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1. Bevezetés
1.1. A szocidlis robotok megjelenése

A robotika tudomanyanak egyik aktualis interdiszciplindris része a szocialis robotok
kutatasaval foglalkozik. Az eloreged6 tarsadalmak és a mozgaskorlatozottak
tamogatasdhoz egyre fontosabbd valik a segitd rendszerek kialakitasa (Géacsi és mtsai,
2013). Az iparban és az tirben alkalmazott robotokkal ellentétben a szocialis robotoknal
fontos szempont, hogy interakcioba tudjanak 1épni az emberrel, sokféle természetes,
ember-kézponti kérnyezetben (Giineysu és mtsai, 2013).

Fong ¢és mtsai (2003) szerint a szocialis robotok célja, hogy mas robotok €és emberek
alkotta heterogén csoport tagjaként, egy folyamatosan valtoz6 szocialis és fizikai
kornyezetben, az embert segitse és egyuttal a tarsa is legyen. Ugy vélik, hogy egy sikeres
interakcio kulcsa lehet, ha a robot képes kifejezni és/vagy felismerni érzelmeket,
emlékezete van, kdvetkeztetni tud a vildg torténéseire sajat tapasztalatai alapjan, dialogus
szinten kommunikal, szocialis helyzetekben tanul masoktol, felismeri a masikat, szocialis
kapcsolatot hoz 1étre és tart fenn, képes megfigyelni masok személyiségét és Kifejleszteni
szocialis kompetenciajat.

A jovoben altalanossa valna az ilyen robotok alkalmazasa az élet tobb teriiletén, igy
példaul az oktatasban, a haztartasban, mint haztartasi asszisztens, az idésgondozasban, a
mentalhigiénés- és rehabilitacios terapiakban, az emberek kozti szocialis kapcsolatok
létrehozasaban (Lorenz, 2013). Az egészségligyben, az otthonokban, az irodakban és az
iskolakban megjelenhetnek a tavolsag lekiizdése, valamint az alland6 elérhetéség
érdekében, mint telekommunikacios eszkozok (Kristoffersson és mtsai, 2013) vagy mint
ugynevezett segitd robotok, melyek feladata lehet az iddsek ellatasanak segitése,
¢letmindségiik javitasa, biztonsaguk és fliggetlenségiik lehetévé tétele (Saffiotti, 2009).
Sok idds ember szdmdara traumatikus élmény egy egészségligyi intézménybe keriilni
(Dubowsky, 2000), azonban a segit6 robotokkal megvalosulhat az iddsek otthoni
felligyelete ¢és az apolok tajékoztatasa, anélkiill, hogy azok elsddleges feladatait
megzavarnak (Ichikawa és mtsai, 2012). Segithetnek a mozgasban, valamint javithatjak az
idds emberek teljesitményét (Metzler és Lindemann, 2013). Amellett, hogy fenntartjak a
biztonsagot és lehetdvé teszik az ellendrzést, kommunikacios partnerek, szocidlis tarsak
lehetnek, pozitiv érzéseket valthatnak ki, csokkenthetik a szorongast és a depressziot,
novelhetik a szocialis interakciok szamat, megfeleldek lehetnek fizikai és pszichés zavarok
kezelésére, terapiara és rehabilitaciora is (Chang és mtsai, 2013; Frennert, 2013; Gallego-

Perez és mtsai, 2013). Az id6s emberek segitésén tul, a gyerekek tanulasdhoz is



hozzéajarulhat azzal, hogy noveli az Onbizalmukat, segiti a Kisgyerekek tarsadalomba
illeszkedését és szocialis képességeik fejlodését (Giineysu és mtsai, 2013).

