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] Bizonydra sokan fel tudunk idézni olyan filmélményt, amelyben olyan robotok voltak a fosze-
repldk, amelyek kedvelhetdk, szerethetdk voltak, esetleg a nézd a robot szerepével még azono-
sulni is tudott. Szdmos olyan fejlesztésnek vagyunk a szemtaniii (példdul EveR, DER2,
Saya, Sophia, Jangjang), amelyiknél az elsédleges cél olyan robotok megalkotdsa, amelyek
alapvetden az emberre minél jobban hasonlité androidok, humanoidok. Ez igaz t6bbek kozott
antropometriai jellemzdikre, mimikdjukra, gesztusaikra, hangjukra. Jelen tanulmdny az
ember érzékszervei (esetiinkben ldtds, hallds, tapintds) titjan érzékelhetd, hagyomdnyos és
kiterjesztett/virtudlis kiilviligban jelen levs, embernek tiing robotmegjelenésekkel és meg-
nyilvdnuldsokkal foglalkozik. Kommunikdcids aspektusbdl elsdsorban azt vizsgilja, hogy
milyen lehet, mitdl fiigghet az ember—robot kapcsolat, kialakulhatnak-e emberi érzelmek, ezek,
illetve a kapcsolat elmélyiilhet-e. Tanulmdnyom elsd részében teoretikus, mdsodik részében
L] pedig empirikus forrdsok, ez utébbindl sajit kutatds segitségével is vizsgdlom a témit.

Az ember-robot kapcsolatra szamos példat lehet taldlni a mltb6l. Tanulmanyomban
négy — megitélésem szerint — érdekes példat kivanok roviden bemutatni. A vasarlok
az elsé Tamagotchival 1996. november 23-4n taldlkozhattak Japanban. Shirley és tar-
sai (Steinberg, Shirley et al. 2005) szerint tobb mint 400 milli6 példanyt adtak el bel6le
vilagszerte.

A késztlék egy egyszerti életszimulatornak foghato fel, amit a fiatalok a termé-
ken taldlhat6 néhany gomb segitségével etethettek, itathattak, simogathattak, szora-
koztathattak — 0sszességében életben tarthattak. Varosi legendak szerint a virtualis
allatkak elpusztuldsa utdn voltak olyan gyerekek, akik 6ngyilkossagot probaltak meg
elkovetni. Ezeket a legendakat tanulmanyomban nem kivanom sem megcafolni, sem
megerdsiteni, mindenesetre az tény, hogy tobb olyan weblap is talalhato, amelyiknél
az elpusztult virtudlis 4llatka emléke el6tt lehet tisztelegni. Ez az emberi cselekedet
talmutat azon az egyszer(i magatartason, hogy a javithatatlan késziiléket kidobjuk.
A halott eszkdzre torténd emlékezés sokkal inkdbb hasonlit a bioldgiai él6lények
(emberek, allatok) meggyészolasdhoz.

Ugyancsak Japanban, s ugyancsak a fiatalok szamara fejlesztették ki a Smart
Doll-t, ami megjelenésében a Barbie babakhoz hasonlit, de van olyan valtozata,
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amelyikben a baba mozgasaért mar mechatronikai egységek a felelgsek. Bizonyara
ezek az egyszer(i mechatronikéval ellatott jatékok sok fiatal szamara okoznak dromet.

Tévedés lenne azonban azt hinni, hogy robot(szert) eszk6zok csak a gyerekek-
ben véltanak ki érzelmeket. Az 58 cm magas és 4,3 Kg tomegti NAO-ra is a pozitiv
emberi érzéseinket kifejez6 mosollyal tudunk tekinteni.

Negyedik példdm a mesterséges intelligenciara épiils, IBM Watsonhoz koétddik.
A szuperszamitogép attél valt hiressé, hogy 2011-ben a Jeopardy! nevii televizids
vetélkedSben a kvizkérdésekben legy&zte az embereket. Az ember—robot kapcsolat-
ban szdmos robotfajta vesz részt, errdl a kovetkez§ alfejezetben irok.

A robotok fajtii — pszichologiai megkozelités

Libin és Libin (Libin, Alexander V. — Libin, Elena V. 2004) Robot pszicholégia cimi
irasaban 7 féle robotot 3 szempont alapjan mutat be (1. tdblazat).

