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Perspektywa czlowieka w interakcjach z robotami spolecznymi. Analiza i
pomiar postaw ludzi wobec robotow spolecznych

Ogolna charakterystyka

Glownym celem przedtozonej rozprawy jest zbadanie ludzkiej perspektywy w kontaktach z
robotami spotecznymi oraz doktadne przeanalizowanie postaw ludzi wobec robotow
spotecznych. Podstawowe pytanie, ktore stanowi tlo pracy, dotyczy tego, jaki jest odbior
spoteczny sztucznych istot. Czy jest on raczej pozytywny, czy moze jednak negatywny? Czy
si¢ ich boimy, czy raczej podchodzimy z ufnoscig? Jesli jednak zbyt ogdlnie zadamy to
pytanie, nie otrzymamy miarodajnych wynikow, bo przeciez roboty s3 rdzne. Jedne sa
stosowane w fabrykach, inne stuzg do rozrywki. Niniejszy doktorat rozktada zatem to pytanie
na kilka innych, szczegdtowych, dajacych bardzie; wiarygodny obraz tego, jak myslimy o
robotach. To ogdlne pytanie pocigga za sobg jeszcze jedno, mianowicie, jakich metod uzy¢,
by uzyska¢ wiarygodne odpowiedzi. Zatem poczatkowy cel prezentowanej dysertacji
przeistacza si¢ w inny, mianowicie poréwnanie kwestionariuszy pod katem ich stosowalnosci
w badaniu postaw wobec robotow.

Praca ta taczy podejscie empiryczne, poniewaz Doktorantka prezentuje badania, ktore
samodzielne zaprojektowala i przeprowadzita oraz podej$cie teoretyczne, gdyz najpierw
zajmuje sie ona historig pojecia robot, nast¢pnie przedstawia rdézne rodzaje robotOw oraz
doktadnie omawia kryteria ich klasyfikacji. Wypracowuje przy tym wilasng definicje pojecia

,robot spoteczny”. Celem szczegélowym rozprawy jest natomiast okreslenie czynnikdw
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wplywajacych na postawy wobec robotow. Cele te Doktorantka realizuje poprzez analiz¢
komentarzy z platformy YouTube za pomoca Korpusu Mowy o Robotach Spotecznych
(COSAR) wlasnego autorstwa oraz poprzez przeprowadzenic badan pilotazowego i
wlasciwego, sprawdzajgcych postawy wobec robotow. COSAR postuzyt migdzy innymi do
selekcji odpowiednich egzemplarzy odniesienia w obydwaoch badaniach. Praca ta wpisuje si¢
w interdyscyplinarne spektrum nauk o poznaniu jako zajmujaca si¢ dynamicznie rozwijajaca

si¢ dziedzing interakcji cztowiek-robot (HRI).

Struktura pracy

Rozprawa sktada si¢ ze streszczenia w jezyku polskim 1 angielskim, wstepu i czterech
obszernych rozdziatow oraz podsumowania. Na koncu opatrzona zostata bibliografig oraz
spisem tabel, rysunkow i zatgcznikami. Lacznie obejmuje ona 410 stron.

We wstepie Doktorantka streszcza podejmowang problematyke zarysowujac juz
definicj¢ robota spotecznego i tego, jak rozumie¢ postawg, czy tez nastawienie (0 czym
jeszcze pozniej w recenzji). Jak pisze sama Doktorantka uktad pracy odzwierciedla kolejne
etapy realizacji jej projektu badawczego.

Rozdzial pierwszy ma charakter teoretyczny i1 stanowi przeglad dotychczasowej
wiedzy na temat robotow, ich klasyfikacje oraz uzasadnienie kryteriow, wedlug ktérych
przeprowadzona zostala owa klasyfikacja. W tym rozdziale pojawia si¢ juz badanie, ktore
Autorka przeprowadzita z udziatem 31 osob 1 dotyczy ono tego, jak ludzie definiujg robota 1
czy wiedzg, czym jest robot spoteczny. Autorka podaje wlasng definicje robota spotecznego,
co, jak pisze, bylo konieczne ze wzglegdu na brak jednoznacznosci w literaturze.
Wypracowanie takiej jednoznacznej definicji stanowitoby istotny wktad w systematyzacje
wiedzy o tej kategorii robotow.

