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Abstrakt

Celem badania byto okreSlenie, czy i w jakim stopniu grupa badanych dzieci i dorostych, odwiedza-
jacych Centrum Nauki Kopernik, antropomorfizuje robota spotecznego RoboThespiana, a nastepnie
wykazanie podobienstw czy tez roznic w sposobie antropomorfizacji przez obie grupy respondentow.
RoboThespian to robot humanoidalny. Maszyna wykonuje zadania, wybrane przez uzytkownika, spo-
$rod ikon umieszczonych na ekranie — potrafi kiwaé glowa, gestykulowac, mowic, a takze wyrazac
uczucia. Badang grupa byli zwiedzajacy Centrum Nauki Kopernik: dzieci i dorosli. Przeprowadzono
obserwacje nieuczestniczaca. Roznice dotycza kwestii nadawania imienia czy komunikacji z robo-
tem. Dzieci nadawaly obiektowi nazwe, zadawaly pytania, na ktore oczekiwaly odpowiedzi, a takze
wyrazaly wobec niego emocje i1 probowaly nawigza¢ z nim kontakt. Moze to Swiadczy¢ o przypisy-
waniu robotowi §$wiadomosci 1 wolnej woli. Wsrod dorostych nie zaobserwowano tendencji do nada-
wania imion, zadawania pytan nastawionych na uzyskanie informacji czy nazywania swoich uczué
wobec obiektu. W celu pogtebienia wiedzy na temat sposobow antropomorfizacji zostalo przepro-
wadzone drugie badanie. Wykorzystang metoda agregacji danych byt kwestionariusz, ktory zawierat
14-pozycyjng skale 1 dotyczyl trzech rodzajow cech ludzkich: pozytywnych, negatywnych i zwig-
zanych z zachowaniem. Roznice pomiedzy dzie¢mi i dorostymi zaobserwowano w zakresie cech:
taktowny i tworczy. Tendencja do antropomorfizacji moze $wiadczy¢ o wiekszej otwarto$ci na wspol-
prace z robotami.

Stowa Kluczowe: antropomorfizacja, roboty spoteczne, RoboThespian, trojczynnikowa 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. Wstep

Wiek XXI przyniost duze zmiany zwigzane z postepem nowych technolo-
gii. Na rynku pojawiaja sie wciaz nowe rodzaje robotow, ktore maja zastosowa-
nie w medycynie, przemysle, wojsku czy w szKkolnictwie. Wobec zwiekszajace]
sie liczby urzadzen, ktore czesto sa wykonywane na podobienstwo czlowieka,
zasadne wydaje sie pytanie o to, jak ludzie postrzegaja tego rodzaju maszyny. Czy
przypisujg im cechy ludzkie? Jest to szczegolnie ciekawe w kontekScie pojawiaja-
cych sie zmian na rynku pracy, gdzie maszyny coraz czesciej zastepuja czlowieka.
Szczegolnie interesujacy wydaje sie stosunek ludzi do robotow spolecznych, kto-
rych rolg jest ,wchodzenie w interakcje z czlowiekiem na poziomie emocjonal-
nym” (Darling, 2012, s. 65).

Tematem niniejszego opracowania jest zjawisko antropomorfizacji robo-
tow spolecznych przez dzieci i doroslych na przykiadzie robota spolecznego
— RoboThespiana. Wybratam ten temat, gdyz interesuje sie zagadnieniami z dzie-
dziny psychologii powigzanymi z nowymi technologiami, a wiec jest on zbiezny
z moimi zainteresowaniami. Poza tym poruszana problematyka moze by¢ istotna
z punktu widzenia chociazby Kkonstruktoréw robotow, szczegélnie w dzisiej-
szych czasach, gdy nowe technologie coraz mocniej wkraczaja do naszego zycia
codziennego.

Celem artykutu jest okreSlenie, czy 1 w jakim stopniu robot spoleczny
RoboThespian jest antropomorfizowany przez dzieci i dorostych, odwiedzaja-
cych Centrum Nauki Kopernik w Warszawie, a takze okreSlenie ewentualnych
roznic 1 podobienstw w sposobie antropomorfizacji przez obie badane grupy.
RoboThespian jest robotem humanoidalnym. Maszyna wykonuje zadania,
wybrane przez uzytkownika, sposrod ikon umieszczonych na ekranie — potrafi
kiwac gtows, gestykulowac, a nawet wyrazac¢ uczucia.

Podstawe do napisania artykulu stanowila literatura przedmiotu oraz dwa
badania autorskie. Pierwsze z nich zostato przeprowadzone w grudniu 2017 .,
drugie w styczniu 2018 roku. W opracowaniu opisano zjawisko antropomorfiza-
¢ji, psychologiczne uwarunkowania réznic w postrzeganiu robotdw oraz przed-
stawiono 1 zinterpretowano wyniki przeprowadzonych badan. Respondentami
byly dzieci i osoby doroste odwiedzajace Centrum Nauki Kopernik w Warszawie.
Narzedzia wykorzystane w badaniu to: obserwacja 1 kwestionariusz. W badaniu
okreS§lono rowniez stosunek dorostych do robotow spolecznych z wykorzysta-
niem polskiej adaptacji skali NARS.
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2. Pojecie antropomorfizaciji

Ze zjawiskiem antropomorfizacji spotykamy sie w zyciu codziennym.
Przyktady naglo$nione przez media to chociazby: postac¢ Japonczyka, ktory oze-
nit sie z postacig z gry Love Plus (o imieniu Nene) czy kobiety, ktora stata sie
zong wiezy Eiffla. Zjawisko to pojawia sie rowniez w meteorologii, gdzie hura-
gany nazywane s imionami zehskimi i meskimi oraz kinematografii, np.: w filmie
»Milo§¢ Larsa”, gdzie tytulowy bohater zakochuje sie w dmuchanej lalce, w obra-
zie ,,0Ona”, gdzie widzimy relacje pomiedzy cziowiekiem i maszyng czy w , Ex
Machina”, gdzie robot Ava manipuluje mezczyzng.

Zgodnie z definicja zaprezentowang przez profesora Krzysztofa Mudynia
pojecie antropomorfizacji moze by¢ interpretowane na wiele sposobow. ,,Mowiac
o antropomorfizacji mozna zatem mie¢ na mysSli:

1) spontaniczng i powszechng we wczesnej fazie rozwoju ontogenetycznego
tendencje do przypisywania ludzkich cech niemal wszystkim elementom
rzeczywistosci;

2) wybiorcze (spontaniczne lub rozmysine) przypisywanie przez ludzi doro-
stych niektorych wiaSciwosci, uwazanych za typowo ludzkie, ,,obiektom”
pozaludzkim;

3) metodyczne ujmowanie niektorych systemoéw ziozonych w kategoriach
,,Systemow intencjonalnych” w rozumieniu Daniela Dennetta w celu bar-
dziej efektywnego przewidywania (wyjasniania) ich zachowan;

4) wykorzystywanie fizycznego (takze symboliczno-kulturowego) podobien-
stwa do ludzkich wtasciwosci przy projektowaniu inteligentnych urzadzen
(robotow) 1 antropomorfizujacej grafiki dla reprezentowania wirtualnych
agentow, dzialajacych w Srodowisku cyfrowym, w celu zwiekszenia atrak-
cyjnosci produktu lub ulatwienia komunikacji cziowiek—-maszyna” (Mudyn,
2012, s. 3).