1. tdbldzat.
Robotok osztilyozdsa (Libin, Alexander V. - Libin, Elena V., 2004)

Megnevezés Emberi sziikségletek k‘o/ilijfilgklfgjilé Fizikai megjelenés
Kemény és
Ipari robotok veszélyes munka o )
2o é Emberi viselkedés p P
vegzese ) Gépszerti,
. helyettesitése .
Az emberi a szitudciotol hangstly t fgktetve
Kutatérobotok szenzomotoros fiiggden 2 periféridlea
kapacitasok
kiterjesztése

Katonai és mentési
robotok

Aktivitas életveszé-
lyes helyzetekben

Orvosi robotok

Finom, preciz
motorikus
miiveletek

az emberi testben

Rekreacids robotok

Megerdsités
a szérakoztatdson
keresztiil

Emberi érzések
és érzelmek
kivéaltasa
és el6hozasa a cél

Létezs targyak
és funkcidk
miikodés kozben

Interaktiv robotok

Emberi arckifejezé-

gel rendelkezé
robotok

viselkedés terapidja
és kezelése

Antropomorf,
e s sek, bonyolult .
. . Kommunikéci6, . emberszerl
Tarsadalmi robotok £ P gesztusok térsa- -
tarsalgas A . (humanoid)
dalmi jelentések -
. kinézet
alapjan
PN < A negativ érzelmi . .
Terapias képesség allapotok és A tarsadalmi Ember- vagy

viselkedés élethii
modellezése

allatszerd kinézet
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A tablazat alapjan lathat6, hogy az ipari és a kutatérobotok feladata pszichol6-
giai értelemben elsGsorban az, hogy megmaradjanak robotnak, fejlesztésiik irdnya is
inkdbb az ipari és egyéb feladatfiiggd tevékenységek minél hatékonyabb ellatasara
irdnyul. Az ipari és kutato, illetve az interaktiv robotok kozott dtmenetet képeznek a
katonai és mentési, az orvosi és a rekreacids robotok.

Ezek fejlesztésénél rendszerint nem jelennek meg pszichol6giai értelemben vett
érzelem-kivaltasi funkcidk (bar a katonai robotok egy része megjelenésével alkalmas
lehet pszicholégiai hadviselésre is), ugyanakkor az ember—robot interakci6 soran az
emberek taplalhatnak érzelmeket a robotok irdnt. A katonai robotokat kedvelhetik
azok a katondk, akiknek az életét menti meg egy ilyen robot (példaul a robbandszer-
kezetet nem tlizszerész ember, hanem tlizszerész robot hatastalanitja, a veszélyes
tertiletre els6ként a robotok mennek, majd csak a teriilet biztositasat kovetSen az
emberek). A finom és preciz manualis beavatkozast igényl6 miitéteknél (példaul ér-
és idegsebészet) az orvost megnyugvassal toltheti el a tudat, hogy a robot ,keze”
hozzé képest pontosabban képes elvégezni az operaciét. Egy sikeres operacié utdn a
paciens hélaval és koszonettel gondolhat nemcsak az ember-, hanem a robotorvosra
is, f6leg, ha a beteg tudja, hogy a mftitét egy részét robot végezte el. A rekreacios robo-
tok kedves hangon tudjak nagyobb teljesitményre 6sztdondzni a sportolédt, vagy a
labadoz6 beteget, akinél a kommunikéci6 révén (amirél még késGbb részletesen irok)
egyfajta kapcsolatelmélyiilés figyelhet6 meg a robot iranyéba.

Tanulmanyom szempontjabodl elsGsorban az interaktiv robotok kozé sorolhatd
tarsadalmi és terapias képességgel rendelkezd robotokkal foglalkozom. Ezek fejlesz-
tésénél ugyanis az el6bbiekhez képest sokkal nagyobb hangsilyt kap az
ember-robot kétirdnyt interakcid, a parbeszéd, a kommunikécio, az ember verbélis
és nonverbalis megnyilvanulasainak valds idében torténd elemzése, igy az ember
kimondott gondolatainak az értelmezése, majd ennek alapjan a megfelel6 valaszok
megaddsa, a robotviselkedés (verbdlis és nonverbalis) és robotjellem igazitasa a vele
interakcionalé emberhez.

A tdrsadalmi robotok jellemzdi

A tarsadalmi robotok jellemzdinek bemutatasandl elsGsorban Breazeal (Breazeal,
Cynthia L. 2002, 2003), Fong és tarsai (Fong et al. 2003), valamint Dautenhahn
(Dautenhahn, Kerstin 1998) munkaira tdmaszkodom.

