak i pe -

noletni odwiedzaj cy witali RoboThespiana (np. „Cze , robotku!”, „Siema, jak 

si  masz?”) i odpowiadali na jego pytania (np. RoboThespian: „Chcesz zobaczy  

jak gram?” Kobieta: „No jasne”). W ród dzieci zaobserwowano dodatkowo kiero-

wanie do robota:

• pyta  (np.: Dziewczynka: „Czy lubisz lody?”),

• przezwisk (np.: Ch opiec: „Ty draniu ma y!”),

• pró b (np.: Ch opiec: „Za piewaj: chce si  bawi  do rana”).

W wietle przeprowadzonych bada  szczególnie interesuj ce wydaje si  

przejawianie przez niektóre z dzieci, agresji w stosunku do robota. Niepe noletni 

respondenci grozili RoboThespianowi pi ci , wzywali do walki (np.: Ch opiec: 

„Chcesz si  bi ?”) czy stosowali wobec niego przezwiska (np.: Ch opiec: „Ty 

g upia dziewczynko!”, Ch opiec: „G upi jeste .”). Zjawisko agresji w stosunku 

do obiektu zaobserwowano tylko w ród ch opców. „(…) antropomorfizacja mo e 

powodowa  dwojakie konsekwencje – nie tylko wzbudza  sympati , ale te  anty-

pati  do obiektu” (La Torre i Mudy , 2014). Zachowanie dzieci mo e te  by  

wynikiem strachu przed nieznanym obiektem.

W badanej grupie dzieci zaobserwowano tak e nadawanie robotowi wymy-

lonego przez siebie, imienia (np. „Zdzichu”) czy zaczerpni tego z filmów science 

fiction (np. „To jest Terminator”).

Tym, co odró nia o dzieci i doros ych, by o przypisywanie przez pe nolet-

nich respondentów RoboThespianowi emocji wy szego rz du (np.: Kobieta: 

„Zdenerwowa  si ”) czy stanów (np.: M czyzna: „Chyba jest ju  zm czony”). 

Zjawiska tego nie zaobserwowano w ród niepe noletnich uczestników obser-

wacji. Mo e to wynika  z posiadania przez osoby doros e bogatszego s ownic-

twa. U dzieci dopiero wraz z ich rozwojem zwi ksza si  liczba u ywanych przez 

nie s ów oraz umiej tno  stosowania rzeczowników abstrakcyjnych (Matczak, 
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2003). „Z czasem obok poj  konkretnych o ró nej ogólno ci (takich jak: wróbel, 

ptak, zwierz ) dziecko zaczyna pos ugiwa  si  poj ciami abstrakcyjnymi, takimi 

jak: sprawiedliwo , kole e stwo, m dro  itd. Szczególny post p w tym zakre-

sie obserwuje si  w wieku 10–14 lat” (Matczak, 2003, s. 70).

W odniesieniu do komunikacji niewerbalnej dzieci stosowa y gestykulacj  

i mimik  (np.: pokazywanie j zyka), doro li jedynie machali do robota. Przyk ady 

komunikacji werbalnej i niewerbalnej przedstawia tabela 3.

Tabela 3. Przyk ady antropomorfizacji wyró nione w obserwacji nieuczestnicz cej

Przejaw
antropomorfizacji

Aspekt szczegó owy
antropomorfizacji

Dzieci Doro li

Traktowanie 
RoboThespiana, 
jakby by  
cz owiekiem 
– komunikacja 
niewerbalna

Gesty
– machanie do robota
– pokazywanie robotowi rodkowego palca

– machanie do robota

Mimika
–  kiedy robot cmoka, dzieci równie  

wysy aj  mu buziaka
– pokazywanie j zyka

Brak

Przypisywanie 
ludzkich 
w a ciwo ci

Emocje wy szego 
rz du

Brak Kobieta: „Zdenerwowa  si ”

Emocje ni szego 
rz du

Ch opiec: „Smuci si , patrzcie on smuci 
si !”