Mniej rozbudowang definicje podaja Waytz, Cacioppo 1 Epley, ktorzy zjawisko
antropomorfizacji ttumaczg jako ,,przypisywanie obiektowi ludzkich wiasciwos§ci”
(Waytz, Cacioppo 1 Epley, 2007, s. 864).

Biorac pod uwage coraz czestszy kontakt ludzi z robotami, trzeba stwier-
dzi¢, ze zjawisko antropomorfizacji jest tematem bardzo aktualnym. Z robotami
mozemy sie spotkaé nie tylko w centrach nauki, takich jak np. Centrum Nauki
Kopernik, ale rowniez w dziatach obstugi klienta, gdzie wykorzystywane sg chat-
boty; w szpitalach, gdzie roboty asystujg przy zabiegach chirurgicznych czy reha-
bilitacji.
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3. Psychologiczne uwarunkowania réznic
w postrzeganiu robotow

Psychologia rozwoju

Zjawisko antropomorfizacji mozna analizowac, biorac pod uwage rozne stadia
rozwojowe dzieci. Duzy wkiad w badaniach nad tym zjawiskiem, wniost stynny
badacz i teoretyk Jean Piaget, ktory nazwal je ,,animizmem dzieciecym” (Mudyn,
2012). Animizm to przypisywanie egzystencji i Swiadomos$ci obiektom nieozy-
wionym (Piaget, 2011). Piaget wyroznil cztery grupy animizmu odpowiadajace
kolejnym stadiom rozwojowym dzieci:

e pierwsze stadium (trwa do 6., 7. roku zycia) — ,Swiadome jest wszystko, co

ma jakakolwiek aktywno§¢, nawet to, co jest nieruchome” (Piaget, 2011,
s. 140),

e drugie stadium (trwa Srednio od 6.-7. roku zycia do 8.-9. roku zycia)
- ,,Swiadomo§¢ zarezerwowana jest dla cial w ruchu. Slonce i rower sg
Swiadome; za$ sto! i kamien nie s3” (Piaget, 2011, s. 140),

* trzecie stadium (trwa od 8.-9. do 11.-12. roku zycia) — ,,(...) przedmioty
obdarzone ruchem wiasnym, jak ciala niebieskie, wiatr itp., sg jedynie
uwazane za Swiadome, podczas gdy przedmioty takie jak rowery itp., kto-
rym ruch zostal nadany z zewnatrz, sa pozbawione Swiadomosci” (Piaget,
2011, s. 141),

e czwarte stadium (po 11. roku zycia) — ,,SwiadomoS¢ zastrzezona jest dla
zwierzat” (Piaget, 2011, s. 141).

Tendencja do antropomorfizacji wystepuje w tzw. okresie przedoperacyjnym
(drugie stadium) i zanika w fazie operacji konkretnych, czyli w trzecim stadium
rozwojowym (Mudyn, 2012). Teoria Piageta, dotyczaca roznych stadiow rozwojo-
wych, ma tez swoich oponentow, ktorzy krytykuja m.in. powigzanie wieku z roz-
wojem intelektualnym czy nieuwzglednienie nauczania i wychowania. Pomimo
to nie mozna nie wspomnie¢ o jego znacznym wkladzie w zjawisko badan nad
antropomorfizacja, ktore nastepnie rozwineli inni badacze.

Tréjczynnikowa teoria antropomorfizaciji

Tworcami trojczynnikowe] teorii antropomorfizacji sa: Nicholas Epley, Adam
Waytz 1 John Cacioppo. Jest to teoria bedgca podsumowaniem dotychczasowych
badan nad antropomorfizacja. ,,Przyczyny antropomorfizacji podporzadkowuje
sie tu trzem determinantom psychologicznym: dostepnej wiedzy (Elicited Agent
Knowledge), motywacji sprawstwa (Effenctance Motivation) oraz motywacji spo-
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tecznej (Sociality Motivation), ktore przenikajg sie z uwarunkowaniami dyspozy-
cyjnymi, rozwojowymi, sytuacyjnymi i kulturowymi” (La Torre 1 Mudyn, 2014,
s. 61; za: Epley, Waytz 1 Cacioppo, 2007).

Ludzie polegaja na swojej wiedzy na temat samych siebie i innych ludzi,
by oceni¢ inne nieznane sobie obiekty (Eyssel i Loughnan, 2013). Konfrontuja
swoja wiedze na temat Swiata i siebie z nieznanym obiektem, a nastepnie na zasa-
dzie mysSlenia egocentrycznego lub empatycznego antropomorfizuja (La Torre
1 Mudyn, 2014; za Epley, Waytz 1 Cacioppo, 2007). Podstawe zjawiska antropo-
morfizacji stanowi wiec wiedza o sobie samym, gdyz jest zdobywana od najmiod-
szych lat 1 zawiera wiecej szczegotow niz wiedza o obiektach nieludzkich. Jest
ona roOwniez fatwiej dostepna w momencie konfrontacji z elementami rzeczywi-
stoSci (Epley i1n., 2007). Poczucie sprawstwa mozemy zdefiniowac jako poczucie,
ze to ja jestem odpowiedzialny za dziatania (Nowakowski 1 Komendzinski, 2010).
Motywacja sprawstwa wplywa na zmniejszenie niepewnosci wobec obiektow,
ktore znajduja sie w otoczeniu. Antropomorfizujac, ludzie pragna zachowac kon-
trole nad obiektem (Epley 1 in., 2007).

Motywacja spoteczna to cheé kontaktow z innymi agentami — ludZzmi lub
innymi obiektami, a takze bycia zaakceptowanym przez nich (Epley i in., 2007).
Ludzie w innych szukaja przyjaciela lub wroga. W sytuacji, gdy cztowiek ma
poczucie braku wiezi z innymi ludZzmi, zaczyna antropomorfizowac obiekty. W ten
sposob zaspokaja motywacje spoleczng. Mozna wiec wysungc wniosek, ze ludzie
samotni silniej antropomorfizuja, natomiast ludzie, ktorzy sa silniej zwigzani
z innymi przedstawicielami swojego gatunku siabiej (Epley 1 in., 2007).