Dautenhahn (Dautenhahn, Kerstin 2007) 6t lényeges jellemz&t nevez meg a
robotok téarsas készségeivel kapcsolatban:

1) A tarsadalmi érzést felidézs.

2) Térsadalmi szituaciéba helyezhetd.

3) Tarsasagkedveld.

4) Tarsadalmilag intelligens.

5) Tarsadalmilag interaktiv.
A tdrsadalmi érzés felidézésekor az ember—robot interakcié sordn a robotok az embe-
rekhez hasonldan képesek 4polni, ellatni, megérinteni az embert. Az érintés terapids
jellege vitathatatlan. A magatehetetlen, vagy éppen a mtitét utani labadoz¢é szakasz-
ban levS emberek szaméara — még ha egyértelmd is a szdmukra, hogy az apolénd
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robot — j6lesd érzés, hogy torddik veliik valaki/valami. A robotok a tdrsadalmi szitudci-
Okba, s igy a tarsadalmi kérnyezetbe helyezhetSek, ahol érzékelnek, reagélnak, meg-
kiilonboztethetSek més szerepl6ktdl és a kornyezettdl.

Taldn manapsag még furcsan hat az a kérdés, hogy egy robot lehet-e tdrsasdgked-
veld. Ha egy robot egy tarsasag tagja lesz, az azt jelenti, hogy az emberekkel k6zdsen
vesz részt a tarsadalmi célok megvaldsitasa érdekében. A robotok a tarsas megisme-
rés modelljeit igénylik, vagyis nem csak az ember-robot, hanem a csoport/tarsa-
sag-robot interakciokra épiil6 gépi kommunikacio fejlesztése is hangstulyosan szere-
pel. Ha elfogadjuk, hogy (id&vel) a robotok a tarsasag tagjaiva valnak (tanulma-
nyomban nem vizsgalva, hogy ez a tagsag ald/folérendelt, avagy egyenrangu), akkor
elvaras lesz veliik szemben, hogy emberszert tdrsadalmi intelligencidval rendelkezze-
nek, vagyis a robotok az emberi megismerés és a tarsas kompetencia modelljeit
igénylik.

A csoportnormékat jol ismerd, a szitudcidkat felismerd robotok idével képessé
valnak arra, hogy tdrsadalmilag interaktivak legyenek, vagyis miikodésiikben a szocié-
lis interakcié kozponti szerepet jatszik, s messze fejlettebbek lesznek a tarsadalmi
robotok e tekintetben is tarsaikhoz képest.

Dautenhahn (Dautenhahn, Kerstin 2007) tarsadalmi robotokrdl sz6l6 6t tarsas
készségét megéllapitva elmondhatd, hogy ha a fenti megallapitdsokbdl a robot sz6t
kivessziik, akkor gyakorlatilag egy olyan leirast kapunk, amelyik a tarsadalmilag
elfogadott, a tdrsadalomban a helyét megtaldlo, interaktiv, megfelel§ tarsas intelli-
gencidval rendelkez§ emberre is igaz. Ez azt is jelenti, hogy ha a robotok fejlesztésé-
ben a jelenleginél nagyobb hangstlyt kap a tarsas interakciok fejlesztése, akkor id6-
vel az emberi tdrsadalom természetesnek veszi azt, hogy a robot része a tarsadalom-
nak, s kisebb egységeinek, igy tobbek a csalddoknak, a munkahelyi és szabadid&s
csoportoknak.

A tarsadalmi robotokrol leirtakat egésziti ki Salem (Salem, Maha 2016), aki sze-
rint a robotok fejlesztésénél szdmos olyan teriilet és funkcié van, amelyik mindin-
kabb az emberhez hasonlatos antropometriai és egyéb jellemz&k koré épiil, s a végss
cél az, hogy az ember-robot interakci6 soran az emberi intelligencia és a mesterséges
intelligencia varratmentes kapcsolata és egytittmiikodése valdsuljon meg, ahogy az
az 1. abran is lathato.

Meglatasom szerint az ember-robot interakcid, illetve az emberi intelligencia és
a mesterséges intelligencia varratmentes kapcsolatanak egyik (s talan legfontosabb)
jellemzdje az, hogy milyen fajta, s milyen mély érzelmek alakulhatnak ki — tanulma-
nyomban els§sorban a szeretetet és a szerelmet vizsgdlom — ember és robot kdzott.