Kobieta: „Jest z y”

Cechy Brak
M czyzna: „Chyba ju  jest 
zm czony”

Nadawanie imienia Imi
Ch opiec: „On nazywa si  Zdzichu”
Ch opiec: „To jest Terminator”

Brak

Przejaw 
antropomorfizacji

Aspekt 
szczegó owy 
antropomorfizacji

Dzieci Doro li

Odczuwanie
do niego nasilonych 
emocji

–
Dziewczynka: „Jezu, zostaw go,
nie torturuj go”

Brak

Traktowanie 
RoboThespiana, 
jakby by  
cz owiekiem 
– komunikacja 
werbalna

Powitanie
Ch opiec: „Cze  robotku.”
Ch opiec: „Dzie  dobry.”

Kobieta: „Siema, jak si  
masz?”

Odpowiadanie 
na pytania 
RoboThespiana

RoboThespian: „Czy nie powiniene  ju  
i ?
Ch opiec: Jeszcze nie.”
RoboThespian: „Chcesz zobaczy  moje 
pneumatyczne robomi nie?
Dziewczynka: „Tak, bardzo!”

RoboThespian: „Chcesz 
zobaczy  jak gram?”
Kobieta: „No jasne”

Pytania nastawione 
na uzyskanie 
informacji

Dziewczynka: „Czy lubisz lody?”
Ch opiec: „Czy masz przyjació ?”
Dziewczynka: „Ile masz lat?”

Brak

Przezwiska

Ch opiec: „Ty dziadu! (pokazuje j zyk).”
Ch opiec: „Ty wredny!”
Ch opiec: „Ty dr aniu ma y!”
Ch opiec: „Ty g upia  dziewczynko!”
Ch opiec: „G upi jeste .”

Brak

Pro by
Ch opiec: „Za piewaj: chce si  bawi  do 
rana”

Brak

ród o: opracowanie w asne na podstawie przeprowadzonego badania.
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Obj te badaniem kwestionariuszowym osoby poproszono o wskazanie mak-

symalnie 6 cech najlepiej opisuj cych RoboThespiana. Nast pnie wypisane przez 

dzieci i doros ych cechy podzielono na cztery kategorie: emocje, wygl d, zacho-

wanie, aspekt kognitywny. Odno nie do zachowania dzieci cz ciej u ywa y s ów 

wskazuj cych na emocjonaln  relacj  z robotem, podczas gdy doro li opisywali 

je w sposób bardziej formalny. W przypadku pozosta ych trzech aspektów cechy 

wypisane przez dzieci i doros ych by y podobne.

Tabela 4. Cechy opisuj ce RoboThespiana

Emocje Wygl d

Dzieci Doro li Dzieci Doro li

weso y, romantyczny uczuciowy

du y, chudy, 

nowoczesny, troch  

popsuty, wysoki

l ni cy, dobrze 

wykonany,

dosy  wysoki, 

statyczny, p ynne 

ruchy, ma o ruchliwy, 

powolny, zu yty, 

zgrabny,

sztywny, nowoczesny,

wspó czesny

Zachowanie Aspekt kognitywny

Dzieci Doro li Dzieci Doro li

mi y, przyjacielski, 

sympatyczny, 

towarzyski, 

pracowity, pomocny, 

kulturalny, 

niezdecydowany

sprytny, cierpliwy, 

mi y, uprzejmy, 

taktowny, dobrze 

wychowany, przyjazny, 

kontaktowy

m dry, inteligentny, 

kreatywny, ambitny, 

ciekawski

inteligentny, twórczy, 

sprytny

ród o: opracowanie w asne na podstawie przeprowadzonego badania.

W badaniu wykorzystano równie  polski odpowiednik skali antropomorfiza-

cji. Badanych poproszono o wskazanie na siedmiostopniowej skali, na ile zgadzaj  

si  ze stwierdzeniem, e RoboThespian jest: mi y, taktowny, sympatyczny, prze-

bieg y, zak opotany, zazdrosny, twórczy, agresywny, zwinny, aktywny, energiczny, 

strachliwy, ospa y, silny fizycznie.

Porównano rednie stwierdze  w ród dzieci i doros ych oraz przeprowa-

dzono analiz  statystyczn  w programie IBM SPSS Statistics 19. Wykonano test 

t-studenta dla prób niezale nych, w celu sprawdzenia, czy zachodz  istotne sta-

tystycznie ró nice mi dzy dzie mi i doros ymi w odniesieniu do jednego z pyta  

ankietowych. Zale no ci istotne statystycznie na poziomie p<0,05 oznaczono *. 