Rozdziat drugi koncentruje si¢ na metodach badawczych stosowanych w zakresie
interakcji cztowiek-robot, ze szczegdlnym naciskiem na badania dotyczace postaw ludzi
wobec robotow. Jak twierdzi Doktorantka, analiza jezyka naturalnego nie jest czesto
stosowana w obszarze HRI. Oryginalnym pomystem jest tu wykorzystanie analizy
komentarzy uzytkownikéw, by zbadaé rzeczywiste postawy ludzi wobec robotow.
Doktorantka podjeta sie takiej analizy z wykorzystaniem stworzonego na potrzeby badania

korpusu mowy o robotach spotecznych (COSAR) i to jemu poswigca rozdziat trzeci.
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Zatem w trzecim rozdziale dowiadujemy si¢ migdzy innymi skad si¢ wzigl pomyst na
COSAR, jakie roboty zostaly wyselekcjonowane do analizy, jak wyglada architektura
COSAR oraz co stanowi zawarto$¢ tagsetu. Doktorantka bardzo doktadnie omawia tu rodzaje
postaw wobec robotow, dzielagc je na trzy podstawowe: affective — emocje, behavioral —
zachowanie i cogntitive — przekonania.

Rozdzial czwarty po§wiecony zostat juz samemu badaniu, ktére stanowi sedno pracy.
Doktorantka przedstawia w nim najpierw badanie pilotazowe i jego wyniki, a potem badanie
wiasciwe wraz z wynikami. Do wyboru bodzcow, czyli materiatéw filmowych z konkretnymi
robotami, ktore byly prezentowane badanym, postuzyt wtasnie autorski COSAR. W badaniu
pilotazowym Autorka poréwnala robota Atlas i Aibo stawiajac hipoteze, ze Aibo uzyska
wiecej komentarzy pozytywnych. W badaniu wlasciwym Autorka postawita nastgpujace
pytania ogolne: Czy rozréznienie na postawy spoteczne i praktyczne ujawnia sie w wynikach
badan? Ktory kwestionariusz (najsilniej) ujawnia zmiany w postawach? oraz W jakim
kierunku zachodzq zmiany postaw u badanych (. 235-236). W wersji szczegOlowej
powyzszych pytan Doktorantka stawia az 21 hipotez, ktore ma sprawdzi¢ przeprowadzone
przez nig badanie. Ostatnia cz¢$¢ czwartego rozdziatu jest zatem poswigcona omowieniu,
ktore hipotezy si¢ potwierdzity, a ktére nie i co miatlo wplyw na takie wyniki. W
podsumowaniu rozprawy Autorka przeprowadza dyskusje nad otrzymanymi wynikami i
prezentuje dalsze perspektywy ich wykorzystania.

Strukture pracy uwazam za udang. Jest to przede wszystkim solidny, analityczny
material. Autorka dobrze przemyslata kolejno$¢ rozdzialdow i wprowadzanie nowych
informacji. Cele i hipotezy zostaty trafnie sformutowane i jasno zaprezentowane. Autorka
umiej¢tnie powigzata teori¢ z badaniami empirycznymi. Praca zostala zilustrowana
wykresami i tabelami, ktore rowniez pod katem przejrzystosci sg bez zarzutu. Mam natomiast
watpliwosci co do proporcji miedzy dyskusja nad wynikami badan, ktora wydaje si¢
momentami dosy¢ skapa, a przegladem literatury w rozdziale drugim, ktory z kolei jest
bardzo obszerny. Rozumiem konieczno$¢ rzetelnego wprowadzenia do czgéci empirycznej,
natomiast wydaje mi si¢, ze wyniki przeprowadzonego badania zachgcaja do szerszej
dyskusji. Autorce nie brakuje erudycji, co oddaje solidnie sporzadzona bibliografia pracy.

Przeprowadzone badanie zostato skrupulatnie udokumentowane, co zostalo wykazane w

Strona3z10


tel:+48566114415

NICOLAUS COPERNICUS Department of Cognitive Science
UNIVERSITY . . L
Institute of Information and Communication Research
o

IN TORUN ) ul. Bojarskiego 1, 87-100 Torun, Poland
Faculty of Philosophy tel./fax: +48 56 611 4415

and Social Sciences
zatgcznikach do rozprawy. Jednak miejscami trudno si¢ oprze¢ wrazeniu, ze naktad pracy

przerést jej wymierny efekt.