A szeretet és a szerelem interdiszciplindris megkozelitései
az ember-robot interakciokban

Sullins (Sullins, John P. 2012) tanulmanyéban a kovetkezs szeretetfajtidkat nevezi meg:
— Anyai szeretet.
— Szil6i szeretet.
— Baratsag.
— Testvéri szeretet.
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EMBER ROBOT

motivacio motivacio

~

érzelmek érzelmek
érzskelés | | Kifejezes érzskelés | | Kifejezés
megismerés megismerés
memoria memoria
K EMBERI INTELLIGENCIA MESTERSEGES INTELLIGENCIAJ
1. abra.

Az ember-robot interakcié (HRI)
(Forras: Salem, 2016)

Romantikus szerelem.
Szenvedélyes szerelem.
Szexualis szerelem.
Platéi szerelem.
Véleményem szerint a fenti felsorolast témam vonatkozasaban még célszert kiegé-
sziteni a kovetkezokkel:

- Kollegialis szeretet/kedvelés.

— Haveri/havernéi szeretet/kedvelés.

— Osztélytars kedvelése.

— Kedvenc szomszéd.
A szeretetet tanulmanyomban 6tféle aspektusbél kozelitem meg, tgymint: evolucio-
nista, biolégiai, pszicholégiai, szocidlpszichologiai és kommunikacidelméleti. Az
alabbiakban ezeket a megkozelitéseket mutatom be részletesebben.

Az evolucionista szeretettel/szerelemmel kapcsolatban Buss (Buss, David M.

stratégidkat fogalmazza meg irdsaiban: szaporodds, hiiség, elkotelezettség, sziil6i
befektetés. Hakim (Hakim, Catherine 1998) kiemeli, hogy a parok egy része tudato-
san hatdrozza el, hogy nem szeretne gyereket. Ha a hivatkozott szerz6k ember-ember
kapcsolatra vonatkozé evolucionista megallapitdsait attessziik az ember—robot relé-
ci6kra, akkor megallapithat6, hogy a robot programozésatol, illetve mesterséges
intelligenciajatol fiiggben elképzelhetd olyan kapcsolat, amikor az embernek a robot-
tal val6 kapcsolatat tigy tudja jellemezni, hogy nincs féltékenység, nincs szivfajda-
lom, nincs megcsalés és nincs elhagyds. Az emberi kapcsolatoknak ezek a dimenzidi
egy idedlis parkapcsolatra is ravetithetSek. Ezek alapjan talan megkockaztathaté a
kérdés, hogy a robot lenne/lesz majd az idealis szeretd?

A szerelem és szeretet bioldogini megkozelitésénél Damasio (Damasio, Antonio
2000) azon a véleményen van, hogy a szeretet kiilonb6z6 idegi aktivitdsok eredmé-
nye. A szerelemért és a szaporodasért harom érzelmi rendszer felelSs, igymint a
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szexualis hajtéerd (libido), a vonzerd, vonzédaés, valamint az az érzelem, ami hosszt
tdvon megtartja a partnert (Fisher 1998). Bartels és Zeki (Bartels, Andreas—Zeki,
Semir 2000) szerint ha hasonl6 agyi tevékenységek (neurokémiai valtozasok) men-
nek végbe az emberben, mint az ember—ember kapcsolat soran, akkor az ember elvi-
leg érezhet megfelel§ vagyat egy robot irant is.

Kacstr (Kacstir Adrienn 2016) Steinberg szerelemharomszoge alapjan ugy véli,
hogy pszicholdgiai értelemben a szeretet/szerelem harom Osszetevébdl 4ll: intimitas,
szenvedély, valamint elkotelezddés, elkotelezettség (2. dbra).

Szeretet
(csak intimitas)

Téarsas szerelem
(intimitds + elkdtelezettség)

Romantikus szerelem
(intimitds + szenvedély)
Beteljestilt szerelem
(intimitds +
elkotelezettség +
szenvedély)

Elvakult szerelem
(csak szenvedély)

Ures szerelem
(csak
elkitelezettség)

Buta szereclem

(szenvedély +
elkotelezettség)

2. abra.
Steinberg szerelemhdromszige
(Forras: Kacsur 2016)

A fent nevezett harom fogalmat az ember—robot interakciék soran vizsgalva a
kovetkez6k mondhatok el:

