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Wprowadzenie

Celem niniejszego artykutu jest przeglad wynikéw badan dotyczacych ludz-
kich postaw przyjmowanych wobec robotéw. W ramach ztozonej domeny
okreslanej mianem interakcji cztowiek—robot (human-robot interaction)
nasze zainteresowanie skupimy zatem na czynniku ludzkim.

Warto zauwazy¢, ze rosnaca popularnos¢ robotéw i robotyki sprawia,
iz mamy do czynienia ze swoistym (stale rosngcym) ekosystemem otacza-
jacych nas robotéw (por. Palomdki i in., 2018: 3—4). Ten ekosystem nie
dotyczy oczywiscie wytacznie rzeczywistych robotéw (takich jak choéby
roboty przemystowe', autonomiczne samochody, roboty sprzatajace czy
roboty asystenci?), ale takze robotéw pojawiajacych sie w produkcjach fil-
mowych, animacjach, grach czy jako wirtualni asystenci (asystent Google,
Siri). Roboty sg naturalnie elementem wiekszej catosci, otaczajacej nas
technologicznej rzeczywistosci. Jednoczesnie sa one elementem wyjatkowo
interesujgcym, poniewaz w samym swoim zamysle majq (w wiekszym lub
mniejszym stopniu) odzwierciedla¢ ludzi®. W szczeg6lnosci wiec bedziemy
sie tutaj zajmowali robotami humanoidalnymi oraz klasa robotow okresla-
nych jako roboty spoteczne.

Robotem spotecznym mozemy okresli¢ autonomiczng maszyne, ktéra
potrafi rozpoznawac inne roboty i ludzi oraz angazowac sie w interakcje
spoteczne (Fong, Nourbakhsh i Dautenhahn, 2003). Roboty tego rodzaju
projektowane s po to, by stuzy¢ ludziom, w zwigzku z czym czesto petniag
role: przewodnikow, asystentow, kompanéw, opiekunéw, nauczycieli lub
pupili domowych. Jak wyjasnia Terry Fong ze wspotpracownikami (Fong
i in., 2003), roboty spoteczne nie musza by¢ robotami humanoidalnymi,
a wiec posiadac¢ ciata podobnego ludzkiemu. Mato tego, nie musza posiadac¢

! Na przyktad w fabrykach Volkswagena w Wielkopolsce do konca 2020 r. ma zosta¢
wprowadzonych 450 nowych robotéw na liniach produkcyjnych (https://www.forbes.pl/
biznes/volkswagen-roboty-zastapia-pracownikow-w-polsce/y9kvrse, dostep: 2.12.2020).

2 Na przyktad osoby mieszkajace w Poznaniu moga juz skorzystac¢ z pomocy takiego
robotycznego asystenta w jednym ze sklepéw obuwniczych (https://www.wirtualnemedia.
pl/artykul/robot-pepper-asystent-sprzedazy-eobuwie-pl, dostep: 2.12.2020).

% Czytelnikowi zainteresowanemu opisem mechanizméw antropomorfizowania techno-
logii i budowania z nig ztozonych relacji polecamy: Alone Together: Why We Expect More
from Technology and Less from Each Other (Turkle, 2011) oraz pozycje skoncentrowana cat-
kowicie na robotach: Enchanting Robots: Intimacy, Magic, and Technology (Musiat, 2019).
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fizycznego ciatla w ogdle — robot spoteczny moze by¢ rowniez robotem
w pehi wirtualnym. To umiejetnos$¢ interakcji z innymi agentami spotecz-
nymi jest, jak sie wydaje, cecha o najwiekszej wadze przy definiowaniu
wspomnianych robotéw.

Rozpoznanie ludzkich postaw wobec robotéw odgrywa istotna role dla
szerszej perspektywy badan oraz projektowania interakcji cztowieka z tego
rodzaju maszynami. Wskazmy tutaj praktyczne aspekty wynikéw takich
badan. Po pierwsze, dzieki nim lepiej mozemy przewidywac¢ konsekwencje
interakcji ludzi z rzeczywistymi robotami (por. np. Savela, Kaakinen, Ellonen
i Oksanen, 2021; Vatan i Dogan, 2021). Mozemy tez uwzgledni¢ rezultaty
takich badan na etapie projektowania nowych robotéw (por. np. opisywane
dalej wyniki badania wskazujace na fakt, ze badani preferowali roboty,
ktore nie sg humanoidalne), a takze lepiej projektowa¢ bezkonfliktowe
i bezpieczne interakcje z robotami, dostosowujac je do kontekstu kulturo-
wego, wieku odbiorcéw i ich preferencji (por. np. Stower, Calvo-Barajas,
Castellano i Kappas, 2021; dyskusja w: Naneva i in., 2020). Jak wskazuja
Stanislava Naneva i wspotpracownicy (2020) oraz Julia Stapels i Friederike
Eyssel (2021), badanie postaw wobec rzeczywistych robotdw odgrywa duza
role w Swietle wynikéw badan wskazujacych na to, ze wiele przekonan ludzi
na temat robotow zdaje sie wynikac z obrazu kreowanego przez utwory
z dziedziny science fiction. Badania te moga wiec przyczyni¢ sie do odkry-
cia przyczyn i Zrédet pewnych uprzedzen. Nie do przecenienia jest rOwniez
aspekt czysto poznawczy. Jak wskazuje Agnieszka Wykowska (2020: 6),
poza odgrywaniem roli pomocnikéw i towarzyszy w réznych dziedzinach
zycia cztowieka roboty spoteczne moga by¢ narzedziami naukowymi do
badania ludzkiego systemu poznania spotecznego. W szczego6lnosci moga
informowac nas o elastycznosci tego systemu u cztowieka. Jak sie okazuje,
system poznania spotecznego jest w wielu przypadkach zdolny uzywac
tego samego mechanizmu zaréwno w interakcjach z drugim cztowiekiem,
jak i z robotem. Dzieje sie tak m.in. przy rozpoznawaniu ruchu biologicz-
nego, rozpoznawaniu gestow czy mechanizméw uwagowych.

W dalszej czesci tego artykutu dokonamy przegladu wynikéw wybranych
badan dotyczacych szeroko pojmowanych postaw ludzi wobec robotow.
Zanim to nastapi, postaramy sie doprecyzowac znaczenie stowa ,,postawa”
uzywanego w tym konteks$cie. Nastepnie przyjrzymy sie czynnikom wpty-
wajacym na te postawy, takim jak wiek, pte¢, wyksztalcenie czy narodowosc.
Przeanalizujemy takze role zainteresowan, religijnosci oraz doswiadczen
i interakcji z robotami w ksztaltowaniu sie postaw wobec nich. Poruszymy
tez temat mozliwo$ci wptywania na postawy zajmowane wobec robotow.
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Czym jest postawa wobec robota?