1.2.  Aszocidlis robotok kialakitasa

Mar a kezdetektol késziiltek bioldgiailag inspiralt robotok, amelyek lehetdvé tették a robot
¢s kornyezete, valamint az egymdas kozotti interakciot. Az 1940-es évek végén Walter
megalkotta az egymas fejlampajat érzékeld robot tekndseit, majd az 1990-es évek elején
Deneubourg készitett hangyaszerli robotokat, melyek a szocialis allatok megfigyelésén
alapulva, kollektiv viselkedést mutattak. Ez alapjan az egyszeriibb robotok képesek
lehettek bonyolultabb feladatok elvégzésére, mint akar a foci is (Fong és mtsai, 2003).
Hasonlo elven miikddnek az intelligens kornyezet kutatasok is (pl. PEIS, ROBOCARE,
iSpace), melyek soran az eltéré elektronikus eszk6zoket Osszekapcsolva alkotnak egy
olyan koézeget, ahol a kiilonbozé elemek funkcidi, valamint az altaluk megfigyelt
informaciok megoszthatéak a tobbi résztvevovel. Mindezeken tul akar tobb kiilonb6zo
helyen 1év6 embereket is elérhet a rendszer egy idében, igy konnyedén tudja értesiteni az
illetékes személyeket vészhelyzet esetén. Az eszk6zok folyamatosan kapcsolodhatnak a
rendszerbe, ezzel biztosithatd, hogy megfizethetd és elfogadhato is legyen, hiszen igy a
valtozas egyidejlileg csak kismértékii. Ezeknél a rendszereknél egy mobil robot platform
vagy valamilyen szamitogép (asztali szamitogép, laptop, tablagép stb.) teszi lehetévé a
felhasznaloi kezelést (Cesta és mtsai, 2007; Saffiotti, 2009; Ichikawa és mtsai, 2012).

Torta (2012) kisérletei soran megallapitotta, hogy az emberek informaciodszerzéshez ugyan
még elényben részesitik a hagyomanyos eszkozoket (pl. tablet), 6sszességében viszont a
robotot (Nao) jobban kedvelték az interakciok soran. Mivel az intelligens otthonok
leglatvanyosabb elemei a robotok, fontos ezeknek az elfogadotta tétele, hiszen ez a kulcsa
a rendszer elfogadtatasanak is.

A mobil robot platformok miikodése soran fontos lehet a targyfelismerés, ember és
szandékainak felismerése, automatikus beszéd- és gesztus felismerés, helyzet felismerés
(tortént-e valami gond), kapcsolodo események értelmezése (pl. mi torténik, ha nem veszi
be idében a gondozott idés ember a gydgyszert), teendok Osszeegyeztetése, interakcid
hatékony ¢és megfeleld kezdeményezése. Az ember tevékenységének felismerése
kulcsfontossagu lehet a személyre szabott intelligens kornyezet kiépitéséhez, tovabba igy
Osszehangolhatoak lehetnek a két fél feladatai. A robot a tobb helyen jelenlévé érzékelok
segitségével, megfigyelések alapjan tanuldsi szekvencidkat Allithat fel, melyekbdl
kovetkeztetni tud a cselekvésre. Fontos még iddkorlatok meghatarozasa (elfogadhato

kezdési és befejezési idopontok), melyek alapjan a rendszer a dontéseit alakithatja. A



kialakitas soran figyelembe kell venni, hogy a mozgaskorlatozottak is hatékonyan tudjak
hasznalni az adott eszkozt (Saffiotti, 2009; Cirillo és mtsai, 2009), igy igen fontos
tulajdonsag a konnyt kezelhetdséget biztositd méret és kivitel (pl. nem eldnyds a képernyd
bazisu kialakitds, mivel megneheziti a hasznalhatésagat). Ugyanakkor Iényeges
tulajdonsdg a mobilitas, amely lehetdvé teszi, hogy helyben tudjon segiteni, tovabba
természetesebbé és szocidlisabba teszi ugyanugy, mint a gesztikulacid, az érintés és a
beszéd is (Lowet, 2012).

Ugyan az intelligens kornyezetbe agyazott szocialis robotok igéretesek, ma még sok robot
ilyen kornyezettdl fiiggetleniil, magaban miikddik. A jovoben varhatéan a szocialis robotok
egyik jellemzo feladata lesz vasarlok, tigyfelek segitése bankokban, irodakban,
aruhazakban, mely soran a robot rovid tavu interakcioba 1ép az emberekkel. Az interakciok
rovidsége és hasonlosaga miatt, ilyen esetben a robot viselkedhet hasonldéan az egyes
emberekkel, azonban a felhasznalok széles kore miatt hosszutavon jovedelmezdébb, ha a
robot rugalmas és alkalmazkodoképes a kornyezetében. Fontos, hogy a szocidlis robot
érthetd, hihetd és az elvarasoknak megfelelé viselkedést mutasson, emellett figyelembe
kell venni azt is, milyen véltozdsokat indukal az alkalmazdsa az ember €letmodjaban. A
kialakitas fiigg a funkciotol és a tarsadalmi kornyezettdl is. Tervezéskor meg kell allapitani
a szocialitdshoz sziikséges minimum kritériumokat és a tarsadalmi elvarasokat, mivel a
robotnak be kell tartania a tarsadalmi normakat is (Fong és mtsai, 2003).