Analiza znajduje si  w tabeli 5.
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W ród wskaza  dzieci i doros ych nie zaobserwowano zbyt wielkich ró nic. 

Zarówno dzieci, jak i doro li uwa aj , e RoboThespian w niewielkim stopniu by : 

przebieg y, zak opotany, zazdrosny, agresywny, strachliwy i ospa y. Najwy sz  red-

ni  uzyska y cechy: mi y i sympatyczny, które nale  do cech antropomorficznych. 

Wszystkie cechy, które maj  konotacj  negatywn  w j zyku polskim, uzyska y 

nisk  ocen  na siedmiostopniowej skali zarówno w ród doros ych, jak i dzieci. 

Test t-studenta wykaza  istotn  statystycznie ró nic  pomi dzy dzie mi i doro-

s ymi w odniesieniu do cech: twórczy i taktowny. RoboThespian jest uwa any za 

bardziej twórczego przez dzieci ni  doros ych. Dzieci mog  mie  mniejsz  wiado-

mo  tego, e maszyna jest zaprogramowana, a wszystkie jej s owa i gesty nie s  

jej autonomiczn  reakcj . Dzieci uwa a y równie  RoboThespiana za bardziej tak-

townego ni  doro li. Poj cie „taktowny” mog o by  inaczej odebrane przez dzieci 

i doros ych. Istnieje prawdopodobie stwo, e dzieci nie zrozumia y znaczenia tego 

s owa, szczególnie m odsze osoby, znajduj ce si  w stadium przedoperacyjnym.

Tabela 5. Nat enie cech RoboThespiana wed ug dzieci i doros ych

Cecha

RoboThespiana

rednia

w ród dzieci

Odchylenie

standardowe

rednia

w ród

doros ych

Odchylenie

standardowe

Test t-studenta

t-studenta p

mi y 6,10 1,09 6,27 0,98 –0,623 0,53

taktowny 5,67 1,52 4,80 1,69 2,126 0,038*

sympatyczny 6,53 1,33 6,07 1,56 1,818 0,74

przebieg y 3,20 1,20 3,17 1,46 0,063 0,95

zak opotany 2,27 1,99 3,03 1,89 –1,866 0,067

zazdrosny 1,83 2,27 2,37 2,01 –1,189 0,239

twórczy 5,90 2,43 4,57 2,16 2,651 0,010*

agresywny 1,40 2,41 1,87 2,15 –1,446 0,154

zwinny 3,47 2,50 3,80 2,24 –0,581 0,563

aktywny 5,70 2,48 5,20 2,27 1,155 0,253

energiczny 4,47 2,45 4,90 2,22 –0,825 0,413

strachliwy 2,03 2,41 2,57 2,21 –1,165 0,249

ospa y 2,00 2,43 2,73 2,23 –1,767 0,083

silny fizycznie 4,27 2,42 4,20 2,23 0,140 0,889

* Respondenci mieli zaznaczy  jedn  odpowied  na siedmiostopniowej skali.

ród o: opracowanie w asne na podstawie przeprowadzonych bada .

W przypadku skali NARS-PL doro li mieli zaznaczy  na pi ciostopniowej 

skali, w jakim stopniu zgadzaj  si  z podanymi stwierdzeniami, gdzie 1 – „zdecy-

dowanie si  nie zgadzam”, 2 – „raczej si  nie zgadzam”, 3 – „raczej si  zgadzam”, 



75Sylwia Borycka, AntropomorÞ zacja robotów spo ecznych…

4 – „zdecydowanie si  zgadzam”, 5 – „nie wiem”. Nast pnie zsumowano wszyst-

kie odpowiedzi w danym wierszu, eliminuj c odpowied : „nie wiem”.

Wyniki pokazuj , e respondenci w najwi kszym stopniu zgadzaj  si  ze 

stwierdzeniami: „czu bym si  swobodnie, rozmawiaj c z robotem” (76 wskaza ) 

oraz „nie podoba mi si  pogl d, by roboty lub jaka  sztuczna inteligencja wyda-

wa y s dy w ró nych kwestiach” (89 wskaza ). Najmniej respondenci zgadzaj  

si  ze stwierdzeniami: „s owo »robot« nic dla mnie nie znaczy” (39 wskaza ) 

i „obawia bym si  kierowa  robotem w obecno ci innych ludzi” (44 wskazania). 