Postawg cztowieka wobec pewnego obiektu mozemy za Stefanem Nowakiem
(1973: 23) nazwac ,,0g06t wzglednie trwatych dyspozycji do oceniania tego
obiektu i emocjonalnego nan reagowania oraz ewentualnie towarzyszacych
tym emocjonalno-oceniajacym dyspozycjom wzglednie trwatych przekonan
o naturze i wlasnosciach tego przedmiotu i wzglednie trwatych dyspozycji
do zachowan wobec tego obiektu”. Za Mikonem J. Rosenbergiem (Rosen-
berg i Hovland, 1960) moglibySmy dodatkowo wprowadzi¢ uzyteczny dla
dalszych rozwazan podzial komponentéw postaw na:

1. poznawcze (cognitive) — wiedza, przypuszczenia, przekonania o danym
obiekcie,

2. afektywne (affective) — odczucia i emocje wzgledem danego obiektu,

3. konatywne (conative) — intencje dotyczace zachowan wzgledem
obiektu, dyspozycje do pozytywnych lub negatywnych zachowan wzgledem
obiektu.

Warto w tym miejscu zaznaczy¢, ze ten klasyczny podziat jest popularny
w badaniach dotyczacych interakcji cztowiek—robot (por. np. Naneva i in.,
2020: 1180; Stapels i Eyssel, 2021). Jak zaobserwujemy w dalej opisywanych
badaniach, ludzkie postawy wobec robotéw rozwazane sg z uwzglednieniem
kazdego z tych komponentow.

Badacze wymieniajq wiele czynnikéw majacych wptyw na specyficzne
postawy ludzi wobec robotéw. Naleza do nich: pte¢ os6b badanych, ich
wiek, kultura, narodowos¢, doSwiadczenia zwigzane z robotami, a tak-
Ze typ robotéw, kontekst, w jakim sie one pojawiaja (Nomura, Kanda,
Suzuki i Kato, 2009); wyksztatcenie os6b badanych (Broadbent, Stafford
i MacDonald, 2009); postrzegana przydatnos¢ i tatwo$¢ uzycia robotow
(Davis, 1989); przekonanie o unikalnosci natury ludzkiej i gotowos¢ do
przypisywania robotom pozytywnych cech ludzkich (Rézanska-Walczuk,
Pochwatko, Swidrak, Mozaryn i Kukietka, 2016). Wplyw na przekonania
dotyczace realnych robotéw spotecznych maja réwniez fikcyjne postaci
robotéw pochodzace z dziet gatunku science fiction oraz wizerunek robotow
kreowany w Srodkach masowej komunikacji (Bruckenberger i in., 2013;
Nomura, 2014); stopien podobienstwa robota do cztowieka czy szeroko
pojety wyglad robotéw (Phillips, Zhao, Ullman i Malle, 2018).

Bogactwo zidentyfikowanych czynnikéw znajduje swoje odzwierciedle-
nie takze w liczbie narzedzi, ktore powstaty, aby bada¢ postawy ludzi wobec
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robotéw. Aktualnego stanu wiedzy w aspekcie rzetelnych narzedzi wykorzy-
stywanych do pomiaru postaw wobec robotow spotecznych dostarcza m.in.
metaanaliza autorstwa Chrisa Krédgeloh i in. (2019). Autorzy prezentuja w niej
szesc¢ skal — sprawdzonych psychometrycznie i zréznicowanych pod katem
tre$ci pozycji oraz zamierzonego celu — mierzacych postawy wobec robotow.
Naleza do nich: Negative Attitudes towards Robots Scale (NARS) (Nomura,
Suzuki, Kanda i Kato, 2006b), Robotic Social Attributes Scale (RoSAS)
(Carpinella, Wyman, Perez i Stroessner, 2017), Ethical Acceptability Scale
(EAC) (Peca i in., 2016), Technology-Specific Expectations Scale (TSES)
wraz z Technology-Specific Satisfaction Scale (TSSS) (Alves-Oliveira i in.,
2015), Frankenstein Syndrome Questionnaire (FSQ) (Nomura, Sugimoto,
Syrdal i Dautenhahn, 2012) oraz Multi-Dimensional Robot Attitude Scale
(Ninomiya, Fujita, Suzuki i Umemuro, 2015).

Sposrdd opisanych przez Krageloh i wspétpracownikow (2019) szcze-
gblng popularnoscia wsrod badaczy cieszy sie skala Negative Attitudes
towards Robots Scale (NARS), zaprojektowana przez Nomure z zespolem
(2006b). Negatywne postawy wobec robotdw, ktore mierzy NARS, zwia-
zane s z lekiem przed komputerami (computer anxiety) oraz lekiem przed
komunikacja spoteczng (communication apprehension) (Nomura i in., 2006).
Model NARS zaklada, ze lek przed komunikacja jest powodowany przez
komunikacje samg w sobie oraz ze ludzie majq tendencje do tego, aby nie
rozr6znia¢ w tym konteks$cie ludzi i maszyn. Co za tym idzie, osoby przeja-
wiajace wyzszy poziom leku przed komunikacja moga odczuwac ten lek row-
niez w kontek$cie komunikacji z robotami. To natomiast moze prowadzi¢ do
negatywnych postaw wobec tych podmiotéw. NARS to posrod przytoczonych
wyzej kwestionariuszy jedyny (wedle naszej wiedzy), ktory posiada polska
adaptacje, autorstwa Grzegorza Pochwatki i wspotpracownikéw (2015). Na
oryginalng, japonska skale NARS skladaja sie trzy podskale: podskala nega-
tywnych postaw wobec interakcji z robotami (NARS-interaction), podskala
negatywnych postaw wobec wplywu spotecznego robotow (NARS-Social
Influence) oraz podskala negatywnych postaw wobec emocji w interakcjach
z robotami (NARS-Emotion). Na polska wersje NARS natomiast sktadaja sie
dwie podskale: podskala negatywnych postaw wobec interakcji z robotami
(NATIR) oraz podskala negatywnych postaw wobec robotéw posiadajacych
cechy ludzkie (NARHT).

Pozostate sposrod wymienianych w metaanalizie Krageloh i wspdt-
pracownikow (2019) kwestionariuszy do pomiaru postaw wobec robotow
nie zostaly przez nas tutaj szczegétowo opisane, poniewaz nie referujemy
badan z ich wykorzystaniem. Ponizej pojawia sie jeszcze dwa interesujace
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kwestionariusze: Belief in Human Nature Uniqueness Scale (BHNU) oraz
Robot Anxiety Scale (RAS).

Belief in Human Nature Uniqueness Scale (Giger i in., 2017) pozwala
na zmierzenie esencjalistycznych przekonan badanych, czyli stopnia, w jakim
uwazajq oni nature ludzka za wyjatkowa — r6znq od natury innych podmio-
tow, jakimi sg roboty. BHNU ma polska adaptacje (Pochwatko i in., 2015).