A személyre szabott miikodéshez elengedhetetlen tobb alapvetd tényezdt is figyelembe
venni. Ilyenek példaul a robottal interakcioba keriild ember személyisége, neme vagy a
kora is. Kuo és mtsai (2009) egy vérnyomasméré robot elfogadottsagat vizsgaltak nemek
és kor filiggvényében. A férfiak és a ndk szocidlis viselkedésében megfigyelhetdek
kiilonbségek, ezért valdszinli, hogy a robotokkal valo interakcidoban is kiilonbségek
jelentkezhetnek. Mas vizsgalatok azt mutattak, hogy a férfiak elfogadobbak a robotokkal
szemben, am az interakcio a feladat struktirgjatdl is fiigg. Korosztdlyonként az emberek
kiilonbozo képességliek, mas attitiidokkel rendelkeznek, és eltéréek az 1j technoldgiak
hasznalatara val6 hajlandosag tekintetében is. A kevesebb technologiai tapasztalat miatt, az
iddsek kevésbé nyitottak és szivesebben tekintenek késziilékként vagy asszisztensként a
robotra, mint baratként vagy tarsként. A vizsgalat alatt az id6sek kényelmetlenebbiil
éreztek magukat, de nem volt szignifikdns kiilonbség az interakcid értékelésében. Az
interakciot a férfiak pozitivabban értékelték, azonban mivel a ndék varhato életkora
magasabb, igy a jovében tobb évet tdltenének szocialis robotok tarsasagaban. Ezért még

jobban kell torekedni a robot elfogadhatdsagara.



Schermerhorn és mtsai (2008) a robot jelenlétének és az alanyok nemének hatasat
vizsgaltak. Itt egy ember méretli, autondmnak tiind muikodést, természetes verbalis
interakciodra képes robotot hasznaltak. A kisérlet soran az alanyoknak egy kérddivet kellett
kitoltenie a kisérlet elején €és végén, valamint egy szamtani példat megoldani. A robot, vagy
az els6 kérddiv kitoltés és a szamtani példa megoldasa alatt, vagy csak a masodik kitoltés
alatt volt jelen. Az eredmények azt mutattak, hogy a nék negativabb attitiiddel voltak a
robot irdnyaban, amikor az jelen volt, mint a férfiak. A kérd6iv masodszori kitoltésének
eredményeibdl arra kovetkeztettek, hogy a kisérlet elsd részében szerzett tapasztalat
nagyban befolyasolé lehetett. Emellett azt is megallapitottak, hogy a férfiak
antropomorfizaltdk inkébb a robotot.

Syrdal és mtsai (2006) szerint a személyiség és a tolerancia kozott kapcsolat all fenn.
Ennek megfelelden az alanyok személyiségének hatasat vizsgaltak. A kisérlet soran a robot
(PeopleBot) kiilonbozo iranyokbdl kozelitette meg az alanyokat, majd a kutatok a reakciok
alapjan meghataroztak mely irdnyok voltak elfogadottabbak. Az eredmények azt mutattak,
hogy az extrovertdltak toleransabbak voltak a robottal és kevésbé érezték magukat

kényelmetleniil, ha az rossz iranybol kozelitett (1. abra).

5.00 B Megkozelités szembdl

[0 Megkazelités oldaliranybol

Kényelem atlagos értékelése

Introvertalt Extrovertalt

Extraverzio

1. abra Kényelem atlagos értékelése extraverzio alapjan a legjobban és a legkevésbé preferalt iranyokbol vald

megkozelités esetén (Syrdal és mtsai, 2006)

Azon til, hogy a robotok 6nallo képességeit is fejlesztik, nélkiilozhetetlen feladat az ember
¢és a robot kozotti egylittmiikodés hatékonyabba tétele, valamint a robotok beillesztése a
tarsadalomba. Megoldandé problémak a kognicio, az észlelés, a kiillonbozo6 tevékenységek,

a human-robot interakcid, a robot felépitésének kialakitasa (Fong és mtsai, 2003). A



hosszu tavi vizsgélatok segitik a robotok szerepének meghatarozasat és a tarsadalmi
elfogadottsag javitasat (Gallego-Perez és mtsai, 2013).