¥ [ntimitds: a szerelem (kapcsolat) kozponti eleme (Sternberg és Gracek 1984). Az
intimitas lehet&vé teszi, hogy legféltettebb titkainkat is megosszuk a masikkal, sajat
valénkbol semmit ne szégyelljiink. Az intimitast a parkapcsolaton beliili taktikazas
tonkreteheti. MegfigyelhetS, hogy az emberek egy részének gyakran kénnyebb
Oszintének lenni egy idegennel (terapeuta effektus), mint a baratjaval, vagy a tarséa-
val. Ilyen szempontbdl a terdpids robotok a jovében az ember bizalmasai lehetnek.
Megjegyzem, hogy 60 évvel ezel6tt Weizenbaum egy olyan programot alkotott meg
ELIZA névvel, amelyiknek képesnek kellett lennie az emberrel, vagy robottal (ponto-
sabban masik programmal) valé6 kommunikaciéra. A kisérlet a gyenge mesterséges
intelligencia kutatdsdnak parédidja volt, eljatszotta a terapeutat, mégis sokan komo-
lyan vették. A szakmai szolgéltatdsokndl (tandcsadas, terapia, coaching, mentoralas,
medidcio, szupervizid) Gj tendencia, hogy a szolgéltatdval az tigyfelek mar nemcsak
a fizikai, hanem a virtudlis vilagban is taldlkoznak (Kollar et al. 2016). A mesterséges
intelligencia fejl6désével egyre nehezebb lesz megkiilonbdztetni az ember szdmara a
kommunikaciés partnerét aszerint, hogy &/az ember, vagy robot-e.
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* Szenvedély: a robotokban még nincs olyan fejlett mesterséges intelligencia,
amelyik révén a robot el tudna donteni a tarsas- és személykozi kapcsolatoknal, hogy
példaul mikor kell kezdeményezni a csokoldzast, a megolelést. Kahn és tarsai (Kahn
et al. 2010) tanulményukban tobbek kozott arra keresik a valaszt, hogy milyen tipust
emberek lehetnek a célcsoportjai a robotokkal atélt ,pszicholdgiailag tartalmas és
mély érzelmi kapcsolatnak”. Meglatasuk szerint azok, akik félnek kezdeményezni,
félnek a visszautasitastol, illetve er6szakos, perverz szexudlis igényeik vannak. Levy
mar 2008-ban azon a véleményen volt, hogy a technoldgia adott ahhoz, hogy a szen-
vedély szexudlis értelemben beteljesedjen.

* A szerelemhdromszog harmadik fogalma az elkitelezettség. Ezzel kapcsolatban
Kacsur (Kacsar 2016) agy fogalmaz, hogy ,képesek vagyunk elvirdsok és félelmek nélkiil,
szildrdan kitartani a mdsik mellett. Hosszii tdvon is el tudjuk képzelni kapcsolatunkat, ezen
kiviil nem kivinunk mdssal kapcsolatot létesiteni se érzelmileg, se testileg”. Carter és Sokol
(Carter és Sokol 2004) gy véli, hogy az emberek egy része fél magéat elkotelezni egy
masik ember mellett. Az ilyen emberek szdmara egy ember—robot kapcsolat elfogad-
hato alternativa lehet, kiilonésen akkor, ha a robot mesterséges intelligencidja, s igy
viselkedése, illetve kiils§ megjelenése (példaul arc, hajszin) id6rél-idére atprogra-
mozhatd/feliilirhat6 a tulajdonos elvarasai szerint. Bar némi vérosi legenda jellege
van Moore (Moore 2009) cikkének, melyben arrdl ir (illetve egy videofelvételre is
hivatkozik), hogy egy japan jatékos az egyik Nintendo karakterrel kotott hazassagot,
az mindenesetre elgondolkodtatd, hogy ha egy ember elkotelez&dik egy robot mel-
lett, akkor a jOv6 jogaszai ezt az elkotelez&dést akarjak-e, tudjak-e jogi keretekbe
(hazassag, élettarsi kapcsolat) foglalni. A torténelmi egyhazak ezzel kapcsolatban a
jovében is nagy val6szintiség szerint kitartanak amellett, hogy csak ember—-ember
kothet szovetséget a hdzassag szentségében.

* Szocidlpszicholdgiai alapvetés, hogy az ember tarsas lény. (Aronson 2011) Ha az
ember-robot szeretet és szerelem reldcidit szocidlpszicholégiai aspektusbdl vizsgal-
juk, akkor az alabbiakon érdemes elgondolkodni:

— Mennyi id6be telik egy robotnak egy embert megismerni/kiismerni?

— Ha a robot teljesen Gigy viselkedik, ahogy az az embernek tokéletes, akkor az

élet unalmas lesz.