Robot Anxiety Scale (Nomura, Suzuki, Kanda i Kato, 2006a) jest skala
pozwalajaca mierzy¢ lek przed robotami. Lek ten definiowany jest jako emo-
cja leku lub strachu, ktéra w zyciu codziennym uniemozliwia jednostkom
interakcje z robotami posiadajacymi zdolno$¢ do komunikacji, w szczegol-
nosci komunikacji cztowiek—robot. Podobnie jak model negatywnych postaw
mierzonych przez NARS, réwniez model leku przed robotami zak}ada,
ze konstrukt ten zwigzany jest jednoczesnie z lekiem przed komputerami
i lekiem przed komunikacja spoteczna.

Wymienione tutaj kwestionariusze nie sa oczywiscie jedynymi sto-
sowanymi w badaniach postaw wobec robotow. Warto takze podkreslic,
ze czestym zjawiskiem jest korzystanie przez badaczy z autorskich narze-
dzi zaréwno do ilosciowego, jak i jakoSciowego pomiaru opisywanego
konstruktu.

Czynniki wptywajace na postawy wobec robotéw - wyniki badan

W tej czeSci dokonamy przegladu badan dotyczacych ludzkich postaw wobec
robotéw. Wyniki badan podzielilismy wedle czynnikéw, ktére maja zwiazek
z interesujacymi nas postawami. W dodatku do tego artykulu zamieszczamy
niezbedne informacje na temat raportowanych badan (informacje o osobach
badanych, wykorzystane narzedzia i bodZce oraz sposob przeprowadzenia
badania).

Zmienne demograficzne

Pleé. Juz pierwsze badanie z wykorzystaniem kwestionariusza NARS
(Nomura i in., 2006b), przeprowadzone na japonskich studentach, wykazato
réznice pitciowe w postawach wobec robotow, ktore po6zniej potwierdzone
zostaty w badaniach innych autor6w. Jak sie okazato, mezczyzni majg mniej
negatywne postawy wobec interakcji z robotami niz kobiety. Podobnie
Jean-Christophe Giger, Daniel Moura, Nuno Almeida i Nuno Pigarra (2017)
w swoim badaniu z wykorzystaniem portugalskiej adaptacji NARS wykazali,
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ze kobiety majq bardziej negatywne postawy wobec interakcji z robotami.
Analogiczne wyniki raportuja w swoich pracach Grzegorz Pochwatko i in.
(2015), Nuno Picarra i in. (2016; 2016b), a takze Pawe} Lupkowski i Filip
Janski-Maty (2020). Pigarra i in. (2016a; 2016b) sugeruja, Ze mozliwa
przyczyna tej zalezno$ci lezy w tym, iz mezczyzni i kobiety wigzg roboty
z innymi kontekstami uzycia (a w konsekwencji wyobrazajq sobie rozne
konteksty interakcji z nimi). I tak autorzy sugeruja, Ze mezczyzni wyobra-
7aja sobie raczej interakcje z robotami przemystowymi w kontekscie pracy,
a kobiety raczej interakcje z robotami w kontekstach domowych.

Co ciekawe, opisana réznica, wystepujaca w badaniach na osobach
dorostych, wystepuje takze wsréd mtodszych badanych (w wieku 11-15
lat). Jak pokazujg wyniki badan (Wasielewska i L.upkowski, 2020), dziew-
czynki w tym wieku majq bardziej negatywne postawy wobec interakcji
z robotami niz chtopcy. Takie wyniki moga Swiadczy¢ o tym, Ze postawy
wobec robotéw oraz réznice ptciowe w tych postawach sa wzglednie stale
i niezalezne od wieku.

Wiek. Do innego wniosku mozemy doj$¢, analizujac wyniki badania
Tatsuya Nomury i wspotpracownikow (2009), w ktérym badani wykazuja-
cy zainteresowanie robotem Robovie, wystawionym w galerii handlowej,
proszeni byli o odpowiedzenie na cztery otwarte pytania. Dotyczyly one:
zrédet informacji, jakie wptynely na wizerunek robotéw u badanych, roli
i funkcji, jakie zdaniem badanych pehi¢ beda roboty w ciggu najblizszych
dziesieciu lat, oraz typéw robotéw, jakie zdaniem badanych powinny i nie
powinny istnie¢. Badani zostali podzieleni na trzy grupy ze wzgledu na
wiek. Z zebranych odpowiedzi mozna wysuna¢ nastepujace wnioski. Badani
z grupy ponizej 25. roku zycia nie sq zdominowani wptywem informa-
cji z konkretnego Zrodta. Ich wyobrazenia robotow s niejednoznaczne, jesli
chodzi o zalozenia, preferencje i nieche¢ w stosunku do robotéw majacych
sie pojawi¢ w najblizszej przysztosci. Na ocene grupy dorostych (26-50 lat)
wplyw maja wirtualne Zrédta informacji (czasopisma, animacje, filmy, ksiaz-
ki). Ci badani zaktadaja, Ze roboty ,.komunikacyjne” (ang. communication
robots), tj. takie, ktérych gtéwng funkcja jest komunikacja z ludzmi, pojawia
sie w niedalekiej przysztosci, ale oczekujq, Ze roboty obejmga raczej funkcje
inne niz komunikacyjne (np. obowigzki domowe, niebezpieczne zadania).
Ponadto badani z tego przedzialu wiekowego doswiadczaja silnego leku
zwigzanego z relacjami spotecznymi z robotami. U grupy reprezentowanej
przez najstarszych badanych (powyzej 51. roku zycia) widoczny jest wplyw
mediéw informacyjnych lub do§wiadczen z udziatem prawdziwych robotow.
Osoby te zaktadaja, ze w niedalekiej przysztosci pojawig sie zaréwno roboty
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komunikacyjne, jak i niekomunikacyjne. Oczekujq natomiast, ze roboty
beda wykonywac raczej zadania komunikacyjne (tj. stuzba w miejscach
publicznych, opieka domowa, opieka spoteczna), a takze sa zaniepokojeni
fizycznymi i ekologicznymi szkodami, jakie moga spowodowac roboty.
Jak zauwazaja sami autorzy, wyniki te nalezy traktowac z ostroznos$cig
ze wzgledu na sposéb doboru proby oraz rozktad pici i wieku badanych.
Istnieja jednak badania, ktore sugeruja, ze to mtodzi ludzie (ponizej 20 lat)
maja bardziej zyczliwy stosunek do robotéw niz osoby powyzej 20. roku
zycia (Shibata, Wada i Tanie, 2004). Podobnie w badaniu Kerstin Dautenhahn
i wspdlpracownikow (2005) miodsi uczestnicy sugerowali, ze chcieliby
mie¢ w przysztosci w swoim domu robota-towarzysza jako przyjaciela, co
odrdznia ich od starszych uczestnikow badania, ktorzy nie zadeklarowali
takiej checi. Te rozbieznosci moze ttumaczy¢ fakt, ze istotng role w rézni-
cowaniu postaw wobec robotow w zaleznosci od wieku respondentow pelni
ich narodowo$¢ i kultura.