Ocena wyboru tematu rozprawy, celu i hipotez badawczych

Temat przedlozonego doktoratu zostal odpowiednio okre$lony, a cele i hipotezy jasno i
realistycznie sformutowane. Zagadnienie postaw wobec robotow, czy tez szerzej, interakcji
cztowiek-robot (HRI) to istotna i aktualna problematyka, biorac pod uwagg rosngcg obecnos¢
robotéw w roznych sferach zycia spotecznego. Autorka uzasadnia wybor tematu, wskazujac
na postepujacg robotyzacje réznych obszarow ludzkiego funkcjonowania. W zwiazku z tym
powstaje konieczno$¢ zrozumienia, jak ludzie postrzegaja roboty i jak na nie reagujg. W
pracy natomiast nie bada si¢ bezposredniej interakcji z robotami, a jedynie reakcje na
material video, w ktorym prezentowane sg roboty. Praca w pewnej mierze odpowiada na
zapotrzebowanie naukowe zwigzane z badaniem postaw wobec nowoczesnych technologii.
Wybrany temat jest na pewno aktualny i wazny dla dalszego rozwoju badan z zakresu
komunikacji ze sztucznymi systemami.

W rozprawie sformutowano szereg hipotez dotyczacych roéznic w postawach wobec
dwaoch konkretnych robotéw: Aibo i Atlasa. Hipotezy z badania pilotazowego to (. 231):
Hipoteza BP1: Wynik uzyskany w podskali Osobliwosci (HRIES-PL) bedzie wyzszy dla
robota Atlas niz dla robota Aibo.

Hipoteza BP2: Wynik uzyskany w podskali Antropomorfizmu (HRIES-PL) bedzie nizszy dla
robota Atlas niz dla robota Aibo.

Hipoteza BP3: Wynik uzyskany w podskali Ozywienia (HRIES-PL) bedzie nizszy dla robota
Atlas niz dla robota Aibo.

Hipoteza BP4: Wynik uzyskany w podskali Podmiotowosci (HRIES-PL) bedzie nizszy dla
robota Atlas niz dla robota Aibo

Dwie pierwsze hipotezy si¢ potwierdzity, dwie ostatnie nie.

W badaniu wtasciwym autorka postawita az 21 hipotez (R1-R21), co moze wydawac
si¢ duzg liczbg w kontekscie jednego badania. Hipotezy te koncentrujg si¢ gltownie na
sprawdzeniu roznic w wynikach poszczegélnych skal (m.in. NARS, GATORS) przed
(pretest) i po (posttest) obejrzeniu filmoéw prezentujacych dwa roboty: Aibo (warunek
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pozytywny) i Atlas (warunek negatywny), a takze w warunku kontrolnym, gdzie nie
prezentowano zadnego robota.

Hipotezy R1-R7 dotyczyty roznic w wynikach po obejrzeniu filmu z robotem Aibo
(warunek pozytywny). Hipotezy R8-R14 odnosity si¢ do réznic w wynikach po prezentacji
robota Atlas (warunek negatywny). Natomiast hipotezy R15-R21 zaktadaty brak istotnych
réznic w wynikach w warunku kontrolnym. Przy tak duzej liczbie hipotez istnicje ryzyko
btedu, np. uzyskania fatszywie pozytywnych wynikow. W pracy zastosowano jednak korekte
poziomu istotnos$ci (np. metodg Bonferroniego), co zminimalizowalo to ryzyko. Niestety
duza liczba hipotez utrudnia czytelnos¢ wynikow i, przede wszystkim, wnioskow
dotyczacych konkretnych postaw wobec prezentowanych robotow.