Wiedza na temat dzialania trojczynnikowej teorii antropomorfizacji oraz
powigzanie motywacji sprawstwa, spolecznej i dostepnej wiedzy ze soba, pozwa-
laja na okreSlenie, jakiego typu roboty budzg najwiekszg sympatie u ludzi. Moze
to mie€ znaczenie szczeg6lnie w dzisiejszych czasach, w dobie postepujacej cyfry-
zacji, gdzie czlowiek coraz czeSciej wchodzi w interakcje z robotami, np. korzy-
stajac z ustug wirtualnych asystentow.

4. Inne czynniki wptywajace na antropomorfizacje robotow

Ze zjawiskiem antropomorfizacji wigze sie SciSle pojecie doliny niesamowi-
tosci. Jest to nazwa wprowadzona przez Moriego, ktory definiuje ja jako ,nie-
oczekiwane pojawienie sie negatywnych odczu¢ i dyskomfortu podczas interakcji
z robotami o wysokim, ale nie doskonatym podobienstwie do czlowieka” (Mori,
1970, s. 33). Oznacza to, ze robot jest postrzegany pozytywnie, kiedy ma cechy
podobne do czlowieka, jednak tylko do pewnego momentu. Po przekroczeniu
pewnej granicy wywoluje lek, obrzydzenie lub inne niepozytywne uczucia.
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Tendencje do antropomorfizacji warunkuje podobiefistwo maszyn do czto-
wieka; szczegblnie wazny jest wyglad twarzy czy ksztalt sylwetki (La Torre
1 Mudyn, 20140. Kazda osoba postrzega jednak obiekty w sposob indywidualny.
Ludzie roznig sie tez rodzajem emocji, ktore odczuwaja do okreslonych agentow
11ich nasileniem.

Oprocz wygladu zewnetrznego robotow istotne wydaje sie tez odniesienie
do ich innych cech, takich jak np. gtos. Okazuje sie, ze obiekty komunikujace sie
za pomocg ludzkiego glosu sg rowniez antropomorfizowane (La Torre 1 Mudyn,
2014; za: Waytz, Cacioppo 1 Epley, 2010). Na uwage zasluguje fakt, ze zgodnie
z badaniami przeprowadzonymi przez Eyssel 1 in. wiekszg sympatig cieszg sie
obiekty obdarzone gtosem ludzkim, niz mowg syntetyczng (Eyssel i in., 2012).

Zgodnie z neurobiologig tendencja do antropomorfizowania wiaze sie z aktyw-
noScig takich struktur jak:

* neurony lustrzane,

e cze$C brzuszno-przySrodkowa kory przedczolowe],

* cialo migdatowate.

Neurony lustrzane to ,,neurony, ktore uaktywniajg sie, gdy zwierze lub czlo-
wiek podejmuje jakie$ dzialanie lub obserwuje je u innych” (Ciccarelli i Noland
White, 2015, s. 76). Okazuje sie, ze ludzie wykazuja aktywno$¢ neuronow lustrza-
nych nie tylko podczas kontaktu z przedstawicielem swojego gatunku, lecz takze
przy spotkaniu z antropomorfizowanym obiektem (Epley i in., 2010).

Czes¢ brzuszno-przysrodkowa kory przedczolowej rowniez uaktywnia sie
w kontaktach z antropomorfizowanym obiektem (Epley, Schroeder i Waytz, 2013).

,Cialo migdalowate reaguje na bodzce, gidéwnie negatywne, zwigzane
z zagrozeniem” (Ohme, 2017, s. 83). Moze np. zmobilizowa¢ osobe do ucieczki
lub do walki w przypadku zagrozenia (Ohme, 2017). Cialo migdalowate ocenia
wiec istotno$§¢ bodzcow, ktore napotyka w zyciu codziennym (Epley 1 in., 2013),
w tym nieludzkich agentow.

Zarysowane przyczyny antropomorfizacji pozwalajg lepiej zrozumie¢ postrze-
ganie rzeczywistoSci przez czlowieka i jego stosunek do obiektow nieozywionych.
Nalezy jednak podkresli¢, ze odbieranie przez cztowieka innych agentow w duzej
mierze jest powigzane z nieuSwiadomionymi, automatycznymi procesami.

5. Cel i metodyka badan

Celem badania bylo okreSlenie, czy i w jakim stopniu grupa badanych dzieci
1 dorostych, odwiedzajacych Centrum Nauki Kopernik, antropomorfizuje robota
spolecznego RoboThespiana, a nastepnie wykazanie podobienstw czy tez roz-
nic w sposobie antropomorfizacji przez obie grupy respondentéw. RoboThespian
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jest robotem humanoidalnym. Maszyna wykonuje zadania, wybrane przez uzyt-
kownika, spo$rod ikon umieszczonych na ekranie — potrafi kiwaé glowsa, gesty-
kulowaé, mowic, a takze wyrazaC uczucia. Znajduje sie przy wejSciu giownym
do Centrum Nauki Kopernik. RoboThespian nie potrafi sam inicjowa¢ kontaktu
z odwiedzajacymi, a jedynie wykonywac wybrane przez nich na ekranie polece-
nia. Badani podchodzili do RoboThespiana i sami decydowali o tym, jaka bedzie
reakcja robota. Mieli do wyboru m.in. cytowanie przez niego utworu literackiego,
naSladowanie bohatera bajki czy filmu, poruszanie giows, rekami, zadawanie
krotkich pytan.

Tlustracja 1. RoboThespian

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

W celu zbadania zjawiska antropomorfizacji przeprowadzono dwa badania:
obserwacje nieuczestniczaca i ankiete. Pierwsze z nich miato na celu stworze-
nie listy komunikatow kierowanych przez dzieci i dorostych do RoboThespiana,
a nastepnie okre$lenie, ktore z nich §wiadczg o antropomorfizowaniu tego robota.
Podczas obserwacji badacz nie ingerowat w zachodzace interakcje.

Ankieta z kolei zostala przeprowadzona w celu okreSlenia, ktore cechy sa
najbardziej charakterystyczne dla RoboThespiana wediug dzieci i dorostych,
a nastepnie wybrania spoSrod nich tych, ktore Swiadcza o antropomorfizacji
obiektu. Rodzice podpisywali zgode na udzial w badaniu dzieci. Sami réwniez
wyrazali che¢ udzialu w przedsiewzieciu. W ankiecie wykorzystano siedmiostop-
niowa skale, ktéra odnosila sie do trzech grup cech:
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* trzy cechy antropomorficzne zwigzane z zapewnieniem wiezi spotecznych
(mity, taktowny, sympatyczny),

* cztery cechy antropomorficzne zwiazane z relacjami spolecznymi (prze-
biegly, zaktopotany, zazdrosny, tworczy),

* siedem cech nieantropomorficznych, bedacych opisem zachowan (agre-
sywny, zwinny, aktywny, energiczny, strachliwy, ospaly, silny fizycznie)
(Epley i1n., 2008).