Narodowosc¢ i kultura. Christoph Bartneck, Tatsuya Nomura, Takayuki
Kanda, Tomohiro Suzuki i Kato Kennsuke (2005) przeprowadzili miedzykul-
turowe badania dotyczace postaw ludzi wobec robotow, z wykorzystaniem
kwestionariusza NARS. Pozwolily one stwierdzi¢, co nastepuje. Japonczycy
mieli bardziej negatywne postawy wobec interakcji z robotami niz Ame-
rykanie. Meksykanie mieli bardziej negatywne postawy wobec interakcji
z robotami niz Niemcy. Nie zaobserwowano réznic w postawach wobec
interakcji z robotami u Niemcow, Holendrow, Chinczykéw i Japonczykdow.
Co wiecej, Niemcy, Meksykanie i Japonczycy mieli bardziej negatywne
postawy wobec spotecznego wptywu robotow niz Chinczycy, Holendrzy
i Amerykanie. Niemcy i Meksykanie natomiast mieli bardziej negatywne
postawy wobec emocji w interakcjach z robotami niz Japoniczycy. A sami
Japoniczycy mieli bardziej negatywne postawy wobec emocji w interakcjach
z robotami niz Amerykanie. Jak zauwazajq autorzy, takie wyniki sg sprzecz-
ne z powszechng opinig sugerujaca, ze Japonczycy uwielbiaja roboty bardziej
niz inne narodowosci. Okazuje sie, iz sq oni zaniepokojeni wptywem, jaki
roboty moga mie¢ na spoteczenstwo. Mozliwym wyjasnieniem takiego sta-
nu rzeczy jest fakt, ze ta narodowos$¢ bardziej niz inne wystawiona jest na
kontakt z robotami, a co za tym idzie, bardziej Swiadoma mozliwosci i ogra-
niczen realnych robotéw. Najbardziej pozytywne postawy wobec robotow
przejawiaja natomiast Amerykanie, co moze by¢ ttumaczone ich obyciem
z technologig i jednoczesng tatwo$cia nawiazywania nowych kontaktow.

Wyksztalcenie. Elizabeth Broadbent i zesp6t (2009) dokonali przegladu
literatury dotyczacej akceptacji robotow stuzacych opiece zdrowotnej przez
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osoby starsze. Z przegladu tego mozemy wyciagna¢ m.in. pewne wnioski
dotyczace wptywu wyksztalcenia na postawy wobec robotow. Dowiadujemy
sie np., ze wyzsze wyksztalcenie wiaze sie z wiekszq akceptacjq rozwigzan
technologicznych codziennych problemow (Giuliani, Scopelliti i Fornara,
2005), ponadto ze poziom zdolnos$ci poznawczych starszych pacjentéw
z demencja pozwala przewidywac stopien wykorzystania robota-kota: lepiej
funkcjonujacy bawili sie z robotem, a bardziej uposledzeni poznawczo bawili
sie rOwnie czesto z niezrobotyzowanym pluszowym kotem (Libin i Libin,
2004, za: Broadbent i in., 2009).

Przekonania i religijnos¢

Na nasze postawy wobec robotéw wpltyw majg rowniez pewne specyficzne
przekonania, ktére zywimy na temat naszej ludzkiej natury, oraz stopien
naszej religijnos$ci. Wspomniane wczesniej badanie Gigera i wspoipra-
cownikow (2017) pozwala doj$¢ do wniosku, ze im silniejsze przekonanie
o wyjatkowosci natury ludzkiej (mierzone za pomoca wspominanej juz skali
BHNU), tym mniej pozytywne postawy wobec robotéw. Mowiac dokladniej,
silne przekonanie o unikalnosci natury cztowieka zwiazane jest z bardziej
negatywnymi postawami wobec emocji w interakcjach z robotami oraz
bardziej negatywnymi postawami wobec interakcji z robotami. To samo
badanie wykazalo ponadto, Ze wyzszy poziom religijnosci wiagze sie z bar-
dziej negatywnymi postawami wobec interakcji z robotami. Religijnos¢
w tym badaniu mierzona byla za pomocg kwestionariusza zawierajacego
cztery pytania®, na ktore odpowiedzi udzielane byty na 7-stopniowej skali
Likerta — wysoki wynik §wiadczyt o wysokim poziomie religijnosci.
Analogiczne wnioski sformutowali Monika Rézanska-Walczuk i wspot-
pracownicy (2016), korzystajac z polskiej adaptacji kwestionariusza NARS.
W wyniku przeprowadzonych przez autorow badan istotnym predyktorem
postawy wobec robotéw posiadajacych ludzkie cechy (mierzonych za pomo-
cq podskali NARHT) oraz postawy wobec interakcji z robotami (podskala
NATIR) okazato sie przekonanie o unikatowos$ci natury ludzkiej. Im stabsze
przekonanie o wyjatkowosci natury cztowieka, tym bardziej pozytywna

4 Skala religijno$ci zawierata nastepujace pytania: (1) ,,How would you describe your
belief”; (2) ,,To what extent do you consider yourself as religious?”; (3) ,,In my life I follow
my religion’s teachings thoroughly”; (4) ,,In my opinion, the teachings and rules of my
religion should have a big influence on the model of the society in my country/in the world”
(Gigeriin., 2017: 511).
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postawa wobec robotow. Ponadto predyktorem postawy wobec robotow
okazata sie gotowos¢ do przypisywania pozytywnych cech ludzkich robo-
tom (takich atrybutoéw jak np. mity, sympatyczny). Ten typ cech jest jednym
z trzech rodzajoéw elementéw skali antropomorfizacji, a wiec skali mierzacej
stopien przypisywania agentom (w tym przypadku robotom) ludzkich cech,
emocji, intencji, motywacji i celéw (por. Rdzanska-Walczuk i in., 2016: 19).
Dwa pozostate rodzaje to negatywne cechy ludzkie (np. przebiegly) oraz
cechy zwigzane z zachowaniem (np. zwinny, silny).

Badanie Picarry (2014) ujawnito jeszcze jedng istotng zaleznos¢ w kon-
tekScie przekonan o wyjatkowosci natury ludzkiej. Okazato sie mianowicie,
ze kobiety majq silniejsze przekonanie o wyjatkowosci natury ludzkiej —
mniej antropomorfizujq roboty — niz mezczyzni.

Opisane powyzej badania przeprowadzane byty na osobach dorostych.
Co ciekawe, rowniez w badaniu przeprowadzonym na uczniach ostatnich
klas szkot podstawowych (Wasielewska i Eupkowski, 2020) postawy wobec
interakcji z robotami korelowaly z przekonaniem o wyjatkowosSci natury
ludzkiej — byly to zwiazki dodatnie o umiarkowanej badz niskiej sile. Badanie
to ujawnito opisang wczesniej roznice ptciowa w wynikach kwestionariusza
BHNU. Jak sie okazato, dziewczynki sg silniej przekonane o wyjatkowosci
natury ludzkiej, a tym samym mniej antropomorfizujq roboty niz chtopcy.