Prawdopodobnie taki wynik (odno nie poczucia swobody w rozmowie z robotem) 

jest konsekwencj  post puj cej popularyzacji robotów tzw. chatbotów – w dzia-

ach obs ugi klienta. Przyk ady organizacji, które wykorzystuj  tego typu rozwi -

zania to: Sephora, Facebook czy eBay (P aza, 2018). Chatboty s  cz sto pierw-

szym kontaktem w firmie. Pytanie dotycz ce wydawania s dów przez sztuczn  

inteligencj  mo e nawi zywa  do popularnej w debacie publicznej kwestii auto-

nomicznych samochodów – czy powinny one mie  moralno , a co za tym idzie 

– wydawa  decyzje w ró nych kwestiach? Naukowcy pracuj  nad tym, by stwo-

rzy  map , która dzia a na zasadach podobnych do sieci semantycznej. Po opraco-

waniu wskazówek system mo na by by o wgra  do pami ci robota, w taki sposób, 

eby jego decyzje moralne odpowiada y zachowaniom ludzi (Clark, 2016).

Tabela 6. Sumaryczna liczba punktów przypisana przez doros ych z IV cz ci kwestionariusza, 
dotycz ca stosunku doros ych do robotów spo ecznych

Stwierdzenie
Sumaryczna

liczba punktów

S owo „robot” nic dla mnie nie znaczy. 39

Obawia bym si  kierowa  robotem w obecno ci innych ludzi. 44

Czu bym si  dziwnie, rozmawiaj c z robotem. 50

Denerwowa bym si  bardzo, nawet je eli musia bym tylko stan  przed robotem. 53

Czu bym si  nieswojo gdybym dosta  prac , w której musia bym u ywa  robotów. 55

Czu bym si  pewnie, przebywaj c z robotami obdarzonymi emocjami. 56

S dz , e gdybym zbyt mocno uzale ni  si  od robotów, co  z ego mog oby si  sta . 56

Czuj , e spo ecze stwo w przysz o ci b dzie zdominowane przez roboty. 58

Obawiam si , e roboty mog yby mie  z y wp yw na dzieci. 59

Gdyby roboty odczuwa y emocje, móg bym si  z nimi zaprzyja ni . 61

Czu bym si  nieswojo, gdyby roboty naprawd  odczuwa y emocje 68

Gdyby roboty o y y, mog oby sta  si  co  z ego. 69

Czu bym si  swobodnie rozmawiaj c z robotem. 76

Nie podoba mi si  pogl d, by roboty lub jaka  sztuczna inteligencja wydawa y s dy

w ró nych kwestiach.
89

ród o: opracowanie w asne na podstawie przeprowadzonego badania.
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W przypadku kolejnego pytania ankietowego respondenci równie  mieli do 

wyboru jedn  z 5 mo liwo ci, gdzie 1 oznacza o „zdecydowanie si  nie zgadzam”, 

2 – „raczej si  nie zgadzam”, 3 – „raczej si  zgadzam”, 4 – „zdecydowanie si  zga-

dzam”, 5 – „nie wiem”. Nast pnie zsumowano wszystkie odpowiedzi w danym 

wierszu, eliminuj c odpowied : „nie wiem”.

Respondenci w najwi kszym stopniu zgodzili si  ze  stwierdzeniami: „robot 

nigdy nie b dzie odczuwa  emocji tak jak cz owiek” (85 wskaza ) oraz „robot 

zawsze b dzie imitacj  cz owieka” (88 wskaza ). Najmniej badani zgadzaj  si  ze 

stwierdzeniami: „robot nigdy nie posi dzie wiadomo ci” (62 wskazania) i „robot 

nigdy nie b dzie si  pos ugiwa  j zykiem tak samo jak cz owiek” (64 wskaza-

nia). Obecnie na rynku istniej  roboty, które potrafi  na ladowa  ludzkie emo-

cje, jak Feliks ( a , 2011), który odwzorowuje mimik  osoby stoj cej przed ni , 

czy Pepper, który potrafi rozpoznawa  ludzkie emocje i reagowa  adekwatnie 

do nastroju uczestnika interakcji (Marczak, 2015). W tej chwili na rynku poja-

wi  si  równie  robot Honda 3E-A18, który potrafi pokazywa  emocje na swojej 

twarzy oraz rozpoznawa  je u innych osób, a tak e reagowa  na nie (Goodwin, 

2018). Respondenci uwa aj  równie , e robot zawsze b dzie imitacj  cz owieka. 