Narzedzie to zostato zaadoptowane z badania przeprowadzonego na zwierze-
tach przez Epley iin. (2008). Badani mieli mozliwo$¢ dopytac badacza o znaczenie
stow. Wsrod dorostych okreslono takze stosunek do robotow spolecznych z wyko-
rzystaniem polskiej wersji skali NARS-PL (skala negatywnej postawy wobec
robotow) (Rozanska-Walczuk 1 in., 2016). ,,Oryginalna, japonska skala NARS
zawiera 14 pozycji, tworzacych trzy podskale: negatywnej postawy wobec inte-
rakcji z robotami (NARS-interakcja, ang. NARS-interaction), negatywnej postawy
wobec robotow, uwzgledniajac wplyw spoteczny (NARS-wplyw spoteczny,
ang. NARS-Social Influence) oraz negatywnej postawy wobec robotow, uwzgled-
niajac emocje w interakcji z robotami (NARS-emocje, ang. NARS-Emotion)”
(Rozanska-Walczuk 11n., 2016, s. 2). W badaniu wykorzystano polska adaptacje tej
skali, gdyz zaproponowany przez japonskich naukowcow wzor nie sprawdza sie
w warunkach europejskich, co potwierdzily przeprowadzone badania (R6zanska-
Walczuk i in., 2016).

Badaniem objeto w sumie 194 osoby: 119 dzieci i 75 dorostych. Przepro-
wadzono je w Centrum Nauki Kopernik. Kazda osoba wypelniata ankiete indy-
widualnie. Obserwacje przeprowadzono w grudniu 2017 r., a ankiete w styczniu
2018 roku.

Tabela 1. Liczba osob bioracych udzial w obserwacji i ankiecie

o Liczba osob
Techniki badawcze
Dzieci Doroéli
Obserwacja 89 45
Ankieta 30 30

Zrodto: opracowanie wlasne na podstawie przeprowadzonego badania.

Srednia wieku dzieci bioracych udziat w badaniu kwestionariuszowym wynio-
sta: 11 lat, natomiast dorostych: 39 lat. Wsréd objetych badaniem dorostych nie
byto 0s6b majacych wyksztalcenie: podstawowe 1 gimnazjalne. Najwiecej respon-
dentow mialo wyksztalcenie wyzsze (18 wskazan). Klasy, do ktorych najczesciej
uczeszczaly dzieci, to V 1 VI klasa szkoly podstawowej (po 8 wskazan).
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Tabela 2. Dane demograficzne zebrane w badaniu kwestionariuszowym

Plec Liczba respondentow

Kobiety 19
Dziewczynki 16
Mezczyzni 11
Chtopcy 14
Wyksztalcenie 0s6b doroslych

Podstawowe 0
Gimnazjalne 0
Zasadnicze zawodowe 1
Srednie 11
Wyzsze 18

Klasy do ktorych uczeszczaly dzieci

I klasa szkoly podstawowe;j

II klasa szkoly podstawowej

11T klasa szkoly podstawowe;j

IV klasa szkoly podstawowej

V klasa szkoly podstawowej

VI klasa szkoly podstawowe;j

VII klasa szkoly podstawowej

=N | 0|0 || | —H |

I liceum

Zrodto: opracowanie wlasne na podstawie przeprowadzonych bada.

Zatozono, ze dzieci 1 doro§li (ze wzgledu na wiek) roznig sie zakresem dobie-
ranego slownictwa, a takze w roznym stopniu maja styczno$¢ z nowa technologia.
Mali respondenci dorastajg w czasach nowych technologii, urzadzenia elektro-
niczne (telefony, komputery) towarzysza im niemalze kazdego dnia juz od naj-
mlodszych lat, w przeciwienstwie do rodzicow, ktorzy z nowymi technologiami
mieli styczno§¢ nieco pozniej. W zwigzku z tym postawiono hipoteze, ze obie
grupy bedg roznily sie swojg postawg w odniesieniu do humanoidalnego robota
— RoboThespiana i stopniem antropomorfizacji. Otrzymane wyniki porownano
z rozwazaniami teoretycznymi przeprowadzonymi przez innych badaczy.
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6. Wyniki

W pierwszej czeSci badania (obserwacji nieuczestniczacej), badajac zjawisko
antropomorfizacji, zwrocono uwage na komunikaty zar6wno werbalne, jak i nie-
werbalne kierowane przez respondentéw podczas interakcji z Robo Thespianem.
Wszystkie wypowiedzi i zachowania zostaly podzielone na 4 kategorie ogolne,
takie jak:

* traktowanie RoboThespiana, jakby byl cztowiekiem,

e przypisywanie RoboThespianowi ludzkich wtasciwosci,

* nadawanie robotowi imienia,

* odczuwanie do robota nasilonych emocji.

W odniesieniu do komunikacji werbalnej 1 niewerbalnej wérod dorostych
1 dzieci zaobserwowano podobienstwa i roznice. Zaro6wno niepelnoletni, jak 1 pet-
noletni odwiedzajacy witali RoboThespiana (np. ,,Cze§¢, robotku!”, ,,Siema, jak
sie masz?”) 1 odpowiadali na jego pytania (np. RoboThespian: ,,Chcesz zobaczy¢
jak gram?” Kobieta: ,,No jasne”). Wérod dzieci zaobserwowano dodatkowo kiero-
wanie do robota:

e pytan (np.: Dziewczynka: ,,Czy lubisz lody?”),

» przezwisk (np.: Chtopiec: ,, Ty draniu maty!”),

* proshb (np.: Chiopiec: ,,Zaspiewaj: chce sie bawic do rana”).

W Swietle przeprowadzonych badan szczegolnie interesujace wydaje sie
przejawianie przez niektore z dzieci, agresji w stosunku do robota. Niepelnoletni
respondenci grozili RoboThespianowi pieScia, wzywali do walki (np.: Chlopiec:
,Chcesz sie bi¢?”) czy stosowali wobec niego przezwiska (np.: Chiopiec: , Ty
glupia dziewczynko!”, Chlopiec: ,,Glupi jesteS.”). Zjawisko agresji w stosunku
do obiektu zaobserwowano tylko wsrod chtopcow. ,,(...) antropomorfizacja moze
powodowacé dwojakie konsekwencje — nie tylko wzbudza¢ sympatie, ale tez anty-
patie do obiektu” (La Torre i Mudyn, 2014). Zachowanie dzieci moze tez by¢
wynikiem strachu przed nieznanym obiektem.

W badanej grupie dzieci zaobserwowano takze nadawanie robotowi wymy-
Slonego przez siebie, imienia (np. ,,Zdzichu”) czy zaczerpnietego z filmow science
fiction (np. ,,To jest Terminator”).