Interakcje i doswiadczenie z robotami

Nie bez wptywu na nasz stosunek do robotow pozostaje oczywiscie kon-
takt z nimi — zarowno ten realny, odbywajacy sie w rzeczywistym Swiecie
z robotami faktycznie istniejacymi, jak i ten wirtualny, poprzez réznego
rodzaju media oraz z fikcyjnymi postaciami robotow.

W swoim badaniu Nomura i in. (2006b), oprocz wykorzystania kwestio-
nariusza NARS, zadawali uczestnikom pytanie, czy widzieli kiedykolwiek
prawdziwego robota w dzialaniu. Jak sie okazato, ci sposrod badanych, kté-
rzy takie roboty widzieli, mieli mniej negatywne postawy wobec interakcji
z robotami niz ci, ktdrzy takich robotow nigdy nie widzieli.

W p6Zniejszym badaniu Nomura (2014) pytat badanych o to, czy kiedy-
kolwiek widzieli realnego robota i czy kiedykolwiek widzieli robota poprzez
srodki masowego przekazu, takie jak telewizja czy gazeta. Z otrzymanych
wynikéw mozna wyciagnac nastepujace wnioski. Uczestnicy, ktorzy nigdy
wczesniej nie widzieli robotdw, mieli bardziej negatywne postawy wobec
interakcji z nimi niz uczestnicy widzacy je na zywo lub poprzez media.
Co wiecej, to rzeczywiste doSwiadczenia z robotami zmniejszaja negatywne
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postawy wobec robotow (wobec interakcji z robotami oraz spotecznego
wplywu robotéw) silniej niz doswiadczanie robotéw poprzez media. Pod
wplywem doswiadczen z robotami zmianie nie ulegly jednak negatywne
postawy wobec emocji w interakcjach z robotami.

Analogiczne wyniki obserwujemy dla innego badania (f.upkowski i Jan-
ski-Maty, 2020). Tutaj narzedziem pomiaru byla skala NATIR (podskala
NARS). W pretescie badani wypelniali tylko kwestionariusz. Po uptywie
minimum dwoch tygodni prezentowano badanym filmy wideo przedstawia-
jace robota Atlas lub robota Asimo, po czym badani wypekniali ponownie
kwestionariusz NATIR. W postteScie wyniki NATIR byly istotnie nizsze
niz w pretescie — po tak prostym doswiadczeniu z prezentacja wideo robota
postawa badanych byta mniej negatywna.

Z kolei Victoria Groom, Leila Takayama, Paloma Ochi i Clifford Nass
(2009) zaprojektowali badanie, w ktérym uczestnicy budowali robota z zesta-
wu Lego Mindstorms NXT, a nastepnie sterowali nim po wyznaczonej do
tego celu planszy, grajac w prosta gre. Grupy podzielone byty ze wzgledu
na typ budowanego robota (robot-samoch6d badz robot humanoidalny)
oraz ze wzgledu na informacje, ktéra otrzymali po ztoZeniu robota — czeSci
badanych powiedziano, ze bedq operowac robotem zbudowanym przez
nich samych, a czesci, Ze bedzie to robot o takim samym wygladzie, lecz
zbudowany przez kogos innego. Gtéwnym celem badania bylo zmierzenie
stopnia, w jakim badani rozszerzaja ,,koncepcje siebie” na robota (maja
poczucie, ze robot jest swego rodzaju reprezentacjq ich samych), ktérym
sterowali. Badacze zaobserwowali wieksze rozszerzenie koncepcji siebie
na robota, ktérego badani ztozyli samodzielnie. Uczestnicy woleli jego
osobowos¢ oraz bardziej sie do niego przywiazywali niz do robota, ktorego
uwazali za ztozonego przez kogo$ innego.

Zblizone konceptualnie badanie przeprowadzili Natalia Reich-Stiebert,
Friederike Eyssel i Charlotte Hohnemann (2019). Tutaj badani zaangazo-
wani zostali w projektowanie (prototyping) robotow edukacyjnych. Cata
grupa badanych zostata podzielona na trzy podgrupy. Jedna z nich tylko
oceniata robota Nao (grupa kontrolna), dwie pozostate podgrupy zaangazo-
wane byly w réznym stopniu w proces projektowania robota. Co ciekawe,
proces ten przebiegatl jedynie online, a badani wybierali podzespoty robota
z przygotowanych przez badaczy zestawow elementdw. Wyniki tego badania
wskazuja na to, Ze uczestnictwo w projektowaniu robota (nawet w tak prostej
formie) redukuje lek przed robotami edukacyjnymi (mierzony za pomoca
Robot Anxiety Scale), a takze pozytywnie wptywa na postawy wobec tego
typu robotow.



176 ALEKSANDRA WASIELEWSKA, PAWEL tUPKOWSKI

Bardzo interesujace wyniki przynoszg badania dotyczace zwigzkow
z obrazem robotow w domenie science fiction oraz postaw ludzi wobec
nich. W omawianych juz badaniach (Giger i in., 2017) zaobserwowano réw-
niez, ze wieksze zainteresowanie science fiction® wiaze sie z bardziej pozy-
tywnymi postawami wobec robotow. Analogiczne wyniki raportuje Pigarra
(2014). Uczestnicy z silniejszym zainteresowaniem science fiction s mniej
przekonani o wyjatkowosci natury ludzkiej (BHNU), co wydaje sie intuicyjne
ze wzgledu na opisany wczesniej zwigzek NARS z BHNU.

Celem trzech badan przeprowadzonych przez Ulrike Bruckenberger
i wspotpracownikéw (2013) byto zbadanie, w jaki sposob reprezentacja
robotow w dzietach z gatunku science fiction i sSrodkach masowego przekazu
moze wptywac na ocene robotow w ogdle, a w szczegdlnosci na ocene (rze-
czywistego) robota IURO. Badania te doprowadzity badaczy do wniosku,
ze uprzednie doSwiadczenia z fikcyjnymi postaciami robotow wplywaja na
postawy ludzi, zwiekszajac oczekiwania wobec realnych robotéw (by posia-
daly pewne cechy lub ich nie posiadaly) oraz sprawiajac, ze wiekszos¢
ludzi uwaza, iz roboty bedq w przysztosci czescig naszego spoteczenstwa
i zycia. Jednoczesnie okazuje sie, ze nie jest istotne, czy roboty fikcyjne
prezentowane sg jako dobre czy zte. Obie reprezentacje robotow prowadza
do niejednoznacznych, dziwnych postaw i uczu¢ ludzi wobec tych podmio-
tow — sg one uwazane za niekompetentne i jednoczesnie oczekuje sie od nich
umiejetnosci podobnych do tych posiadanych przez ludzi. Ludzie uwazaja
tez za prawdopodobny filmowy scenariusz konfliktu robotéw i ludzi, lecz
jednoczesnie nie przejawiaja obaw w stosunku do realnych robotéw, maja
do nich neutralny stosunek. Natomiast realny robot IURO prezentowany
uczestnikom badania czesto nie spetniat oczekiwan pod wzgledem posia-
danych umiejetnosci. Jak zauwazajq badacze, doSwiadczenie interakcji lub
ogladania interakcji z prawdziwym robotem moze niwelowac¢ ten dwuznacz-
ny stosunek do robotow.