Whioski z przeprowadzonego badania wlasciwego mozna ujaé nastgpujaco: Po
pierwsze, prezentowane filmy nie mialy wptywu na zmian¢ postaw wobec robotéw. Po
drugie, nie sprawdzit si¢ w zwigzku z tym podzial na postawy spoleczne (ogdlne nastawienie
do robotow) i praktyczne (postawa po zetknieciu si¢ z konkretng reprezentacja robota). Po
trzecie, stosowane skale si¢ sprawdzily jako odpowiednie do tego typu badaia. Wydaje si¢
zatem, ze przekonania zywione na temat robotow determinujg postawy na tyle, ze krotkie
wystawienie na bodziec z udzialem robota nie zmienia danej postawy. Ciekawe wnioski
ptyna z pomiaru konkretnych nastawien (behawioralnych, poznawczych i afektywnych), na
przyktad odbior robota, ktory generalnie oceniany byt raczej negatywnie w wypowiedziach
jest tagodniejszy w indywidualnych przypadkach, kiedy przypisuje si¢ mu wigcej cech
pozytywnych. Najbardziej chyba interesujagcy byl dobor warunku pozytywnego i
negatywnego, bo to on ujawnil postawy wobec konkretnych typow robotow: stodkiego Aibo i
podobnego do Terminatora Atlasa (okreslenia z komentarzy). Wyniki badania zostaty bardzo
doktadnie omdwione, szczegdlne korelacje, niektore zaskakujace, jak na przykiad ta, ze
wicksze miejsce zamieszkania koreluje z wigksza nieufnoscig wobec robotéw. Doktorantka
otrzymata liczne bardzo interesujace dane (np. postawy wobec robotéw a ple¢ respondenta,

wyksztalcenie itd.), ktore warto dalej wykorzystac.
Komentarz i dyskusja
Doktorantka podjeta si¢ proby systematyzacji pojecia robot spoteczny. Zgodnie z ta definicja

roboty spoteczne, to takie, ktore: (i) potrafiq angazowaé sie¢ w interakcje spoteczne, w
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szczegolnosci w interakcje z ludzmi; (ii) potrafig komunikowal sie z inmymi agentami
spotecznymi, w szczegolnosci z ludzmi, (iii) a takZe sq autonomiczne lub co najmniej pot-
autonomiczne (s.27). Doktorantka pisze, ze na potrzeby badan opisanych w rozdziale trzecim
I czwartym prezentowanej rozprawy wprowadza dwa dodatkowe kryteria: realne istnienie
oraz ucielesnienie, czyli posiadanie fizycznego ciata (S.27)

Niektore aspekty tej definicji pozostaja jednak dyskusyjne. Po pierwsze wydaje mi
si¢, ze pojecie interakcji z ludzmi jest bardzo szerokie. O jaka interakcje chodzi? Czy np. o
mozliwo$¢ zabawy, albo innego wspolnego dziatania? Czy komunikacja nie jest rodzajem
interakcji? Dlaczego zostata osobno wymieniona?

Po drugie, jak Doktorantka rozumie autonomig i co wigcej, jak autonomia wigze si¢ z
podmiotowoscig? Ponadto w dodatkowych kryteriach mam problem ze zrozumieniem, co
oznacza ,realne istnienie”? Czym byloby nierealne istnienie? Czy chodzi o co$ wirtualnego?
Poza tym sformulowanie ,cialo fizyczne” jest w kontekScie rozprawy pleonazmem.
Doktorantka ma tu na mysli roboty, ktére posiadaja ciato, a tym samym postac¢ fizyczna.
Woystarczy zatem jedno z tych okreslen. Jesli chodzi o cato$¢ definicji robota spotecznego, to
rozumiem, ze wszystkie wymienione w niej warunki musza by¢ spelnione jednoczesnie. Nie
rozumiem natomiast, dlaczego definicj¢ uzupeinia si¢ o dodatkowe kryteria ,,na potrzeby
badania”. Czy nie pozbawia to jej ogdlnosci i stosowalnosci w kazdym przypadku?