Cz owiek uwa a si  za jedn  z najbardziej z o onych istot, je eli wi c dzia anie 

innego obiektu jest dla niego nowe, niezrozumia e, przypisuje mu nie do ko ca 

s usznie, ludzkie cechy (Guthrie, 1993).

Tabela 7. Sumaryczna liczba punktów przypisana przez doros ych z II cz ci kwestionariusza, 
dotycz ca stosunku doros ych do robotów

Stwierdzenie
Sumaryczna

liczba punktów

Robot nigdy nie posi dzie wiadomo ci 62

Robot nigdy nie b dzie si  pos ugiwa  j zykiem tak samo jak cz owiek 64

Robot nigdy nie b dzie mia  moralno ci 72

Robot nigdy nie b dzie uwa any za cz owieka 73

Robot nigdy nie b dzie odczuwa  emocji tak jak cz owiek 85

Robot zawsze b dzie imitacj  cz owieka 88

ród o: opracowanie w asne na podstawie przeprowadzonych bada .

7. Podsumowanie badania i wnioski

Badania wykaza y, e zarówno dzieci, jak i doro li antropomorfizowali robota 

spo ecznego RoboThespiana. Znalaz o to potwierdzenie nie tylko w pierwszej 

cz ci badania – obserwacji nieuczestnicz cej, lecz tak e w przeprowadzonej 

ankiecie. W obserwacji nieuczestnicz cej, w odniesieniu do czterech kategorii 
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ogólnych, na które podzielono wypowiedzi dzieci i doros ych uczestnicz cych 

w badaniu, zaobserwowano zarówno podobie stwa, jak i ró nice. Ró nice doty-

czy y nadawania robotowi imienia, odczuwania do maszyny nasilonych emocji, 

które zaobserwowano tylko u dzieci, czy te  przypisywania RoboThespianowi 

emocji wy szego rz du, które z kolei zaobserwowano tylko u doros ych. Mog o to 

wynika  z mniejszego zasobu s ów, które na tym etapie rozwoju posiadaj  dzieci. 

W odniesieniu do kategorii „traktowanie RoboThespiana, jakby by  cz owiekiem”, 

zarówno dzieci, jak i doro li ankietowani, wysy ali pod adresem robota komu-

nikaty (werbalne i niewerbalne) wiadcz ce o antropomorfizacji. Dzieci, oprócz 

powitania, kierowa y przy tym do RoboThespana dodatkowo: pytania, przezwiska 

i pro by. Zadaj c pytania, oczekiwa y tak jakby racjonalnych odpowiedzi, co mog o 

wynika  z tego, e nie do ko ca zdawa y si  rozumie , e robot nie ma w asnej 

wiadomo ci, co jest powi zane z animizmem dzieci cym. Mo na wi c przypusz-

cza , e w ród uczestników interakcji znajdowa y si  dzieci w ró nych stadiach 

rozwojowych, równie  przedoperacyjnym, który charakteryzuje si  brakiem zdol-

no ci do logicznego my lenia (Ciccarelli i White, 2016). Ciekawe wydaje si  te  

zjawisko agresji w ród dzieci p ci m skiej. Agresja kierowana w stron  obiektu 

mog a by  wyrazem dehumanizacji, która wi e si  ze wstr tem w stosunku do 

obiektu (Scherman i Haidit, 2011) czy te  zoboj tnieniem b d  zaprzeczeniem 

cz owiecze stwa. Nie zaobserwowano jej w ród doros ych.

Podobnie badanie kwestionariuszowe potwierdzi o, e zarówno dzieci, jak 

i doro li antropomorfizuj  RoboThespiana, a ró nice zaobserwowano jedynie 

w doborze cech odno nie do zachowania maszyny. Dzieci u ywa y s ów wskazu-

j cych na wi ksz  emocjonaln  relacj  z robotem, podczas gdy doro li opisywali 

je w sposób bardziej formalny. Dobór cech opisuj cych emocje, wygl d czy aspekt 

kognitywny by  podobny u obu badanych grup.