Laurel Riek, Andra Adams i Peter Robinson (2011) skupili sie na jesz-
cze bardziej specyficznym problemie. Badacze ci sprawdzili bowiem, jak
wczesniejsze ogladanie filméw z robotami w roli gtéwnej (takich jak: Czto-
wiek przysztosci, Star Wars, Wall-E, Odyseja kosmiczna, Terminator, przed-
stawiajacych roboty odpowiednio w sposob negatywny badz pozytywny)
wplywa na postawy wobec robotéw w ogole — mierzac te drugie za pomoca
kwestionariusza NARS. Okazalo sie, ze im wiecej filméw z robotami w roli

5 Uczestnicy badania oceniali na skali od 1 —,,I really dislike it” do 7 — I really like it”
dwa pytania dotyczace filméw science fiction oraz ksiazek z tego gatunku.
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gléwnej widzieli badani, tym bardziej pozytywne byty ich postawy wobec
robotow (osiagali nizsze wyniki w NARS). Co wiecej, trzy sposrod filmow,
o jakie pytano badanych, doktadniej — te przedstawiajgace roboty w pozytyw-
nym Swietle, mialy istotny wpltyw na wynik w NARS, wywotujac bardziej
pozytywne postawy. Byly to: Cztowiek przysztosci, Moon i Wall-E.

Wyglqd robota

Ostatnim z omawianych tutaj w kontekscie postaw ludzi wobec robotow
czynnikiem bedzie wyglad tych drugich. Zazwyczaj wspomina sie w tym
kontekscie o tzw. hipotezie doliny niesamowitosSci (uncanny valley), ktéra
zaproponowana zostala przez japonskiego robotyka Masahiro Moriego (Mori,
MacDorman i Kageki, 2012). Sama hipoteza stwierdza, ze obserwacja huma-
noidalnych robotow, ktére trudno odrézni¢ od ludzi, spowoduje negatywnag
reakcje emocjonalng. Mozemy sobie wyobrazi¢ modele uporzadkowane
wedhug rosnacego podobienstwa do cztowieka na osi X i poziom odczuwanego
komfortu na osi Y. Wraz ze wzrostem podobienistwa do cztowieka obserwuje-
my rosngcy komfort, az do momentu natrafienia na model graniczny, dla kt6-
rego poziom komfortu gwattownie sie obnizy. Wydaje sie zatem, ze w obliczu
niedoskonatosci naszej technologii bezpieczniej bytoby produkowac¢ roboty,
ktore humanoidalne nie sa. Obserwujemy jednak wyrazne tendencje w strone
projektowania robot6w, ktére beda zblizone swoim wygladem do ludzi®.

Jak mozemy przeczyta¢ w omdOwieniu badan przedstawionych w arty-
kule Groom i wspdtpracownikow (2009), bardziej antropomorficzne roboty
sq postrzegane jako bardziej sympatyczne, przyjazne i inteligentne niz
roboty funkcjonalne. Skutkiem jest to, Ze takie roboty sa bardziej chwalone
i mniej karane w zespotowych interakcjach cztowiek—robot. Humanoidalne
roboty sa tez uwazane za bardziej uzyteczne i lepiej rozumiane przez ludzi.
Przejawia sie to m.in. w tym, Ze ludzie chetniej postrzegaja je jako posia-
dajace wiasng tozsamosc i sg bardziej sktonni do dostrzegania pragnien
i zamiarow takich robotow.

We wspomnianym juz wyzej badaniu Groom i zespotu (2009) uczest-
nicy budowali roboty z wykorzystaniem klockow LEGO Mindstorms
NXT. Koncowy efekt byt prostym robotem humanoidalnym lub robotem

® Wygodnego przegladu istniejacych robotow dostarcza baza danych ABOT (Phillips,
iin., 2018) dostepna pod adresem http://abotdatabase.info/. Kazdy robot ma tutaj przypisany
swdj indeks podobienistwa do cztowieka — modelowany na trzech wymiarach: (1) body
manipulators, (2) surface look oraz (3) facial features.



178 ALEKSANDRA WASIELEWSKA, PAWEL tUPKOWSKI

przypominajacym z wygladu samochod. Po zakonczeniu budowy uczestnik
i robot brali wspdlnie udzial w prostej grze. Co ciekawe, badacze zaobser-
wowali zaskakujace zaleznosci. Uczestnicy wykazali wieksze rozszerzenie
koncepcji siebie na robota-samochdd i woleli osobowo$¢ robota-samochodu
od robota humanoidalnego. Ludzie, ktérzy budowali robota-samochéd i ste-
rowali nim, wykazywali wieksze nakladanie sie cech ich wlasnych i robota
i przypisywali robotowi mniejsza kontrole nad przebiegiem gry niz ludzie,
ktérzy budowali i obstugiwali robota humanoidalnego. Robot-samochdd
byt takze oceniany jako bardziej przyjazny i bardziej uczciwy, podczas gdy
robot humanoidalny byt uwazany za bardziej ztosliwego.

Nieco $wiatta na te wyniki rzucaja wyniki starszego badania, autorstwa
Jennifer Goetz, S. Kiesler i Aarona Powersa (2003). Wskazujq one na to,
ze ludzie oczekuja, by roboty wygladaty i zachowywaly sie stosownie do
wykonywanego zadania, np. bardziej powaznie, gdy zadaniem jest trening
fizyczny, i bardziej wesoto, figlarnie (playful), gdy zadaniem jest rozpozna-
wanie i wymyslanie smakéw zelkow. W przypadku wiekszosci prac/funkcji
(takich jak aktor, instruktor rysowania, urzednik, przedstawiciel handlowy,
pomoc w szpitalu, instruktor aerobiku, przewodnik w muzeum) badani
preferowali roboty o humanoidalnym, nie za§ mechanicznym wygladzie.
Sa jednak zadania, dla ktorych lepsze, wedlug badanych, bytyby bardziej
mechaniczne rozwigzania (sq to takie funkcje, jak asystent laboratorium,
inspektor celny, Zotnierz czy ochroniarz).