Doktorantka dokonata syntezy i ujednolicenia z wielu réznych definicji robotow
spotecznych, ale w tym procesie zniknat istotny — w moim mniemaniu — element definiujacy
roboty spoteczne, mianowicie reakcja na emocje. Doktorantka odrzuca definicje Giger i in.
(2017): Robot autonomiczny, ktory potrafi wykrywacé spojrzenia, okazywaé emocje i
nawigzywac relacje spoleczne i Fong i in. (2003): Socially interactive robots to roboty zdolne
do wyrazania emocji, prowadzenia dialogu, uczenia si¢ oraz nawigzywania relacji
spotecznych — nie muszq posiada¢ fizycznego ciata. Jednocze$nie poréwnuje dwa roboty, u
jednego z ktorych ten komponent wystepuje, mianowicie pieska Aibo. Wzbudza on
emocjonalng reakcje swoich wiascicieli, jak rado$¢, euforia, czy troska, co tez jest jego
zadaniem — wywotywanie u ludzi takich emocji, jakie normalnie wystgpityby w relacji do
zwierzatka domowego. Rowniez sam okazuje emocje, jak merdanie ogonem. Na marginesie,
na mie¢dzynarodowych targach w Berlinie IFA 2024 zostata zaprezentowana konkurentka

Aibo, Luna, ktéora ma interaktywny interfejs, mruga, usmiecha si¢ i generalnie dysponuje
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mimikg troche¢ jak z emotikondw, ale przez to jest jeszcze bardziej ukierunkowana na
wyrazanie emocji. Czy zatem afektywno$¢ jako cecha nie ma znaczenia w definicji robota
spotecznego, wedtug Doktorantki? Doktorantka bada przeciez mi¢dzy innymi emocjonalng
reakcje ludzi na roboty spoteczne, wydaje si¢ zatem, ze pojecie emocjonalno$ci zajmuje
sporo miejsca w obszarze badan HRI.

Doktorantka pisze rowniez, ze do definicji robota spotecznego nalezy jego
ucielesnienie, ale jak doktadnie rozumiane? Chatboty rowniez sg ,,w czyms”. Powstaje wtedy
pytanie czy np. kazda maszyna wyposazona w podstawowe mechanizmy komunikacji
powinna by¢ uznawana za robota spotecznego. W tym zakresie warto bytoby odnies¢ si¢ do
problemu granic tej kategorii — czy np. asystenci glosowi (Alexa, Siri) rowniez naleza do tej
grupy? Doktorantka pisze, ze Bartneck i in. (2024) zaliczajag je do grupy robotow
spotecznych, ale nie jestem pewna, czy Doktorantka prezentuje podobne zdanie, czy jednak
chodzi o uciele$nienie umozliwiajace interakcje¢ ze srodowiskiem, jak poruszanie si¢ w nim?
Czy wlasnie tak nalezy rozumie¢ termin pojawiajacy si¢ w definicji ,,ciato fizyczne™?
Przedstawiony Atlas bylby tego najlepszym przyktadem. Nalezy on do grupy robotdéw
produkowanych przez Boston Dynamics, ktorych algorytm poruszania si¢ inspirowany byt
dziataniem priopriocepcji u organizmoéw biologicznych, co zapewnia dynamiczng reakcje w
czasie rzeczywistym i ptynnos¢ ruchow, zblizong do naturalnych. Natomiast Atlas w
przeciwienstwie do Aibo nie ma zdolno$ci odwzajemniania i okazywania emocji. To robot
typowo zadaniowy, zatem kryterium emocjonalno$ci nie miesci si¢ W jego definicji.
Doktorantka zaliczyta tego robota do szeregu robotdw spotecznych na podstawie COSAR,
ale ja mam niestety problem z tg klasyfikacja. Jest spora r6znica miedzy Atlasem a np. Sofia,
polegajaca chociazby na wyrafinowanej komunikacji z ta druga. Ostatecznie nie wiem, czy
definicja robota spotecznego ma tu znaczenie, skoro o wlaczeniu do listy robotow
spotecznych decydowaly komentarze analizowane w COSAR.

Kolejny problem pojawia si¢ przy rozroznieniu postaw spolecznych i praktycznych
wobec robotdw. Przeprowadzone badanie nie wykazato znaczacych réznic migdzy nimi, co
sugeruje, ze podzial ten moze by¢ nie do konca trafny, co zresztg przyznaje sama Autorka.
Powstaje tu dyskusja, na jakiej podstawie rozroznia te kategorie i czy sg one psychologicznie
uzasadnione. W moim mniemaniu zdefiniowanie postawy spotecznej jako takiej, ktora