Tym, co odrozniato dzieci i dorostych, bylo przypisywanie przez pelnolet-
nich respondentéw RoboThespianowi emocji wyzszego rzedu (np.: Kobieta:
,Zdenerwowal sie”) czy stanow (np.: Mezczyzna: ,,Chyba jest juz zmeczony”).
Zjawiska tego nie zaobserwowano wsrod niepelnoletnich uczestnikéw obser-
wacji. Moze to wynikaé z posiadania przez osoby doroslte bogatszego slownic-
twa. U dzieci dopiero wraz z ich rozwojem zwieksza sie liczba uzywanych przez
nie slow oraz umiejetno§¢ stosowania rzeczownikoéw abstrakcyjnych (Matczak,
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2003). ,,Z czasem obok pojec konkretnych o roznej ogolnosci (takich jak: wrobel,
ptak, zwierze) dziecko zaczyna postugiwac sie pojeciami abstrakcyjnymi, takimi
jak: sprawiedliwo$¢, kolezenstwo, madro$¢ itd. Szczegdlny postep w tym zakre-
sie obserwuje sie w wieku 10-14 lat” (Matczak, 2003, s. 70).

W odniesieniu do komunikacji niewerbalnej dzieci stosowaly gestykulacje
1 mimike (np.: pokazywanie jezyka), dorosli jedynie machali do robota. Przyktady
komunikacji werbalnej 1 niewerbalnej przedstawia tabela 3.

Tabela 3. Przyktady antropomorfizacji wyrdznione w obserwacji nieuczestniczacej

Przejaw. .. Aspekt szczeglolovxy Dzieci Dorosli

antropomorfizacji | antropomorfizacji

Traktowanie Gest — machanie do robota _ machanie do robota

RoboThespiana, ¥y — pokazywanie robotowi Srodkowego palca

jakby byt - — —

czlowiekiem - kiedy robot cmoka, dzieci rowniez

— komunikacja Mimika wysylaja mu buziaka Brak

niewerbalna - pokazywanie jezyka
Emocje wyzszego Brak Kobieta: ,,Zdenerwowat sie”
rzedu

Przypisywanie - - . R .

ludzkich Emocje nizszego theplec. »Smuci sie, patrzcie on smuci Kobieta: , Jest z1y”

PR rzedu sie!
wiasciwosci

Mezczyzna: ,,Chyba juz jest

Chiopiec: ,,Dzien dobry.”

Cechy Brak ”
zmeczony
. . Chlopiec: ,,On nazywa sie Zdzichu”
Nadawanie imienia Imie Chlopiec: ,To jest Terminator” Brak
. Aspekt
Przejaw . c . P
. .. | szczegbdlowy Dzieci Dorosli
antropomorfizacji ..
antropomorfizacji
Odczuwanie Dziewczynka: ,,Jezu, zostaw go
do niego nasilonych | — . ynxa: ” ’ 80, Brak
B nie torturuj go
emocji
Powitanie Chiopiec: ,,Czes¢ robotku. Kobieta: ,,Siema, jak sie

masz?”

Odpowiadanie

RoboThespian: ,,Czy nie powiniene$ juz
i8¢?
Chlopiec: Jeszcze nie.”

RoboThespian: ,,Chcesz

. o b
ﬁigz’?l?éipiana RoboThespian: ,,Chcgsz’ zpbaczyé moje ﬁﬁgf:ﬁ{oﬁiﬁéﬁ
X pneumatyczne robomiesnie?
Traktowanie Dziewczynka: ,Tak, bardzo!”
RoboThespiana,
jakby byt Pytania nastawione Dziewczynka: ,,Czy lubisz lody?”
czlowiekiem na uzyskanie Chlopiec: ,,Czy masz przyjaciot?” Brak
— komunikacja informacji Dziewczynka: ,,Ile masz lat?”
werbalna N - .
Chlopiec: , Ty dziadu! (pokazuje jezyk).”
Chiopiec: ,, Ty wredny!”
Przezwiska Chiopiec: ,, Ty draniu maty!” Brak
Chtopiec: ,, Ty glupia dziewczynko!”
Chtopiec: ,,Glupi jestes.”
Proby EHT;PieC: ,,Zaspiewaj: chce sie bawi¢ do Brak

Zrodlo: opracowanie wlasne na podstawie przeprowadzonego badania.
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Objete badaniem kwestionariuszowym osoby poproszono o wskazanie mak-
symalnie 6 cech najlepiej opisujacych RoboThespiana. Nastepnie wypisane przez
dzieci 1 dorostych cechy podzielono na cztery kategorie: emocje, wyglad, zacho-
wanie, aspekt kognitywny. Odno$nie do zachowania dzieci czeSciej uzywaly stow
wskazujacych na emocjonalng relacje z robotem, podczas gdy dorosli opisywali
je w sposoOb bardziej formalny. W przypadku pozostalych trzech aspektow cechy
wypisane przez dzieci 1 dorostych byty podobne.

Tabela 4. Cechy opisujace RoboThespiana

Emocje Wyglad

Dzieci Doro§li Dzieci Doro$li

1Sniacy, dobrze
wykonany,

dosy¢ wysoki,

duzy, chudy, statyczny, pltynne
wesoly, romantyczny | uczuciowy nowoczesny, troche ruchy, mato ruchliwy,
popsuty, wysoki powolny, zuzyty,
zgrabny,

sztywny, nowoczesny,
wspolczesny

Zachowanie Aspekt kognitywny

Dzieci Doro§li Dzieci Doro$li

mily, przyjacielski, sprytny, cierpliwy,

sympatyczny, mily, uprzejm madry, inteligentn
towarzyski, ¥, UPTZ€)my, adry, SentY, inteligentny, tworczy,
racowity, pomocny, taktowny, dobrze kreatywny, ambitny, sprytny
iulturaln ’ | wychowany, przyjazny, | ciekawski
. ¥ kontaktowy
niezdecydowany

Zrodlo: opracowanie wlasne na podstawie przeprowadzonego badania.

W badaniu wykorzystano réwniez polski odpowiednik skali antropomorfiza-
¢ji. Badanych poproszono o wskazanie na siedmiostopniowe] skali, na ile zgadzaja
sie ze stwierdzeniem, ze RoboThespian jest: mily, taktowny, sympatyczny, prze-
biegly, zakiopotany, zazdrosny, tworczy, agresywny, zwinny, aktywny, energiczny,
strachliwy, ospaly, silny fizycznie.