- Azzal, hogy a robot teljesen kiismeri az embert, az ember maximalisan sebez-
het6vé és manipulalhatéva valik. Kérdéses, hogy ki az igazi f6nok a kapcso-
latban?

— Az ember hozza a szabélyokat, melyeket folyamatosan feliilir a robottal tor-
tén6 manipulativ interakcidk soran.

- Ki az igazi én (self) az ember—robot kapcsolatban?

— Hogyan hat az emberre, ha a robot hirtelen, minden indok nélkiil hangulatot
valt (példaul a mestersége intelligencia meghackelése miatt).

Az ember—-robot szerelem-szeretet relacidjanak kommunikdcidelméleti elemzésekor a
megannyi modell kéziil tanulmanyomban harmat ismertetek: szimmetria-elv, kap-
csolat-elmélyiilés elmélete, illetve a bizonytalansagcsokkentés elmélete. Kacstur
(Kacstr 2016) Newcomb szimmetria elvénél arra keresi a valaszt, hogy hogyan alakul
ki a vonzalom két ember kozott (3. abra).
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egyetértés
VONZALOM ‘i

-

f

\megerﬁsités

3. abra.
A kapcsolat kialakuldsa két ember kozott
(Forras: Newcomb alapjan Kacstr 2016)

A megnevezett négy fogalom az ember-robot kapcsolatban a kdvetkezd médon
értelmezhetd:

— Kommunikacié: a robot maximalisan figyel az emberre

— Egyetértés: a robot nem vitatkozik

— Hasonl6sag: a robot hasonléan vélekedik

— MegerGsités: igazad van, jol csindlod, csak igy tovabb — mondja a robot.

A pozitiv megerGsités egészséges 6nbizalmat ad, a negativ pedig onteltté, tal-
zottan egoistava teszi az embert az ember-robot interakciék sordn.
Griffin (Griffin 2001) Taylor és Altman 1987-es kapcsolatelmélyiilés elméletét egy — a
4. abran lathato — példan keresztiil szemlélteti.

A példdban emlitett Pete személyiségének a szerkezete az ember—robot interak-
ci6 soran is értelmezhetS. A kapcsolatelmélyiilés hagymamodelljénél, ahogy a kap-
csolat elmélyiil, az ember gy tarulkozik fel a robotnak. Ez a feltdrulkozas ugyan fel-
vethet az emberek egy részében bizonyos aggélyokat — ha egyaltalan ismerik és fog-
lalkoznak a kapcsolatelmélyiilés modell gyakorlati alkalmazhatésdgaval — de a
végkovetkeztetés valahogy az lesz, hogy kiben bizzunk meg, ha nem a robotunkban.
Ahogy az egyes hagymarétegek tartalmat a robot megismeri, annal inkabb képes az
ember tarsa lenni:

— Eletrajzi adatok: vasarlaskor mar klaszterizalhatjék a fogyasztot, ezek az alap-

adatok belekeriilnek a robot mesterséges intelligenciajaba

— Oltozkodési szokasok, ételek, zenei izlés: a robot az ember divattanacsadéja,

megfdzi a kedvenc ételét, kozosen tombol vele a kedvenc zenéjére

— Célok, inspiracidk: a robot az embert megerdsiti, inspirédlja, a célok elérésére

sarkallja
- Hitbéli meggy6z6dések: a robot (bedllitasatdl fiiggden) abban hisz, amiben a
tulajdonosa

— Rejtett félelmek, fantaziak: a robot képes lehet az ember legtitkosabb végyait
is teljesiti

— Enkép: arobottal lehet teljes az ember élete. Analdgids hasonlat: ember-okos-
telefon.
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Oltozkodési szokasok, ételek, zenei izlés

életrajzi adatok

4. dbra.
A kapcsolatelmélyiilés elmélete
(Forras: Taylor és Altman alapjan Griffin 2001)

Berger (Berger 1988, hivatkozza Griffin 2001) a bizonytalansigcsdkkentés elméleté-
ben nyolc axiomat fogalmaz meg. Ezek az axiémék atirhatéak az ember—robot kap-
csolatra is az aldbbiak szerint:

D
2)

3)

4)

5)
6)
7)
8)

Ahogy az ember elkezd kommunikalni a robottal, csokken a bizonytalan-
saga. A verbalis kommunikacié gyakorisaga novekszik.

Ahogy az ember elkezd nonverbalisan kommunikalni a robottal, csokken a
bizonytalansdga. A nonverbalis kommunikacié gyakorisaga novekszik.