1.3. A Humdn-Robot Interakciok

A Human-Robot Interakcios kutatdsok (HRI) kiilonb6z6 szempontok alapjan vizsgaljak az
ember és robot kozotti szocialis kapcsolatokat. A szocialitas sziikséges mértékét a robot
funkcidja hatdrozza meg, vagyis mas szocialis képességekre van sziiksége egy irodaban
papirokat hord6d robotnak ¢és egy segitd robotnak, mely az id6s gondozott otthonaban
miikodik. Ahhoz, hogy a szocialis robotokat a mindennapokban is lehessen hasznalni, az
ember és robot kozotti interakciot zokkendmentessé kell tenni. Az egyiittmikodés
sikerességét tobb tényez0 is befolyasolja. llyenek a korabbi kozvetett tapasztalatok (pl. sci-
fi konyvek és filmek, ismeretterjeszté miisorok) (Fong és mtsai, 2003), az egyéni hattér, a
kultara, a robotokkal val6 tapasztalat, a benyomasok, a varakozasok, az attitlid és masok
véleménye (Caleb-Solly és mtsai, 2013). Igy a nagyobb elvarasokkal vagy negativabb
attitiddel rendelkez6 emberek nehezebben kezdenek interakcidba a robottal, kevésbé értik
a robotok gesztusait. A robottal szembeni negativ attitidok vizsgalataban a NARS
(Negative Attitudes Towards Robots Scale) kérdéiv harom alskalaja segithet (Tsui és
mtsai, 2010). Az emberek szorongasa és a robot felé iranyulo viselkedésiik osszefiigg, igy
a robot-szorongas skala (RAS) is segithet a szocialis robotok megitélésének vizsgalataban.
A harom alskala azt mutatja, hogy mennyire valtottak ki az emberbdl szorongast a robot
kommunikacios képessége, a robot viselkedési jellemzdi, illetve a robottal valo tarsalgas
(Nomura ¢és mtsai, 2006).

A szocialis robotok, illetve viselkedésiik tervezésénél Iényeges az ember 6regedésével jaro
valtozasok (Frennert, 2013) és a tarsadalmi korlatok figyelembevétele, mint a latas- és
hallas-, illetve pszichologiai problémak, hiszen ezek eleve megnehezitik az interakciot.
Ilyenkor az interaktiv kommunikacios jelzések nem mindig elégségesek, de a csalad és
apolok utmutatasa segithet (Chang és mtsai, 2013; Nani, 2010).

Az emberek sokszor nem biztosak benne, hogy szeretnék igénybe venni egy robot
segitségét (Caleb-Solly és mtsai, 2013). A kiilonb6zé kapcsolatok altalaban maguk utan
vonnak valamilyen szintli egymadsra utaltsagot és kolcsondsséget. Azok kozott, akik
egymasnak kolcsondsen segitenek pozitivabb kotddés alakul ki, jobban érzik magukat,
pozitivabban értékelik a kapcsolatot. Tovabba elégedettséggel tolti el a résztveviket,
csapat érzést kelt és magabiztosabbak lesznek a felek. Valoszinii, hogy konnyebb ugy
segitséget elfogadni, ha elétte 6 is segitett, ezért elonyos lehet a robottal is egy ilyen

egymasnak kolcsondsen segité kapcsolat kialakitasa a felhasznalokkal. Egy tarsnak



alkalmazkodnia kell a masik fél preferencidihoz, személyiségéhez. A robot, kérdésekkel
0sztondzheti az interakciot és megismerheti a felhasznald preferencidit, sziikségleteit és
hasonld6 moédon a felhasznald is megtanulhatja a robotot hasznalni, annak igényeit
teljesiteni. Mindehhez a robotnak sziiksége van navigacios képességre és tudnia kell
kérdéseket feltenni, valamint targyakat felismerni (Lammer és mtsai, 2011). Mivel az
emberek szivesebben Iépnek interakcioba olyan robottal, ami eldtte segitett nekik (Weiss
2013) vagy amit el6tte mar lattak egy masik személlyel kolcsonhatasban, a robot
megismerésével valtozhat a kezdeti benyomas, illetve a vélemény (Fong és mtsai, 2003).
Emellett az is bizonyitott, hogy kevésbé félnek a technologiatol, ha 1atjak a hasznossagat.
Am figyelembe kell venni, hogy a jobb technolégia nem feltétleniil jelent jobb elfogadast
is (Kristoffersson és mtsai, 2013).