Poréwnano Srednie stwierdzeh wsrdd dzieci i doroslych oraz przeprowa-
dzono analize statystyczng w programie IBM SPSS Statistics 19. Wykonano test
t-studenta dla prob niezaleznych, w celu sprawdzenia, czy zachodzg istotne sta-
tystycznie roznice miedzy dzie¢mi i dorostymi w odniesieniu do jednego z pytan
ankietowych. Zalezno§ci istotne statystycznie na poziomie p<0,05 oznaczono *.
Analiza znajduje sie w tabeli 5.
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Wsrod wskazan dzieci 1 dorostych nie zaobserwowano zbyt wielkich roznic.
Zarowno dzieci, jak 1 dorosli uwazaja, ze RoboThespian w niewielkim stopniu byt:
przebiegly, zaklopotany, zazdrosny, agresywny, strachliwy i ospaly. Najwyzsza Sred-
nig uzyskaly cechy: mity i sympatyczny, ktore naleza do cech antropomorficznych.
Wszystkie cechy, ktore majg konotacje negatywna w jezyku polskim, uzyskaly
niska ocene na siedmiostopniowej skali zarowno wsrod dorosltych, jak 1 dzieci.
Test t-studenta wykazat istotng statystycznie réznice pomiedzy dzie¢mi i doro-
stymi w odniesieniu do cech: tworczy i taktowny. RoboThespian jest uwazany za
bardziej tworczego przez dzieci niz dorostych. Dzieci mogg mie¢ mniejsza Swiado-
moSc¢ tego, ze maszyna jest zaprogramowana, a wszystkie jej stowa 1 gesty nie sg
jej autonomiczng reakcja. Dzieci uwazaly rowniez RoboThespiana za bardziej tak-
townego niz doro$li. Pojecie ,,taktowny” moglo by¢ inaczej odebrane przez dzieci
1 dorostych. Istnieje prawdopodobienstwo, ze dzieci nie zrozumialy znaczenia tego
slowa, szczegolnie mlodsze osoby, znajdujace sie w stadium przedoperacyjnym.

Tabela 5. Natezenie cech RoboThespiana wedtug dzieci i dorostych

Cecha Srednia Odchylenie Sre’d{lia Odchylenie Test t-studenta

RoboThespiana | wsrod dzieci | standardowe werod standardowe | t-studenta )
dorostych

mily 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
przebiegly 3,20 1,20 3,17 1,46 0,063 0,95
zaklopotany 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
tworczy 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
ospaly 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¢ jedna odpowiedz na siedmiostopniowej skali.

Zrodlo: opracowanie wiasne na podstawie przeprowadzonych badan.

W przypadku skali NARS-PL doro$li mieli zaznaczy¢ na pieciostopniowe]
skali, w jakim stopniu zgadzaja sie z podanymi stwierdzeniami, gdzie 1 — ,,zdecy-
dowanie sie nie zgadzam”, 2 — ,,raczej sie nie zgadzam”, 3 — ,raczej sie zgadzam”,
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4 —  zdecydowanie sie zgadzam”, 5 — ,,nie wiem”. Nastepnie zsumowano wszyst-
kie odpowiedzi w danym wierszu, eliminujac odpowiedz: ,,nie wiem”.

Wyniki pokazuja, ze respondenci w najwiekszym stopniu zgadzajg sie ze
stwierdzeniami: ,,czutbym sie swobodnie, rozmawiajac z robotem” (76 wskazan)
oraz ,nie podoba mi sie poglad, by roboty lub jaka$ sztuczna inteligencja wyda-
waly sady w roznych kwestiach” (89 wskazan). Najmniej respondenci zgadzaja
sie ze stwierdzeniami: ,,stowo »robot« nic dla mnie nie znaczy” (39 wskazan)
1 ,obawiatbym sie kierowac robotem w obecno$ci innych ludzi” (44 wskazania).
Prawdopodobnie taki wynik (odno$nie poczucia swobody w rozmowie z robotem)
jest konsekwencja postepujacej popularyzacji robotow tzw. chatbotow — w dzia-
tach obstugi klienta. Przyktady organizacji, ktore wykorzystuja tego typu rozwia-
zania to: Sephora, Facebook czy eBay (Plaza, 2018). Chatboty s3 czesto pierw-
szym kontaktem w firmie. Pytanie dotyczace wydawania sagdow przez sztuczng
inteligencje moze nawigzywac do popularnej w debacie publicznej kwestii auto-
nomicznych samochodow — czy powinny one mie¢ moralno$¢, a co za tym idzie
— wydawac decyzje w roznych kwestiach? Naukowcy pracujg nad tym, by stwo-
rzy¢ mape, ktora dziata na zasadach podobnych do sieci semantycznej. Po opraco-
waniu wskazowek system mozna by bylo wgra¢ do pamieci robota, w taki sposob,
zeby jego decyzje moralne odpowiadaly zachowaniom ludzi (Clark, 2016).

Tabela 6. Sumaryczna liczba punktow przypisana przez dorostych z IV czeSci kwestionariusza,
dotyczaca stosunku dorostych do robotow spolecznych

Stwierdzenie . Sumarycznf:l

liczba punktow
Stowo ,,robot” nic dla mnie nie znaczy. 39
Obawiathym sie kierowac robotem w obecnosci innych ludzi. 44
Czulbym sie dziwnie, rozmawiajac z robotem. 50
Denerwowatbym sie bardzo, nawet jezeli musiatbym tylko stanac przed robotem. 53
Czutbym sie nieswojo gdybym dostat prace, w ktorej musiatbym uzywac robotow. 55
Czulbym sie pewnie, przebywajac z robotami obdarzonymi emocjami. 56
Sadze, ze gdybym zbyt mocno uzaleznit sie od robotow, co$ zlego mogloby sie stac. 56
Czuje, ze spoleczenstwo w przyszlosci bedzie zdominowane przez roboty. 58
Obawiam sie, ze roboty mogtyby miec zty wplyw na dzieci. 59
Gdyby roboty odczuwaly emocje, mogtbym sie z nimi zaprzyjaznic. 61
Czulbym sie nieswojo, gdyby roboty naprawde odczuwaly emocje 68
Gdyby roboty ozyly, mogtoby sta¢ sie co$ ztego. 69
Czulbym sie swobodnie rozmawiajac z robotem. 76
Nie podoba mi sie poglad, by roboty lub jaka$ sztuczna inteligencja wydawaty sady 89
w roznych kwestiach.

Zrodlo: opracowanie wiasne na podstawie przeprowadzonego badania.
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W przypadku kolejnego pytania ankietowego respondenci rowniez mieli do
wyboru jedng z 5 mozliwo$ci, gdzie 1 oznaczalo ,,zdecydowanie sie nie zgadzam”,
2 — ,raczej sie nie zgadzam”, 3 — ,raczej sie zgadzam”, 4 — ,,zdecydowanie sie zga-
dzam”, 5 — ,,nie wiem”. Nastepnie zsumowano wszystkie odpowiedzi w danym
wierszu, eliminujac odpowiedz: ,,nie wiem”.