A fokozott bizonytalansag arra 9sztondz, hogy minél tébb informaciét tud-
junk meg a robotrél. Ahogy csokken a bizonytalansag mértéke, az informa-
ciégytijtés aldbbhagy.

A bizonytalansadg csokkenésével aranyosan novekszik a bizalmunk, bizal-
massagunk a robot irant.

A bizonytalansag csokkenésével novekszik a kolcsonosség.

Az ember-robot kozotti hasonldsag csokkenti a bizonytalansagot.

Ahogy csokken a bizonytalansédgérzet, tigy né a szimpétia.

Ha elfogadjék a robotot az ember ismerdsi korében, az csokkenti a bizonyta-
lansagot (példdul masnak is van).

Tanulmanyom kovetkez§ alfejezetében a bergeri axiomak kozott is megfogalmazott
szimpatidval foglalkozom részletesebben.

A szimpitia értelmezése az ember—robot interakcidban

Mori mar 1970-ben leirta (Mori 2012), hogy az emberi replikdk, amik majdnem, de
nem egészen olyanok, mint az ember, képesek egyes megfigyelSkben a titokzatossag
és az undor érzetét kelteni. Az 5. abran lathato rejtélyes volgy (Uncanny Valley)
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kifejezés tanulmanyom aspektusaban arra utal, hogy a robotfejlesztésnek voltak,
vannak és egy ideig még lesznek olyan produktumai, amelyek nem egy
androidra/humanoidra, hanem sokkal inkabb egy hullara (corpse), egy zombira
(zombie), egy jatékbabara (ordinary doll), a csak egy érzés kimutatasara képes alarcra
(okina mask), vagy egy babura (bunraku puppet) hasonlitanak.

Rejtélyes volgy ook
+
,io— Egészséges ember
Humanoid robot i !
- ../ ¢~ Betegember

277N\ Halal/ }
o P \‘ I b
® | §—— Babu
2 /|Z~ S ‘ /
c . itomotty [ I
= | lpari robot L Allat 14 ,'
@ ’ bt i Okina maszk
g s
o Voo Jatékbaba
Y -~ \
5 == H
> | Emberszer(i(ség) 50% A 100% .

Alarc =\ ; Kézprotézis

Hulla ‘\\ ¢——— Myoelektromos kéz
- ol ——— Zombi

5. 4bra.
A rejtélyes volgy
(Mori 2012, sajét forditas)

Minél inkabb hasonlit a tarsadalmi és alapvetSen a terapids robot arca, illetve
altalanos megjelenése egy egészséges emberéhez (Healthy Person), annal inkabb
ébreszt szimpéatiat az emberekben maga irdnt. Jelen irdsomban a robotok iranti szim-
pdtidt 5 dimenzié mentén ismertetem.

1.) Ahogy a robotrol beszéliink. Ez leginkabb az allatokrodl vs. kedvenc allatainkrdl
52616 diskurzusokhoz hasonlithaté. A kozbeszédben rendszerint a kedvenc allatok-
rol altaldban mar az ,8” személyes névmas és nem az ,az” hasznalataval beszéliink,
elnevezziik, becézgetjiik. Természetesen nem lehet kizarni annak a lehetSségét,
hogy egy ipari robotot is becézgessenek a gyari munkdsok/karbantarték, de a
mélyebb érzelmekre épiil§ kedves szavakat és megszolitdsokat inkabb a tarsadalmi
robotok fogjak kapni.

2.) A fizikai megjelenésbdl eredd szimpdtia. A megjelenés része tobbek kozott az
emberi, vagy emberhez hasonl6 arcvonasok, illetve a lélek titkrének tartott szemek.
A szimpatiat kivalthatja az emberhez hasonlatos alkat, vagy olyan alkat, amelyik
megjelenésében kedves, allatszer( (példaul gyerekeknek kedvenc mesehds). Duffy

(Dufty 2003) tanulmanyéban kiemeli, hogy a szimpatia elnyeréséhez a robotoknak
lényegesen tobb antropomorf tulajdonsaggal kell rendelkeznie a jov&ben.
MacDorman és szerztarsai (MacDorman et al. 2005) szerint a robotokban a leggyen-