Az interakcié soran lényeges, hogy a robot legyen szocidlisan érthetd, a szocidlis jelek
megfeleld idoben és megfeleléen kifejezve jelentkezzenek (Chang és mtsai, 2013). Az
interakciot segiti a szocialis és az utanzasos tanulas, a gesztikulacid, a kommunikacio és az
érzelmek felismerése. Az ember kornyezetében a robotnak egyszerre tobb informéciot kell
tudnia feldolgozni és ezzel egy idében reagalnia is ra. Igazi partnerként a robotnak
specifikus feladatokat kell megoldania és szocidlis interakcidt kell folytatnia, amihez
hiheté viselkedés sziikséges, vagyis nem elonyos, ha a robot olyan latszatot kelt akar
megjelenésében, akar viselkedésében, mely fejlettebb képességeket sejtet, mint amire a
robot valoban képes (Miklosi és Gacsi, 2012). Szocialis készségek és kotédés mutatasaval
javithato az interakci6 minGsége. FErzelem illetve szandék kifejezése torténhet
arckifejezéssel, testbeszéddel, gesztikulacidval és hanggal. Elvart, hogy érzékelni és
valamennyire értelmezni tudja az ember tevékenységét és viselkedését. Kutatasok
Kimutattak, hogy az arckifejezés jol értelmezhetd, azonban az interakcid megkezdéséhez
fontos a kozos figyelem megléte, melyet egy figyelemfelkelté mozdulat eldsegithet. A
limitalt szocialis kifejez6dés novelheti az elfogadottsagot (Fong és mtsai, 2003). Fontos,
hogy a felhasznalo megfelelé képességeket tulajdonitson a robotnak, mivel ha tal nagyok
az elvarésai a robot nem tud megfelelni és az ember hamar elveszti az érdeklodését és a
bizalmat. Azonban ha az elvarasok a robot lehetéségeinek megfeleléek, és a robot ehhez
igazodva muikodik, igy az emberek szamara elfogadhatobb lesz (Lammer és mtsai, 2011).
Az emberéhez hasonld életszeri komplex kifejezést a robotoknal, a napjainkban
alkalmazott technologidk még nem teljes mértékben teszik lehetdvé (Lakatos és mtsai,

2014), ezért érdemes lehet az érzelemkifejezést egyszeriibb, allati modellek expressziv



viselkedésére alapozni, mert az ember részben felismeri a kornyezetében €16 allatok
érzelmeire utald viselkedést (Gacsi és mtsai, 2016).

A sikeres interakcidhoz hozzatartozik a tanulas folyamata, melynek leggyakoribb forméja
az utanzas. A gyerekek elsdsorban az egyszerli mozgasokat (felallni, leiilni, integetni)
utanozzak, mikor egy robottal talalkoznak (Giineysu és mtsai, 2013).

Masok cselekedeteinek észlelése, utanzasa fontos a szocidlis vildg megértéséhez. A
mindennapokban konnyen, kézvetett modon értjilk egymas szandékait és a valaszok ennek
megfelelden alakulnak. Ezen folyamat sordn fontos a mentélis allapot tulajdonitdsa a
masiknak. A masokndl megfigyelt tevékenység hatdssal van a sajat cselekvésre is,
ugynevezett rejtett utanzast eredményezhet. Kilenc honapos csecsemokkel vizsgaltak, hogy
képesek-e mentalis allapotot tulajdonitani egy ismeretlen mechanikus karnak és utanozzak-
e a tole latott cselekvést. A kisérlet harom részbdl allt. Az elsé kisérlet el6tt a csecsemOnek
még nem volt ismerete a karokrol, a masodik kisérlet el6tt a kisérletvezetd bemutatta a
kart, de a funkciot még nem ismerette, majd a harmadik kisérlet el6tt a kisérletvezetd
bemutatta a kar azon funkcidjat is, hogy meg lehet vele fogni a jatékokat. A két
mechanikus karral t6bbszor elrejtettek egy jatékot két hely koziil mindig csak az egyikbe,
majd utoljara a masikba tették és a csecsemOknek meg kellett talalnia. Amennyiben nem jo
helyen keresték, az azt jelentette, hogy az utdnzas megtortént. Az eredmények azt
mutattak, hogy a csecsemdk csak a harmadik kisérletben utanoztak a mechanikus kezeket,
amikor a funkciot is megismerték (2. abra). Mig a makakoknal két honapos felkészités
kellett, a csecsemdOk gyorsan megértették a célzott viselkedést, elég volt a kisérlet elotti két