Respondenci w najwiekszym stopniu zgodzili sie ze stwierdzeniami: ,,robot
nigdy nie bedzie odczuwal emocji tak jak czlowiek” (85 wskazan) oraz ,,robot
zawsze bedzie imitacja czlowieka” (88 wskazan). Najmniej badani zgadzaja sie ze
stwierdzeniami: ,,robot nigdy nie posigdzie §wiadomos$ci” (62 wskazania) i ,,robot
nigdy nie bedzie sie¢ postugiwal jezykiem tak samo jak cziowiek” (64 wskaza-
nia). Obecnie na rynku istniejg roboty, ktore potrafig nasladowac ludzkie emo-
cje, jak Feliks (Lan, 2011), ktory odwzorowuje mimike osoby stojacej przed nia,
czy Pepper, ktory potrafi rozpoznawac ludzkie emocje 1 reagowaé adekwatnie
do nastroju uczestnika interakcji (Marczak, 2015). W tej chwili na rynku poja-
wil sie rowniez robot Honda 3E-A18, ktory potrafi pokazywac emocje na swojej
twarzy oraz rozpoznawac je u innych osob, a takze reagowac na nie (Goodwin,
2018). Respondenci uwazaja rowniez, ze robot zawsze bedzie imitacja cztowieka.
Czlowiek uwaza sie za jedna z najbardziej zlozonych istot, jezeli wiec dzialanie
innego obiektu jest dla niego nowe, niezrozumiale, przypisuje mu nie do konca
stusznie, ludzkie cechy (Guthrie, 1993).

Tabela 7. Sumaryczna liczba punktow przypisana przez dorostych z II cze$ci kwestionariusza,
dotyczaca stosunku dorostych do robotow

Stwierdzenie lileg:j)rti’;l?gw
Robot nigdy nie posiadzie Swiadomo§ci 62
Robot nigdy nie bedzie sie postugiwal jezykiem tak samo jak czlowiek 64
Robot nigdy nie bedzie miat moralnosci 72
Robot nigdy nie bedzie uwazany za czlowieka 73
Robot nigdy nie bedzie odczuwat emocji tak jak cztowiek 85
Robot zawsze bedzie imitacja cztowieka 88

Zrodlo: opracowanie wlasne na podstawie przeprowadzonych badan.

7. Podsumowanie badania i wnioski

Badania wykazaly, ze zarowno dzieci, jak 1 doro$li antropomorfizowali robota
spolecznego RoboThespiana. Znalazlo to potwierdzenie nie tylko w pierwszej
czeSci badania — obserwacji nieuczestniczacej, lecz takze w przeprowadzone]
ankiecie. W obserwacji nieuczestniczacej, w odniesieniu do czterech kategorii
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ogolnych, na ktore podzielono wypowiedzi dzieci 1 dorosiych uczestniczacych
w badaniu, zaobserwowano zarowno podobienstwa, jak i réznice. Roznice doty-
czyly nadawania robotowi imienia, odczuwania do maszyny nasilonych emocji,
ktore zaobserwowano tylko u dzieci, czy tez przypisywania RoboThespianowi
emocji wyzszego rzedu, ktore z kolei zaobserwowano tylko u dorostych. Mogto to
wynikaé z mniejszego zasobu slow, ktore na tym etapie rozwoju posiadaja dzieci.
W odniesieniu do kategorii ,,traktowanie RoboThespiana, jakby byt cztowiekiem”,
zaréwno dzieci, jak 1 doro§li ankietowani, wysylali pod adresem robota komu-
nikaty (werbalne i niewerbalne) §wiadczace o antropomorfizacji. Dzieci, oprocz
powitania, kierowaly przy tym do RoboThespana dodatkowo: pytania, przezwiska
1 proshy. Zadajac pytania, oczekiwaly tak jakby racjonalnych odpowiedzi, co mogto
wynikaé z tego, ze nie do konca zdawaly sie rozumiec, ze robot nie ma wiasnej
SwiadomosSci, co jest powigzane z animizmem dzieciecym. Mozna wiec przypusz-
czat, ze wsrod uczestnikow interakcji znajdowaly sie dzieci w roznych stadiach
rozwojowych, rowniez przedoperacyjnym, ktory charakteryzuje sie brakiem zdol-
nosci do logicznego myslenia (Ciccarelli 1 White, 2016). Ciekawe wydaje sie tez
zjawisko agresji wsrod dzieci plci meskiej. Agresja kierowana w strone obiektu
mogta by¢ wyrazem dehumanizacji, ktora wigze sie ze wstretem w stosunku do
obiektu (Scherman i Haidit, 2011) czy tez zobojetnieniem badz zaprzeczeniem
czlowieczenstwa. Nie zaobserwowano jej wsrod dorostych.

Podobnie badanie kwestionariuszowe potwierdzilo, ze zarowno dzieci, jak
1 doro$li antropomorfizuja RoboThespiana, a réznice zaobserwowano jedynie
w doborze cech odno$nie do zachowania maszyny. Dzieci uzywaty stow wskazu-
jacych na wieksza emocjonalng relacje z robotem, podczas gdy doro$li opisywali
je w sposob bardziej formalny. Doboér cech opisujacych emocje, wyglad czy aspekt
kognitywny byt podobny u obu badanych grup.

Rowniez zastosowany w badaniu polski odpowiednik skali antropomorfiza-
cji nie wykazal wiekszych ro6znic we wskazaniach dzieci 1 dorosiych. Najwyzsze
natezenie uzyskaly cechy: mily 1 sympatyczny, zwigzane z budowaniem wiezi
spolecznej. Istotng statystycznie réznice odnotowano jedynie w odniesieniu do
cech: taktowny 1 tworczy, ktore sg cechami antropomorficznymi zwigzanymi
odpowiednio z zapewnieniem wiezi — pierwsza cecha 1 z relacjami spolecznymi
— cecha druga. Poddane badaniu dzieci przypisywaly te cechy badanemu obiek-
towi w wiekszym stopniu niz dorosli. Moze to wynikac z innego niz doro$li rozu-
mienia siow.

