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Perspektywa czªowieka w interakcjach z robotami spoªecznymi.

Analiza i pomiar postaw ludzi wobec robotów spoªecznych

Streszczenie

Celem niniejszej rozprawy byªo pogª¦bienie wiedzy na temat perspektywy

czªowieka w interakcjach z robotami spoªecznymi � postaw przyjmowanych

przez ludzi wobec robotów spoªecznych. Cel ten zrealizowaªam na trzech po-

ziomach: poprzez dostarczenie szczegóªowego przegl¡du bada« dotycz¡cych

postaw ludzi wobec robotów oraz czynników ró»nicuj¡cych te postawy; ana-

liz¦ przejawów postaw wobec robotów spoªecznych na podstawie materiaªu

naturalnoj¦zykowego; a tak»e poprzez ilo±ciowy pomiar postaw wobec robo-

tów spoªecznych, analiz¦ oraz testowanie narz¦dzi sªu»¡cych badaniu tych

postaw.

Dwa pierwsze rozdziaªy dostarczaj¡ lepszego zrozumienia poj¦cia �robot

spoªeczny� (w tym autorsk¡ de�nicj¦ tego poj¦cia), a tak»e roli tej klasy ro-

botów w spoªecze«stwie. Raportuj¦ tutaj m.in. wyniki badania dotycz¡cego

rozumienia poj¦¢ �robot� i �robot spoªeczny� w±ród Polaków (N=31). Wyni-

ki wskazuj¡ na dobr¡ znajomo±¢ poj¦cia robot w przeciwie«stwie do poj¦cia

robota spoªecznego (które nadal zdaje si¦ by¢ zarezerwowane dla grupy bada-

czy i profesjonalistów). Systematyzuj¦ tak»e koncept postawy wobec robota,

dokonuj¦ szeroko zakrojonego przegl¡du metod stosowanych w badaniach

interakcji ludzi z robotami (w tym ich zalet i wad) oraz wyników takich

bada«. Dostarczam tutaj równie» szczegóªowego zestawienia rozpoznanych

w literaturze przedmiotu czynników zwi¡zanych z postawami wobec robotów.

Stanowi ono u»yteczny punkt wyj±cia dla projektowania przyszªych bada«

zwi¡zanych z t¡ tematyk¡.

W rozdziale trzecim prezentuj¦ wyniki analiz autorskiego korpusu mo-

wy o robotach spoªecznych (COSAR). Korpus zawiera dane dotycz¡ce 16

realnie istniej¡cych robotów spoªecznych. Skªada si¦ na niego 90 plików, za-

wieraj¡cych 29 365 komentarzy (w tym 5 762 rozpoznanych postaw wobec

robotów i 632 odniesie« do fantastyki naukowej). Z analiz COSAR wyªania

si¦ obraz postaw wobec 16 robotów spoªecznych. Odpowiadam tutaj na sze-

reg pyta« badawczych dotycz¡cych struktury postaw wobec tych robotów,

emocjonalnego nacechowania j¦zyka u»ywanego do ich opisu, czy atrybutów

psychologicznych i behawioralnych przypisywanych tym robotom. Przedsta-

wiam tak»e klasy�kacj¦ wspomnianych robotów uwzgl¦dniaj¡c¡ struktur¦

postaw przejawianych wobec nich. Klasy�kacja ta stanowi m.in. bardzo do-

godny punkt wyj±cia do wybierania bod¹ców na potrzeby bada« zwi¡zanych

z postawami wobec robotów. Dokonuj¦ tak»e analiz zwi¡zanych z odwoªa-

niami do dzieª z zakresu fantastyki naukowej � potwierdzaj¡c w ten sposób

fundamentalne znaczenie tego typu analiz dla bada« postaw wobec robotów.

Badanie opisane w rozdziale czwartym w usystematyzowany sposób pod-

daje testowi rozró»nienie postaw wobec robotów na postawy spoªeczne i prak-

tyczne. Na potrzeby tego badania zaadaptowaªam na j¦zyk polski trzy nie-

zb¦dne kwestionariusze: GAToRS, HRIES oraz SFHS. Przeprowadziªam tak-

»e badania sprawdzaj¡ce wspomniane adaptacje (N=203), które potwierdziªy

ich dobre wªasno±ci psychometryczne. Bod¹ce na potrzeby badania wªa±ciwe-

go (�lmy z udziaªem robotów Atlas i Aibo) wybraªam na podstawie wyników
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analizy COSAR i dodatkowo sprawdziªam w badaniu pilota»owym (N=32),

które potwierdziªo ich zaªo»one wªasno±ci.

Badanie wªa±ciwe (N=318) zostaªo przeprowadzone w schemacie pretest,

posttest, retest w trzech warunkach: pozytywnym (z bod¹cem prezentuj¡cym

robota Aibo), negatywnym (robot Atlas) i kontrolnym (bez bod¹ca �lmowe-

go). Ró»nice w postawach ogólnych wobec robotów mierzonych przed i po

zetkni¦ciu z konkretn¡ reprezentacj¡ robota, które miaªy stanowi¢ reprezen-

tacj¦ postaw spoªecznych i praktycznych, nie ujawniªy si¦. Zaobserwowano

jednocze±nie, »e Aibo i Atlas wywoªaªy w badanych postawy o odmiennym

nacechowaniu (a zatem wybrane bod¹ce ró»nicowaªy postawy wobec kon-

kretnych reprezentacji robotów). Wyniki mog¡ sugerowa¢, »e podziaª na po-

stawy spoªeczne i praktyczne ma charakter czysto teoretyczny lub dotyczy

innego zjawiska, którego nie udaªo si¦ uchwyci¢ w przeprowadzonym bada-

niu. Istotny dla interpretacji wyników mo»e by¢ wpªyw innych czynników

zwi¡zanych z postawami wobec robotów. Po±ród zmiennych uwzgl¦dnionych

w badaniu, a inspirowanych przegl¡dem bada« wykonanym w rozdziale dru-

gim, które ujawniªy istotne zwi¡zki z postawami wobec robotów czy oka-

zaªy si¦ te postawy ró»nicowa¢ nale»¡: przekonania o wyj¡tkowo±ci natury

ludzkiej, przekonania antropocentryczne, zainteresowanie i dziaªalno±¢ zwi¡-

zana z fantastyk¡ naukow¡, a tak»e cz¦stotliwo±¢ si¦gania po dzieªa z tego

gatunku, wielko±¢ miejsca zamieszkania czy postrzegana autonomia robota.

Zidenty�kowane zmienne wskazuj¡ na to, »e (ogólne) postawy wobec robotów

mog¡ by¢ silnie zakorzenione w systemach warto±ci i ±wiatopogl¡dzie osób

badanych. Z drugiej strony, mog¡ one by¢ podatne na zró»nicowanie ±rodo-

wiskowe i indywidualne jednostki. Uzyskane wyniki mog¡ równie» stanowi¢

potwierdzenie istnienia konstruktu, jakim s¡ ogólne postawy wobec robotów

oraz wzgl¦dnej staªo±ci tych postaw. Wyniki te stawiaj¡ tym samym nowe

pytania dotycz¡ce charakteru ogólnych postaw wobec robotów, ich wpªywu

na zachowania wobec technologii oraz adekwatno±ci kwestionariuszy mierz¡-

cych te postawy.
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