perces tapasztalat is (Boyer és mtsai, 2011).
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A tanulds segiti a kornyezettel vald interakcidt, ndveli az egyiittmiikodés és a
kommunikacio sikerét, lehetové teszi a megszerzett tudas atadasat (Fong és mtsai, 2003).
Ahhoz, hogy a robot megfeleld6 modon viselkedjen és elfogadhaté szocialis tars legyen,
olyan interaktiv tanuldsi folyamatok kellenek, amivel a helyzethez, és a maultbeli
interakciokhoz igazodd reakciokat mutat, mivel csupan az elére programozott adatokkal és
viselkedési valaszokkal hamar egyhangtiva valna a viselkedése, igy nem kell szakért6knek
programozniuk az &sszes Uj feladat végrehajtasat a robotban, hanem a felhasznal6 tudja
konnyen, programozoi tudas nélkiil megtanitani azokat a robotnak. Lényeges, hogy
értelmezni tudja a cselekvések, parancsok jelentését és képes legyen fejlédni a kiilonb6zo
helyzetekben. Felhasznalasi teriilettél figgden, ismernie kell a felhasznalokat, azok
igényeit és a funkcidjanak ellatasahoz sziikséges adatait. A gyakori, megfelel6 ellendrzés
¢s visszacsatolas lehetdvé tesz egyfajta megerdsitéses tanulast. A biztonsag fenntartasa, az
autonom miikodés, a proaktiv kezdeményezés és a folyamatos rendelkezésre allas mellett,
a tanulas képességének mutatasa azt eredményezi, hogy az emberek személyiséget,
érzelmeket, szandékokat és célokat tulajdonitanak neki (Caleb-Solly és mtsai, 2013).

A kommunikacio, a felismerés, az érzelemkifejezés képességével, valamint kezdetleges
személyiséggel rendelkezd robotokat szocialisnak tartjak, ami hihetdvé teszi és eldsegiti a
robottal szembeni, hosszabb tavu elkotelezettséget (Lakatos €s mtsai, 2014).

Bizonyitott, hogy ha egy robotnak személyisége van, az emberek szivesebben keriilnek
vele interakcioba. EgQy baratsigos személyiség példaul sikeresebb egyiittmiikodést
eredményez. A személyiség kialakitdsdban segit a kiils6, a mozgas és a kommunikécio
(Fong és mtsai, 2003).

Selyemmajmok (Callithrix jacchus) esetében vizsgaltak, hogy tudnak-e kiilonboz6
objektumoknak célt tulajdonitani. A célok megértése koran megjelenik és univerzalis az
emberben, ez alapjan tudjuk megjosolni ¢és értelmezni masok cselekedeteit. A
hétkéznapokban fontos, hogy értsiik és érzékeljiik masok szandékait, ehhez alkalmazkodva
viselkediink. A kisérletben négyféle esetet vizsgaltak. A majmoknak végig kellett nézni,
ahogy az elsd esetben egy ember, a masodikban egy masik selyemmajom, a harmadikban
egy majomra hasonlité robot, a negyedikben pedig ugyanez a robot dobozzal lefedve
kivélaszt egy targyat. Utobbi harom esetben a cselekvést a majom videon latta. Miutan a
majom tObbszor is latta ezt, a targyak helyét megcserélték és egyszer az 0 helyen 1évo
elézdleg is kivalasztott targyat valasztottak az agensek, egyszer pedig az el6zdleg
valasztott targy helyén 1év0 j targyat. Az eredmények alapjdn a mozgéas iranya volt fontos,

nem a céltargy maga, igy ha a két targy helyét felcserélték, azt nézte tovabb, ami a
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korabban latott mozgas iranyanak megfeleld helyen volt. A négy kiilonb6z6 agensbdl, csak
a dobozhoz nem rendeltek célt, itt tobbet nézték azt a masik helyet, ahova az elébbiekben
kivélasztott targy keriilt (3. 4bra). Tehat a fej, test és végtagok megléte volt fontos ahhoz,
hogy megértse a cselekvé szandékat. Az emberek felnéttkorban mar egyszer(i geometriai
formaknak is tulajdonitanak szandékot a mozgasuk alapjan. Mig a majomnal nem fontos a
mozgas sebessége vagy folytonossaga, ember esetében mindkettd lényeges. A cél
hozzarendelésének képessége embernél mar gyerekkorban kialakul és az egyedfejlédés

soran tapasztalatok utjan fejlédik (Kupferberg és mtsai, 2013).
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3. dbra Atlagos nézési id6k (masodpercben) a harom elékészitési (Fam1-3) és a két teszt fazisban a

kiilonboz6 agensek esetében (a-d) (Kupferberg és mtsai, 2013)

A terapias kezelés hatdsossaga és a szocialis elfogadottsag is kiilonbozik, attdl fiiggden,
miként tekint a felhaszndl6 a robotra. Jobban preferaljak az olyan robotot, ami az ember
bels6 motivaciojat noveld viselkedést mutat (dicséret, humor, neviikon szoélitja), illetve
amirdl tudjak, milyen céllal van mellettiik (Gallego-Perez €s mtsai, 2013).