Równie  zastosowany w badaniu polski odpowiednik skali antropomorfiza-

cji nie wykaza  wi kszych ró nic we wskazaniach dzieci i doros ych. Najwy sze 

nat enie uzyska y cechy: mi y i sympatyczny, zwi zane z budowaniem wi zi 

spo ecznej. Istotn  statystycznie ró nic  odnotowano jedynie w odniesieniu do 

cech: taktowny i twórczy, które s  cechami antropomorficznymi zwi zanymi 

odpowiednio z zapewnieniem wi zi – pierwsza cecha i z relacjami spo ecznymi 

– cecha druga. Poddane badaniu dzieci przypisywa y te cechy badanemu obiek-

towi w wi kszym stopniu ni  doro li. Mo e to wynika  z innego ni  doro li rozu-

mienia s ów.

Cz  badania, z wykorzystaniem polskiej wersji skali NARS – PL, mia a 

jedynie charakter pogl dowy i nie by a zwi zana ze zjawiskiem antropomorfizacji, 

a jedynie mia a s u y  okre leniu stosunku osób doros ych do robotów spo ecz-

nych w ogóle.
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Mimo ró nicy wieku mi dzy badanymi nie zaobserwowano zbyt du ych ró -

nic w sposobie antropomorfizacji robota RoboThespiana. Badanie wykaza o, e 

zarówno doro li, jak i dzieci antropomorfizuj , a istniej ce ró nice mog  wpraw-

dzie by  zwi zane z wiekiem, ale mog  te  wynika  z innych czynników. Reakcja 

antropomorfizacji jest w du ej mierze odruchowa i nieu wiadomiona (Reeves 

i Nass, 1996), co jest charakterystyczne dla ca ego gatunku ludzkiego. Nale y 

zwróci  równie  uwag  na to, e g ówn  grup  respondentów w ród dzieci 

w badaniu kwestionariuszowym stanowili uczniowie klasy V i VI, czyli zgod-

nie z teori  Piageta znajduj cy si  w fazie operacji konkretnych, rozumuj cy, 

e wiadomo  zastrze ona jest dla zwierz t. Poza tym ró nice w antropomor-

fizowaniu robotów mog  wynika  z ró nic kulturowych, do wiadczenia, eduka-

cji, systemu uczenia si  czy norm reprezentowanych przez podmioty interakcji. 

Inaczej roboty mog  odbiera  mieszka cy krajów europejskich, a inaczej miesz-

ka cy biednych krajów afryka skich. Równie  dzieci, które na co dzie  obcuj  

z nowymi technologiami, jak np. odwiedzaj cy Centrum Nauki Kopernik, mog  

traktowa  roboty jako co  powszechnego w yciu cz owieka. Na stopie  antropo-

morfizacji mog a mie  wp yw równie  odleg o  obiektu. RoboThespian znajdo-

wa  si  do  blisko zwiedzaj cych, przez co móg  by  silniej antropomorfizowany 

(Fussell i in., 2008).

8. Zako czenie

Przeprowadzone badania ukazuj  zarówno podobie stwa, jak i ró nice 

w antropomorfizowaniu robotów spo ecznych przez dzieci i doros ych. Uzyskana 

wiedza mo e mie  istotne znaczenie, chocia by przy projektowaniu nowych robo-

tów i urz dze . Ciekawe wydaje si  zjawisko agresji zaobserwowane u dzieci 

w kontakcie z RoboThespianem. Zasadne wydaje si  pytanie, czy negatywne 

zachowania wobec obiektu mog  wp yn  na funkcjonowanie spo eczne. Czy 

dzieci, ucz c si  wy adowywania swoich emocji na antropomorficznym obiekcie, 

mog  przenie  swoje reakcje na obiekty ywe, w tym na cz owieka.

Interesuj ce s  równie  wysokie wymagania wobec robotów spo ecznych. 

Kiedy robot si  zacina  czy wykonywa  z opó nieniem polecenia odwiedzaj cych, 

budzi  agresj  w ród ch opców pozostaj cych z nim w interakcji. Ludzie tworz  

sztuczn  inteligencj  na swoje podobie stwo, wi c prawdopodobnie wymagaj  

czego  bardziej niezawodnego.