Podsumowanie

Niniejszy przeglad badan jest z oczywistych wzgledéw daleki od kom-
pletnosci. Ujawnia jednak pewne istotne ograniczenia prac skupiajacych
sie wokol wybranej przez nas tematyki, na ktére warto zwrdci¢ uwage.
W pracach tych czesto brak wyraznie okreslonej definicji i typologii ,,postaw
wobec robotéw”, a narzedzia uzywane do ich pomiaru sg niejednakowe
dla r6znych badan, co utrudnia poréwnywanie i generalizacje wnioskow.
Jak wspomnieliSmy we Wprowadzeniu, postawy wobec robotéw mozemy
podzieli¢ na: poznawcze, afektywne i konatywne. Przedstawiony przeglad
badan pozwala nam wyodrebni¢ wyniki nalezace do kazdego z wymienio-
nych komponentéw. Nie jest to jednak podzial stosowany przez samych
autorow wiekszosci badan i nie zawsze jesteSmy w stanie dany wynik czy
narzedzie stosowane do pomiaru postaw przyporzadkowa¢ jednoznacznie
do jednego ze wspomnianych wymiaréw. Znaczna cze$¢ omawianych
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tu badan wykorzystywata kwestionariusz NARS, ktorego wiekszo$¢ pozycji,
a tym samym wynikow, zdaje sie wpisywa¢ w poznawczy wymiar postaw.
Podobnie, do tego wymiaru przyporzadkowac¢ mozemy wyniki kwestiona-
riusza BHNU. Czes¢ pozycji nalezacych do NARS dotyczy jednak emocji
zywionych wobec robotéw i wyniki tych pytan (czy tez podskal, w zaleznosSci
od adaptacji kwestionariusza) mozemy przypisa¢ wymiarowi afektywnemu.
Do tego typu postaw wobec robotéw nalezec beda tez m.in. wyniki dotyczace
leku przed robotami: jakosciowe, pochodzace z badania Nomury i zespotu
(2009), oraz wyniki badania Reich-Stiebert i wspotpracownikéw (2019).
Postawy nalezace do trzeciego, konatywnego, wymiaru postaw wobec
robotéw mierzone sa m.in. przez Reich-Stiebert i zesp6t (2019) za pomoca
pytan odnoszacych sie do checi uczenia sie z robotem edukacyjnym oraz
checi posiadania takiego robota’.

Ponizej sprébujemy zestawi¢ pewne ogolne wnioski dotyczace postaw
ludzi wobec robotow. Dowiadujemy sie m.in., Ze mezczyZni maja mniej
negatywne postawy wobec interakcji z robotami niz kobiety oraz Ze ta ten-
dencja wydaje sie niezalezna od wieku badanych. Czynnikiem stosunkowo
mocno roéznicujacym opisywane postawy jest tez narodowos¢. Whrew pozo-
rom nie zawsze obywatele krajow najbardziej rozwinietych technologicznie
i 0 najwiekszej liczbie posiadanych robotow musza mie¢ najbardziej pozy-
tywne postawy wobec tych podmiotéw. Takie pozytywne postawy cechuja
Amerykanow, ale juz nie Japonczykow.

Pozostate zmienne demograficzne opisane w tej analizie, czyli wiek
i wyksztalcenie, pozwalajg wyciggna¢ pewne wnioski na temat ich wptywu
na postawy badanych. Nie sa to wszakze wnioski jednoznaczne, co moze
by¢ wynikiem stosunkowo niewielkiej liczby badan w tym kierunku. Do jas-
niejszych konkluzji dochodzimy, biorac pod lupe ludzkie przekonania i reli-
gijnos¢. Okazuje sie, ze im silniejsze przekonanie o wyjatkowosci natury
ludzkiej oraz im wyzszy poziom religijnosci, tym mniej pozytywne postawy
waobec robotéw. Ponadto badania prowadzg do wniosku, Ze kobiety (rowniez
te w wieku nastoletnim) cechujq sie silniejszym przekonaniem o wyjatko-
wosci natury ludzkiej. Wptyw na nasze postawy wobec robotow maja tez
réznorodne doSwiadczenia i interakcje z robotami, szczegdlnie te rzeczywiste,
ale i wirtualne — zmniejszaja one negatywne postawy wobec robotéw.

7 Do tego typu postaw przyporzadkowa¢ mozna réwniez wyniki badan (Picarra, 2016a)
wykorzystujacych kwestionariusz oparty na Modelu Akceptacji Technologii (Technology
Acceptance Model; Davis, 1989), ktére jednak nie zostalty uwzglednione w niniejszym
przegladzie.
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Potwierdzeniem sg tu wyniki Swiadczace o tym, Ze juz samo zaintereso-
wanie utworami z gatunku science fiction wiaze sie z bardziej pozytywnymi
postawami wobec robotéw. Doswiadczenia z fikcyjnymi robotami dodatkowo
zwiekszajq nasze oczekiwania wobec realnych robotow i sprawiaja, Ze uzna-
jemy powszechna obecno$¢ robotéw w przysztosci za pewnik. Kontakt
z robotem polegajacy na samodzielnym sktadaniu go z czesci przyczynia sie
do znacznego rozszerzenia koncepcji siebie na robota, preferowania osobo-
wosci tego robota i wiekszego przywigzania do niego niz do robota, ktdrego
badani uwazali za ztoZonego przez kogos innego.

W kontekscie wygladu robotéw najczeSciej rozwazana jest ich huma-
noidalno$¢. Wyniki badan wskazuja, ze z jednej strony bardziej antropo-
morficzne roboty sg postrzegane jako sympatyczniejsze, przyjazniejsze
i inteligentniejsze. Z drugiej strony mozemy zaobserwowac u badanych
wieksze rozszerzenie koncepcji siebie na robota niehumanoidalnego (robo-
ta-samochdd) i wieksza sympatie do osobowosci wiasnie tego robota niz
robota humanoidalnego. Ponadto badania z zakresu hipotezy doliny niesa-
mowitosci sugerujq, ze pewien stopiel humanoidalnosci robota powoduje
uczucie dyskomfortu u badanych. Swoistym tacznikiem tych niejedno-
znacznych wnioskow jest fakt, ze ludzie oczekuja, by roboty wygladaty
i zachowywaly sie stosownie do wykonywanego zadania.

Jak wspomnieliSmy we Wprowadzeniu, wnioski z opisanych tu badan,
a wiec uwzglednienie takiej empirycznie zmierzonej perspektywy cztowie-
ka w interakcjach cztowiek-robot, mogq okazac sie przydatne co najmniej
z trzech powodow. Pozwolg nam lepiej przewidywac konsekwencje interakcji
ludzi z rzeczywistymi robotami, projektowac roboty bardziej dostosowane
do oczekiwan ludzi, bezpieczne i bezkonfliktowe w interakcjach z ludzmi.
Mozemy réwniez wykorzystac je jako narzedzia naukowe do badania nasze-
go, ludzkiego, systemu poznania spotecznego. Co wiecej, prowadzenie badan
majacych na celu zmiane ludzkich postaw wobec robotéw moze sie okazac
niezwykle przydatnym narzedziem do poznania sposobu na udoskonalenie
interakcji ludzi z robotami juz istniejacymi.
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Dodatek