gébb pont az emberi szem antropomorfizalésa.
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3.) A nonverbilis kommunikdciobdl eredd szimpitia részei tobbek kozott a mimika, a
testtartas, a gesztikulacié és a proxemika. Duffy (Duffy 2003) a mimikaval kapcsolat-
ban tgy véli, hogy az arckifejezés, a mozgas és a szocidlis interakciok koziil az els6d-
leges teriilet a robot feje. Az arcmozgésok sem 2002-ben (DiSalvo et al. 2002), sem
most nem annyira kifinomultak, hogy a feln&tt emberek jelentSs része teljesen
emberszertinek mindsitse a robot mimikéjat. A publikusan elérhet6 beszamolok
alapjan a robotok jelenleg még nem képesek a megfelelGen kifinomult testtartasra
(nyitott/zart, 116/all6), illetve gesztikulacidjuk (beleértve a robot fej-, vall-, kar- és kéz-
mozgasait) is inkdbb csak értelmetlen hadonaszéasnak tlinnek. A gesztikulacio és a
het6 videdk szerint a robotoknal a tavolsagszabéalyozas (proxemika) fejlesztése is
inkdbb mérnoki, semmint pszicholégiai és kommunikacidelméleti alapok mentén
torténik. Pedig a tarsas interakciok sordn a kultaraktdl fiiggd intim tér, személyes tér,
tarsadalmi tér, illetve nyilvanos tér tavolsagainak megfelel kialakitdsa alapvetd fon-
tossagt. A nonverbalis kommunikacié azért is érdemel kiilonleges figyelmet, mivel
az interaktiv kapcsolatok soran kialakul6 érzéseknek 7%-a a szavaktol, 38%-a a hang-
szint6l és tobb, mint a fele (55%) a test kifejezéseitdl fligg.

4.) A verbdlis kommunikdciébdl eredd szimpdtia része a hang(hordozas), illetve az is,
amit a robot mond. A hang- és beszédszintézis soran az elmult években szdmos fej-
lesztés tortént. Mikozben a test nélkiili (virtudlis) robotokkal mér lehet taldlkozni a
telefonos call centerekben, addig az androidok és humanoidok hangja még inkabb
gépszerti. Choi (Choi 2008) szerint, ha az emberek el tudjak hinni, hogy a robotoknak
igazi, tudatos gondolataik vannak, életszertiek és emberi intelligenciaval rendelkez-
nek, akkor akér bele is tudnak szeretni. Knight és tarsai (Knight et al. 2011) tanulmé-
nyunkban egy kisérletr6l szamolnak be, ahol a viccmeséld robot valés idében vizs-
gélta az emberi interakcidkat (példaul nevetés, taps), s képes volt fenntartani kozon-
ségével az interaktiv kapcsolatot, ergo szimpatiat ébresztett maga irant.

5.) A viselkedésbdl eredd szimpitidval kapcsolatban Hinds-Addow (Hinds-Addow
2014) agy véli, hogy mivel a robotok a jelenlegi fejlettségi szintjitkon még nem képe-
sek kell6 hatékonysaggal utdnozni az emberi elmét, a testet, a lelket, s igy magat az
embert, ezért a viselkedésbdl eredd szimpatia csak komoly fenntartdsokkal fogad-
hat6 el.

Ziro gondolatok

Tanulmanyom jelenlegi (els6) részében az ember—robot interakcié human oldaldnak
teoretikus aspektusat ismertettem. A robotok fajtai koziil részletesebben a tarsadalmi
és a terapias képességekkel rendelkezd robotokkal foglalkoztam. Részletesen bemu-
tattam a tarsadalmi robotok jellemz&it, majd az ember-robot kozott 1étrejovd szere-
tet-szerelem interdiszciplinaris megkozelitésére fokuszaltam, nevezetesen az evolu-
cionista, a biol6giai, a pszicholégiai, a szocialpszicholégiai és a kommunikacidelmé-
leti tudoméanyteriiletek miivelSinek a gondolatait mutattam be. A szeretet-szerelem
mellett a szimpatia kérdéskorét is részletesen targyaltam irdsomban, s rdmutattam
arra, hogy melyik az az 6t dimenzid, amelyik mentén érdemes az ember-robot kozti
szimpatiat értelmezni.
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A teoretikus forrasok elemzése soran arra a megallapitasra jutottam, hogy a
jovében megjelend robotok méar képesek lehetnek arra, hogy az emberekben
mélyebb érzelmeket valtsanak ki, az emberek ragaszkodjanak hozzajuk, tarsuknak
tekintsék Sket/azokat. Kérdéses, hogy a tarsadalom felkésziilt-e erre. Tanulmanyom
masodik részében — amelyikben az ember-robot interakcié human oldalanak empiri-
kus aspektusaval foglalkozom — tobbek kozott erre a kérdésre is valaszt keresek.
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