Wiedza na temat preferencji u ytkowników w odniesieniu do robotów spo-

ecznych ma istotne znaczenie w projektowaniu tego typu maszyn przez in ynie-

rów. Istotne wydaj  si  badania user experience, które pozwol  na zaobserwowanie 

rzeczywistych reakcji klientów z podmiotem interakcji. Okazuje si , e okre-
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lenie p ci robota czy komunikacja g osowa zwi kszaj  zaufanie u ytkowników 

(Waytz, Heafner i Epley, 2014).

Podmiot interakcji mo e by  traktowany przez cz owieka podobnie jak 

ludzcy uczestnicy relacji, mo e sta  si  partnerem, s u cym czy przedmiotem. 

To, w jaki sposób zostanie potraktowany robot, mo e wynika  z ró nic indywidu-

alnych.

W kontek cie przeprowadzonych bada  zasadne wydaje si  pog bianie wia-

domo ci ludzi na temat maszyn. Jak pokaza y badania, respondenci nie do ko ca 

orientuj  si  w nowych odkryciach dotycz cych technologii, co mo e wynika  

z tego, e wiedza na temat sztucznej inteligencji i robotyki jest ma o propago-

wana w szko ach wy szych i zaw a si  g ównie do uczelni o profilu technicz-

nym. Nale y jednak zwróci  uwag  na post puj c  robotyzacj  i jej nast pstwa 

dla ludzko ci, które mo na rozpatrywa  w szerszym uj ciu, pod k tem psycholo-

gii, socjologii czy filozofii.

W kontek cie dalszych bada  nad antropomorfizacj  nale y uwzgl dni  fakt, 

e dzieci mog  nie zna  definicji wszystkich s ów. W kwestionariuszach okre-

lone cechy, np. taktowny, mo na zast pi  krótkimi opisami, np.: umiej cy si  

zachowa  w kontaktach z innymi osobami. W ten sposób mo emy unikn  kwe-

stii odmiennego rozumienia s ów przez dzieci i doros ych.

Zasadne wydaje si  równie  uwzgl dnienie w badaniach przedzia ów wie-

kowych, w odniesieniu do dzieci, przeprowadzenie badania na wi kszej liczbie 

osób, czy zadbanie o lepsze warunki w trakcie badania. W obecnym badaniu dzieci 

i doro li cz sto spieszyli si , by rozpocz  zwiedzanie Centrum Nauki Kopernik, 

co mog o wp yn  na niezbyt uwa ne wype nianie ankiet.

Ciekawe mog oby by  równie  przeprowadzenie badania, w którym rodziny 

na co dzie  obcowa yby z robotami, a nast pnie przeprowadzenie ankiety, która 

dostarczy aby wiedzy na temat stosunku ankietowanych do robotów.

W kontek cie przeprowadzonych bada  ciekawe wydaj  si  doniesienia na 

temat Eugene Goostmana – pierwszego chatbota, który przeszed  test Turinga. 

Test Turinga to opracowane przez Alana Turinga narz dzie, które s u y do okre-

lenia, czy nasz rozmówca jest cz owiekiem, czy maszyn . Chatbot zdo a  prze-

kona  33% s dziów do tego, e pos uguje si  j zykiem naturalnym i my li jak 

przedstawiciele gatunku ludzkiego (The Guardian, 2014). Nadal jednak twórcy 

tego typu maszyn stosuj  swego rodzaju oszustwa; m.in. podaj , e rozmówca 

jest dzieckiem lub obcokrajowcem. Poza tym 33% rozmówców to wci  za ma o, 

by stwierdzi , e Eugene Goostman stanowi prze om. Niemniej bior c pod uwag  

stale post puj cy rozwój nowych technologii, w przysz o ci mo emy spodziewa  

si  bardziej zaawansowanych maszyn, których IQ b dzie zbli one do ludzkiego. 

Gdyby tak si  sta o, roboty czy chatboty mog yby sta  si  wspó pracownikami 
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ludzi, a nawet w pe ni przej  zadania, które s  niech tnie wykonywane przez 

cz owieka. Maszyna mog aby pretendowa  do miana towarzysza cz owieka, przez 

co mog aby by  postrzegana jako zdolna do wydawania trafnych os dów czy for-

mu owania spostrze e .
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