Zestawienie podstawowych informacji o opisanych badaniach

Badanie l:?l ?;3; Bodzce Narzedzia ::(;:3:;
Bartneck i in. 208 (K: b.d.) brak, badani NARS b.d.
(2005) $redni wiek: b.d. wypehniali tylko
(studenci) kwestionariusz
Bruckenberger |B1.5(2K)$redni |B1. wideo B1. Autorski B1. stacjo-
iin. (2013) wiek: 28,4; przedstawia- kwestionariusz | narnie (labo-
SD = 8,85 jace interakcje | nastawienia ratorium),
B2.15(5K) $redni |z IURO (realny |wobec robotéw |badanie
wiek: 45,5; robot); wideo oraz wiedzy jako$ciowe
SD =19,94 z popularnych | o robotach B2. sonda
B3. 58 (36 K) $redni | filméw science | B2. Wywiad uliczna
wiek: 27,7; fiction (m.in. po interakcji B3. online
SD = 6,82 Terminator, z IURO (design,
Wall-E) personality,
B2. IURO skills & behav-
(realny robot) ior, prospects
B3. wideo & risks)
przedstawia- B3. Autorski
jace interakcje | kwestionariusz
z IURO (realny |nastawienia
robot) wobec robotéw
oraz wiedzy
o robotach
Dautenhahn i in. |28 (14 K) PeopleBot Cogniron stacjonarnie
(2005) Sredni wiek: b.d. (realny robot) Introductory (laborato-
(studenci i nauczy- Questionnaire rium)
ciele akademiccy) Cogniron Final
Questionnaire
Giuliani i in. 123 (62 K) brak, badani Autorski kwe- | stacjonarnie
(2005) $redni wiek: 74,7; | wypehiali tylko | stionariusz (w domach
SD =b.d. kwestionariusz uczestnikow)
Goetz i in. B1. 108 (43 K) B1. 12 grafik B1. Strong- B1. online
(2003) Sredni wiek: 26; 2D przedstawia- | -Campbell Inte- |B2. labora-
SD=8 jacych glowy rest Inventory | torium (tech-
B2.21 (9K) sredni | fikcyjnych B2. Autorskie nika Wizard
wiek: 25; SD =b.d. |robotow zadania dla of Oz)
B3. 47 (23 K) $redni | B2. Nursebot uczestnikow B3. laborato-
wiek: 23; SD =b.d. | (realny robot) badania rium
B3. Nursebot B3. Autorskie
(realny robot) zadania dla

uczestnikow
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Badanie [:1 ;0;:1}; Bodzce Narzedzia biﬁ;’::::;
Groom i in. 56 (28 K) Lego Mind- Autorski stacjonarnie
(2009) $redni wiek: b.d. storms NXT kwestionariusz | (laborato-

(studenci) (robot friendli- | rium)
ness, integrity,
malice)
Nomura i in. B1.241 (87 K) brak, badani Robot Anxiety | stacjonarnie
(2006a) Sredni wiek: 19,6; | wypetniali tylko | Scale (RAS)
SD =b.d. kwestionariusz
B2. 400 (199 K)
Sredni wiek: 21,4;
SD =b.d.
Nomura i in. B1. 263 (59 K) B1+ B2.brak, |B1.NARS B1. sta-
(2006b) $redni wiek: 20,8; | badani wypel- | (prototyp) cjonarnie
SD =b.d. niali tylko B2. NARS (w trakcie
B2. 240 (92 K), kwestionariusz pracy lub
Sredni wiek 22,0; zajel)
SD =b.d. B2. stacjo-
narnie
(w trakcie
zajeC)
Nomura i in. 371 (246 K) Robovie (realny | Autorski kwe- | stacjonarnie
(2009) wiek: 2-80 robot) stionariusz (w centrum
(4 pytania handlowym)
otwarte)
Nomura 1200 (600 K) brak, badani NARS online
(2014) wiek: 20-50 wypeiniali tylko |autorski
kwestionariusz | kwestionariusz
(experiences
of robots, types
of experienced
robots)
Giger i in. 216 (165 K) brak, badani NARS online
(2017) Sredni wiek: 25,88; | wypetniali tylko |autorski
SD=0,53 kwestionariusz | kwestionariusz
dotyczacy
religijnosci oraz
zainteresowan
science fiction
Pochwatko i in. |213 (91 K) wideo; BHNU online
(2015) $redni wiek: 29,36; | Care-o-bot, NARS-PL
SD =10,15 Asimo, Actroid

(realne roboty)
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Badanie [:1 ;0;:1}; Bodzce Narzedzia bSEE;)::::;
Picarra Badanie 6. 187 Badanie 6. Badanie 6. Badanie 6.
(2014) (142 K); sredni brak, badani BHNU online

wiek: 26,14; wypehiali tylko | NARS Badanie 8.
SD =9,97 kwestionariusz | autorski 92 osoby
Badanie 8. 157 Badanie 8. kwestionariusz | w laborato-
(97 K) Film wideo dotyczacy rium;
przedstawiajacy | religijno$ci oraz |65 os6b
jeden z realnych |zainteresowan | online
robotéw: Asimo, | science fiction
Actroid DER Badanie 8.
lub Snackbot BHNU
NARS
Picarra i in. 90 (51 K) wideo; Kwestionariusz | laboratorium
(2016b) Sredni wiek M: Snackbot, oparty na The-
21,87; SD = 4,86 Asimo, Actroid | ory of Planned
$redni wiek K: DER Behaviour
21,78; SD = 4,87 (TPB)
Picarra i in. 212 (128 K) brak, badani badani odpo- stacjonarnie
(2016a) $redni wiek: 34,01; |odpowiadali wiadali na metoda free
SD =12,58 jedynie na pyta- | pytanie otwarte: |evocation
nie badawcze Please write the
ideas (names,
adjectives...)
that pop up into
your mind when
you listen to the
word robot. Use
a line for each
idea
Reich-Stiebert | 180 (112 K) ilustrowany opis | Autorski kwes- | online
iin. (2019) sredni wiek: 22,51; | robota Nao tionariusz (cog-
SD =10,16 grafiki przed- nitive, affective,
stawiajace behavioral
elementy projek- | components

towanego robota

of attitudes
towards educa-
tional robots)
Robot Anxiety
Scale
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Badanie [:1 ;0;:1}; Bodzce Narzedzia biﬁ;’::::;
Riek i in. B1.132 brak, badani NARS B1. sta-
(2011) B2. 155 wypeiniali tylko |autorski cjonarnie
B1 + B2. 287 kwestionariusz | kwestionariusz | (w trakcie
(173 K) dotyczacy fil- wystawy
wiek: 19-73 moéw z udziatem | naukowej)
robotéw (m.in. | B2. online
Star Wars, Short
Circuit, Termi-
nator)
Rézanska-Wal- | 164 (77 K) wideo; BHNU online
czuk i in. Sredni wiek: 29,4; Care-o-bot, NARS-PL
(2016) SD =10,2 Asimo, Actroid | kwestionariusz
(realne roboty) | antropomorfi-
zacji
Fupkowski 66 (40 K) wideo; BHNU online
i Janski-Maty $redni wiek: 23; Atlas i Asimo NATIR
(2020) SD =5,97 (realne roboty)
Wasielewska 72 (32 K) gra planszowa | BHNU stacjonarne
i Lupkowski Sredni wiek: 13; TRZY (https:/ | NATIR (w szkotach)
(2020) SD=1,2 gratrzy.word-

press.com/)