przyjmowana jest przed zetknigciem si¢ z reprezentacjg robota i postawy praktycznej, czyli
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takiej, ktora wystepuje po zetknigciu si¢ z reprezentacja robota jest mato intuicyjne jesli
chodzi chociazby o ich nazwe¢ (cho¢ to nie nazwa oczywiscie decydowata o wyniku).
Ponadto, czy obydwa rodzaje postaw da si¢ ostro od sicbie oddzielic? Ten brak efektu
interakcji w badaniu postaw moze by¢ wynikiem tego, ze proces formowania postaw jest
dynamiczny i iteracyjny. Pierwszy kontakt z robotem moze nie powodowaé radykalnego
zerwania z wczesniejszymi przekonaniami, lecz prowadzi¢ do ich modyfikacji. Mozna zatem
argumentowac, ze oba typy postaw sg wzajemnie przenikajace sie, a ich sztywny podziat jest
sztuczny. Przykladowo, osoba posiadajgca silnie negatywng postawe spoleczng moze
podtrzymywaé te przekonania mimo pozytywnego doswiadczenia z robotem, co podwaza
jednokierunkowo$¢ wptywu interakcji na zmiang postawy. Cho¢ w procesie dynamicznego
formowania si¢ postawy jej zmiana nastepuje rowniez na skutek nowego doswiadczenia (jak
np. zetknigcie z robotem), to nie jest ona natychmiastowa ani trwata - moze by¢ czasowa lub
sytuacyjna. Wpltywaja na nig zaréwno swiadome refleksje, jak i nieSwiadome uprzedzenia. W
pracy pojawia si¢ przypuszczenie, ze roéznice miedzy postawami moglyby ujawnié si¢ w
innych warunkach lub przy innych bodzcach, ale czy oznacza to zatem, ze bodZce zostalty
nietrafnie dobrane?

Wracajgc jeszcze do zagadnienia autonomii: U obydwoch robotow wigksze
przypisywanie autonomii wigzato si¢ z wigkszym przypisywaniem podmiotowosci. Istnieje
zatem korelacja migdzy obydwoma cechami. Przedstawione wyniki wskazuja, ze Atlasowi
przypisano wigksza autonomi¢ niz Aibo. Zastanawia mnie jednak, czy przypisanie wigkszej
autonomii Atlasowi niz Aibo moze by¢ zwigzane z tym, ze Aibo przypomina psa, a nie
wszyscy sg sktonni przypisywaé autonomig, czy tez podmiotowos¢, zwierzgtom. Doktorantka
rozwija ten watek w innym miejscu, kiedy pisze o tym, ze osoby przekonane o wyjatkowosci
natury ludzkiej, sa bardzie negatywnie nastawione wobec robotow. Przypisywanie
konkretnych cech robotom moze by¢ zatem obcigzone réznymi przekonaniami, ktére moze
nalezaloby rozwazy¢ bardziej holistycznie — Doktorantka sama napomyka o tym w
podsumowaniu (S. 282). Istniejg cate teorie, ktore wigzg podmiotowos$¢ z autonomicznoscia,
a takze mowigce, kto ma podmiotowos¢, a to zagadnienie wydaje si¢ szczegdlnie interesujace
w kontekscie postaw wobec robotow, ewentualnego strachu przed nimi, tj. konsekwencjami

ich dalszej autonomizacji. Zagadnienie autonomicznosci i przypisywania podmiotowosci
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robotom oraz ich zwigzek z przekonaniami na temat natury ludzkiej jest bardzo interesujace i
wlasciwie mozna by mu poswieci¢ osobng rozprawe.

Z mojej perspektywy ciekawsze jest omoOwienic wynikéw dla postaw tacznie z
komentarzami na ten temat niz porownanie skal i prognoza kolejnych badan. Innymi stowy
bardziej interesujag mnie konsekwencje przedstawionych wynikow niz procedura dojscia do
tych wynikow. Kategoria robotow spotecznych jest bardzo szeroka, jak pokazuja Aibo i
Atlas, roboty od siebie bardzo odlegle, wyznaczajac tym samym ramy tej kategorii. Gdzie
pomiedzy nimi plasowataby si¢ np. Sofia? Nie pytam tu o analiz¢ COSAR, bo ta dobrze
ustala ranking, ale o definicje robota spotecznego. Ona tez wyznacza jakie$ ramy.