A robot kiilsd megjelenése segithet megfelelni az emberek elvarasainak, azonban korlat is
lehet. A mai napig vizsgaljak, hogyan nézzen ki egy szocialisan elfogadott robot. Ugy
tartjak, hogy bizonyos mértékben emberinek kell lennie, de kdzben nem szabad hamis
varakozasokat indukalnia. Kiilonb6z6 tipust kialakitasok vannak, ilyen az antropomorf, a

zoomorf, a karikaturisztikus és a funkcionalis (Fong és mtsai, 2003).
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1.4.  Felmeriild kérdések, lehetséges problémdak

A szocialis robotok fejlesztése soran tobb kérdés és probléma is felmeriil.

Sziikséges-e, hogy az emberrel vald kozeli kapcsolat kialakitdsara tervezzék az olyan
robotokat, amelyeket csak a feladatok ellatasat segité gépnek szannak (Broz és Lehmann,
2013)? Mitdl lesz egy robot szocialis? Milyen alapvetd tarsadalmi problémak gatoljak a
robotok elfogadhatosagat? Milyen negativ kdvetkezményei lehetnek a szocidlis robotok
alkalmazdsanak?

Hosszi kolcsonhatasok esetében sziikséges a személyfiiggd megvalositas, mely komoly
nehézséget jelent, hiszen ez megkdveteli a robot rendkiviili alkalmazkodoképességét (Fong
¢és mtsai, 2003).

A gondozdk és iddsek vagyai gyakran eltérnek, mivel sokan tgy hiszik az idéseknek
gyakori ellendrzés kell, 6k azonban nem szeretnék, hogy folyamatos megfigyelés alatt
alljanak (Frennert, 2013).

Az emberek nem szeretik, ha a robot mindenhova koveti 6ket (Lowet, 2012). Erre a
problémdra az intelligens otthonok j6 megoldast nyljthatnak, hiszen itt az érzékeldk
segitségével a rendszer képes megallapitani, mikor van sziikség a robot jelenlétére,
azonban az ilyen rendszerek kiépitése is még nehézségekbe litkozik. Intelligens kdrnyezet
mikodése soran az eszkozok és feladataik koordindldsa az elemek sokfélesége miatt
gondot okozhat. Ehhez fontos bizonyos szabalyok felallitdsa, valamint a tanulas képessége,
amellyel a mult torténései alapjan tud kovetkeztetni az adott és a jovébeli helyzetre
(Pecora, 2007).

Mindezeken tul a jelenleg rendelkezésre allo kamerak nem teszik lehetdvé a pontos
tavolsdgmérést, illetve hangvezérlés esetén a hattérzaj nehezen szlirhetd ki (Lowet, 2012).
Adatvédelem szempontjabdl, illetve a maganélet személyessége miatt fontos, hogy egy
tavoli személy rendszerhez vald csatlakozésakor csak olyan férhessen hozza, akiben
teljesen megbizik a gondozott (Nani, 2010; Lowet, 2012).

Az emberek jelenleg igen tartozkododak a robotokkal, ezt mutatja az is, hogy a kisérletek
soran inkabb a verbalis kapcsolatfelvétel jellemzd, nem gy, mint a kutyaknal, ahol tobb
fizikai kontaktus is van (pl. simogatés) (Lakatos és mtsai, 2014).

A humanszerli robotok képességei, a hozzdjuk tartozd pszicholdgiai modelltél még tavol
allnak (Lakatos és mtsai, 2014). A mai robotok alapvetéen még nem tudnak eleget tenni a
feléjiik tanusitott elvarasoknak (Gdcsi €s mtsai, 2013), az autondm miikodés soran még
nem képesek a fejlettebb allatokkal azonos komplexitassal és gyorsasaggal reagalni a

dinamikusan valtozo6 kornyezetre (Canas és Matellan, 2007; Daniel és mtsai, 2013).
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1.5. A borzongdsok volgye