Cze$¢ badania, z wykorzystaniem polskiej wersji skali NARS — PL, miala
jedynie charakter pogladowy i nie byla zwigzana ze zjawiskiem antropomorfizacji,
a jedynie miala stuzy¢ okresleniu stosunku osob dorostych do robotow spotecz-
nych w ogdle.
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Mimo r6znicy wieku miedzy badanymi nie zaobserwowano zbyt duzych roz-
nic w sposobie antropomorfizacji robota RoboThespiana. Badanie wykazato, ze
zarowno doro§li, jak 1 dzieci antropomorfizuja, a istniejace réznice moga wpraw-
dzie by¢ zwiagzane z wiekiem, ale moga tez wynikac z innych czynnikoéw. Reakcja
antropomorfizacji jest w duzej mierze odruchowa 1 nieuSwiadomiona (Reeves
1 Nass, 1996), co jest charakterystyczne dla calego gatunku ludzkiego. Nalezy
Zwroci¢ rOwniez uwage na to, ze giowng grupe respondentow wsrod dzieci
w badaniu kwestionariuszowym stanowili uczniowie klasy V 1 VI, czyli zgod-
nie z teorig Piageta znajdujacy sie w fazie operacji konkretnych, rozumujacy,
ze Swiadomos$¢ zastrzezona jest dla zwierzat. Poza tym roznice w antropomor-
fizowaniu robotow mogg wynikac z réznic kulturowych, doSwiadczenia, eduka-
cji, systemu uczenia sie czy norm reprezentowanych przez podmioty interakcji.
Inaczej roboty moga odbiera¢ mieszkancy krajow europejskich, a inaczej miesz-
kancy biednych krajow afrykanskich. Réwniez dzieci, ktore na co dzien obcuja
z nowymi technologiami, jak np. odwiedzajacy Centrum Nauki Kopernik, moga
traktowac roboty jako co$ powszechnego w zyciu czlowieka. Na stopien antropo-
morfizacji mogla mie¢ wplyw réwniez odlegloS¢ obiektu. RoboThespian znajdo-
watl sie dos¢ blisko zwiedzajacych, przez co mogt by¢ silniej antropomorfizowany
(Fussell 1 1n., 2008).

8. Zakonczenie

Przeprowadzone badania ukazujg zaréwno podobienstwa, jak 1 roznice
w antropomorfizowaniu robotéw spotecznych przez dzieci i dorostych. Uzyskana
wiedza moze miec istotne znaczenie, chociazby przy projektowaniu nowych robo-
tow 1 urzadzen. Ciekawe wydaje sie zjawisko agresji zaobserwowane u dzieci
w kontakcie z RoboThespianem. Zasadne wydaje sie pytanie, czy negatywne
zachowania wobec obiektu moga wplyna¢ na funkcjonowanie spoteczne. Czy
dzieci, uczac sie wytadowywania swoich emocji na antropomorficznym obiekcie,
moga przenieS¢ swoje reakcje na obiekty zywe, w tym na czlowieka.

Interesujace sa rowniez wysokie wymagania wobec robotow spolecznych.
Kiedy robot sie zacinal czy wykonywatl z op6Znieniem polecenia odwiedzajacych,
budzit agresje wérod chtopcoOw pozostajacych z nim w interakcji. Ludzie tworza
sztuczng inteligencje na swoje podobienstwo, wiec prawdopodobnie wymagaja
czegos$ bardziej niezawodnego.

Wiedza na temat preferencji uzytkownikow w odniesieniu do robotow spo-
tecznych ma istotne znaczenie w projektowaniu tego typu maszyn przez inzynie-
row. Istotne wydaja sie badania user experience, ktore pozwolg na zaobserwowanie
rzeczywistych reakcji klientow z podmiotem interakcji. Okazuje sie, ze okre-
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Slenie pici robota czy komunikacja glosowa zwiekszajg zaufanie uzytkownikow
(Waytz, Heafner i Epley, 2014).

Podmiot interakcji moze by¢ traktowany przez czlowieka podobnie jak
ludzcy uczestnicy relacji, moze staC sie partnerem, stuzagcym czy przedmiotem.
To, w jaki sposob zostanie potraktowany robot, moze wynikac z réznic indywidu-
alnych.

W kontekscie przeprowadzonych badan zasadne wydaje sie pogtebianie §wia-
domosci ludzi na temat maszyn. Jak pokazaly badania, respondenci nie do konca
orientujg sie w nowych odkryciach dotyczacych technologii, co moze wynikaé
z tego, ze wiedza na temat sztucznej inteligencji 1 robotyki jest mato propago-
wana w szkolach wyzszych 1 zaweza sie gléwnie do uczelni o profilu technicz-
nym. Nalezy jednak zwrdci¢ uwage na postepujacg robotyzacje i jej nastepstwa
dla ludzko$ci, ktore mozna rozpatrywaC w szerszym ujeciu, pod katem psycholo-
gii, socjologii czy filozofii.

W kontekscie dalszych badan nad antropomorfizacja nalezy uwzglednic fakt,
ze dzieci moga nie znac definicji wszystkich stow. W kwestionariuszach okre-
Slone cechy, np. taktowny, mozna zastgpi¢ krotkimi opisami, np.: umiejacy sie
zachowac w kontaktach z innymi osobami. W ten sposdb mozemy unikng¢ kwe-
stii odmiennego rozumienia stow przez dzieci 1 dorosltych.

Zasadne wydaje sie rowniez uwzglednienie w badaniach przedziatow wie-
kowych, w odniesieniu do dzieci, przeprowadzenie badania na wiekszej liczbie
0s0b, czy zadbanie o lepsze warunki w trakcie badania. W obecnym badaniu dzieci
1 dorosli czesto spieszyli sie, by rozpoczaé zwiedzanie Centrum Nauki Kopernik,
co moglo wplyna¢ na niezbyt uwazne wypelnianie ankiet.

Ciekawe mogloby by¢ rowniez przeprowadzenie badania, w ktorym rodziny
na co dzien obcowalyby z robotami, a nastepnie przeprowadzenie ankiety, ktora
dostarczytaby wiedzy na temat stosunku ankietowanych do robotow.

W kontekscie przeprowadzonych badan ciekawe wydaja sie doniesienia na
temat Eugene Goostmana — pierwszego chatbota, ktory przeszedt test Turinga.
Test Turinga to opracowane przez Alana Turinga narzedzie, ktore stuzy do okre-
Slenia, czy nasz rozmowca jest czlowiekiem, czy maszyna. Chatbot zdolal prze-
kona¢ 33% sedziow do tego, ze posiuguje sie jezykiem naturalnym i1 mysli jak
przedstawiciele gatunku ludzkiego (The Guardian, 2014). Nadal jednak tworcy
tego typu maszyn stosuja swego rodzaju oszustwa; m.in. podaja, ze rozmowca
jest dzieckiem lub obcokrajowcem. Poza tym 33% rozmowcow to wcigz za malo,
by stwierdzi¢, ze Eugene Goostman stanowi przetom. Niemniej biorac pod uwage
stale postepujacy rozwoj nowych technologii, w przyszio§ci mozemy spodziewac
sie bardziej zaawansowanych maszyn, ktorych 1Q bedzie zblizone do ludzkiego.
Gdyby tak sie stalo, roboty czy chatboty mogtyby sta¢ sie wspolpracownikami
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ludzi, a nawet w pelni przeja¢ zadania, ktore sg niechetnie wykonywane przez
czlowieka. Maszyna moglaby pretendowac do miana towarzysza czlowieka, przez
co moglaby by¢ postrzegana jako zdolna do wydawania trafnych osadéw czy for-
mulowania spostrzezen.
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