Mimo tych kilku watpliwo$ci uwazam, ze prezentowany doktorat stanowi znakomitg
podstawe wiasnie do proponowanej przeze mnie dyskusji. Moje uwagi maja jedynie
charakter polemiczny. Wymieni¢ teraz mocne strony, ktore w Doktoracie przewazajg i
decyduja o jego wysokiej naukowej wartosci.

Przede wszystkim Doktorantka prezentuje nowatorskie podej$cie badawcze, w ktorym
wykorzystuje analize jezyka naturalnego — korpus COSAR z komentarzy na YouTube,
ktorego jest autorkg. Ponadto dokonala ona adaptacji i walidacji trzech narzedzi
psychometrycznych (GATORS, HRIES, SFHS) w badaniach ilo§ciowych.

Doktorat bazuje na solidnych podstawach teoretycznych i metodologicznych. Te
pierwsze ujawniaja si¢ systematycznym przegladzie literatury dotyczacej HRI i czynnikow
wplywajacych na postawy wobec robotdw. Te drugie to starannie opracowana metodologia
taczaca badania jakosciowe 1 iloSciowe. Doktorat zostal dokladnie przemyslany, na co
wskazuje jasna struktura i logiczna organizacja tresci, tacznie z celami i hipotezami.

Doktorantka umiejetnie wigze teori¢ z wynikami empirycznymi, nie tracgc z pola
widzenia gtownego celu pracy. Przy takiej masie danych to naprawde trudne zadanie. Cenny
jest tez wkiad w systematyzacje poj¢¢, przede wszystkim przeglad rozmaitych definicji i
préba ich unifikacji odnosnie pojecia robota spotecznego. Jest to istotny wkiad w
uporzadkowanie wiedzy o tej kategorii.

Prezentowany doktorat ma charakter interdyscyplinarny, gdyz taczy wiedze z zakresu
psychologii i badan z dyscypliny nauki o komunikacji spotecznej i mediach, co wzbogaca
analiz¢ 1 umozliwia wielowymiarowe spojrzenie na problematyke postaw wobec robotow.

Mozna bez obaw powiedzie¢, ze Doktorat wpisuje si¢ w tematyke interdyscyplinarnej
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kognitywistyki, cho¢ moze do peini jej obrazu brakuje tylko bardziej filozoficznych
odniesien, tym bardziej, ze kognitywistyka w Polsce ma mocne korzenie filozoficzne.

Doktorantka niewatpliwie wykazata, ze potrafi zaprojektowa¢ 1 przeprowadzié
ztozone badanie naukowe tacznie z rzetelng analizg statystyczng i prezentacja wynikow. W
podsumowaniu sumiennie uwzglednia ona mozliwe ograniczenia badania i wysuwa sugestie
dotyczace dalszych kierunkow badan. Istotne jest takze praktyczne wykorzystanie
otrzymanych wynikow, ktore Doktorantka widzi w mozliwosci ich zastosowania w
projektowaniu bardziej akceptowalnych robotow spotecznych i ksztaltowaniu postaw wobec
tego typu technologii.

Praca pod katem formalnym i jezykowym zostata napisana bardzo starannie.
Gdzieniegdzie zdarzaja si¢ jakie$ niedokonczone zdania, ale sg to drobne wyjatki. Poprawny
styl naukowy, precyzyjna terminologia oraz zgodne ze standardami cytowanie literatury
dopelniajg catosci obrazu bardzo dobrego doktoratu.

Podsumowujac, rozprawa doktorska mgr Aleksandry Wasielewskiej to ambitne,
rzetelnie przeprowadzone przedsigwzigcie. Prezentuje ona wysoka warto$¢ naukowa,
wyrdzniajagca  si¢ nowatorskim podejsciem i solidnym zapleczem teoretyczno-

metodologicznym i stanowi istotny wktad w badania w obszarze HRI.
Whiosek
Stwierdzam, 1z recenzowana praca spelnia ustawowe kryteria stawiane rozprawom

doktorskim, dlatego wnosze o dopuszczenie Pani Magister Aleksandry Wasielewskiej do

dalszych etapdw postgpowania w sprawie nadania stopnia doktora.

AW\Q {odlft - Doube
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