El6fordulhat, hogy egy robot kialakitasakor emberszer(i megjelenésre torekednek (android
robotok, (példaul Ishiguro és mtsai, 2007), azonban a robot nem ér el egy élethii
megjelenést és ez averziot valt ki az emberekben. Masahiro Mori szerint az emberszerii
megjelenés felé novekszik a robot kedvelhetésége, azonban egy ponton ez drasztikusan
lecsokken: egy voOlgyhoz ériink, ez az ugynevezett borzongasok volgye. Egy miikéz
esetében a mai technologia lehetévé teszi, hogy olyan miivégtagot alkossanak, ami elsé
ranézésre ugy tlinhet, mintha az igazi, emberi kéz lenne, azonban ha r4joviink (pl.
tapintasbol), hogy amit valodinak hittiink, nem az, egészen hatborzongaté érzést kelt.

Az ipari robotok esetében a funkcion van a hangstly, megjelenése nem hasonlit az
emberére és nem segiti az elfogadhatosagot. Egy jaték esetében mar inkabb a megjelenés a
fontos, baratsagosabb, él6lényre jobban hasonlité kiilseje van, igy az elsé csucs kozelében
helyezkedik el a gorbén. A mozgas megvaltoztatja ezt a gorbét, felerdsiti a csticsokat,
volgyeket (4. abra). Fontos tényez6 a sebesség is, mivel a varhatonal joval lassabb mozgas
is kivalthat averziot. A robotok épitésekor elég lehet az elsé csucsot elérni és itt beallitani
egy biztonsagos, elfogadott szintet, ami egy mérsékelt fokt hasonldsagot jelentene (Mori,

1970).
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4. dbra A borzongésok volgye (Mori, 1970, egyszerusitette és angolra leforditotta MacDorman, 2005)

A robotok fejlesztése sordn, elérhetévé valhat, hogy az embernél tokéletesebb robotot
épitsenek. Ez azt jelentené, hogy elindulhat egy olyan irdnyl fejlesztés, amikor egyre
kevésbé hasonlitanak mar az emberre és igy megjelenhetnek a poszthuman és transzhuman

robotok. Azonban az emberek velesziiletett vagya, hogy elkeriilje a fertézéseket és egy
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transzhuman robot pont ilyen hatést valthat ki. Ekkor jelenik meg a masodik borzongasok
volgye (5. abra). Az ilyen robotok létezése még tavoli a mai kort6l, mégis felvet egy

elméleti kérdést a lehetséges fejlesztések szempontjabol (Cascio, 2007).
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5. abra A masodik borzongasok vdlgye (Cascio, 2007)

1.6. A kutya, mint modell

A robot megfeleld viselkedése és kommunikacidja elengedhetetlen, mivel fontos, hogy a
szakmai vagy technikai hattértuddssal nem rendelkezé emberek is konnyen tudjanak
kapcsolatot teremteni az Oket segitd robottal. Az ember és a robot kozotti egyértelmii
informaciocseréhez sziikséges egy széleskorli viselkedési készlet kialakitasa, mely
segitségével a robotok minél tobbféle interakcios helyzetben megallhatjak a helyiiket. Az
altalanos érvényli minta a szocialis robot viselkedéséhez az ember-ember és ember-
(hazi)allat kapcsolatok alapjan meghatarozhatdo. Az etologia szemléletének és
modszereinek hasznalata nagy segitséget nyljt a szocialis robotika fejlesztésében. Az
allatok megfigyelése természetes kornyezetilkben megmutathatja, milyen elemeket kell és
hogyan beépiteni, hogy a robot él61ényszerii legyen (Fong és mtsai, 2003).

Az ember-ember interakci6 bonyolult, szimmetrikus (viszonyuk egyenrangu, a fajon beliili
variabilitastol eltekintve azonos modon viselkednek), az egyedfejlodés soran is
nagymértékben fejlodik, €s jellemzo ra a nonverbalis mellett a verbalis kommunikacio is.
Jelenleg a verbalis kommunikacié beépitése a robotokba igen korlatozott. Tovabba egy
olyan robot, mely hasonl6o viselkedést mutat az emberéhez, de mozgasa, megjelenése,
viselkedése tokéletlen, averzidt valthat ki. Az ember-allat interakcid azonban
aszimmetrikus (nem egyenranguak, eltéré viselkedési jellemzok), egyszeriibb, barmely
korban elkezdddhet a fejlddése és nem sziikséges hozza a nyelv hasznalata. Figyelembe

véve, hogy az ember-robot interakcio is egyfajta ,,interspecifikus” kapcsolatnak tekinthetd,
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az ember-allat viszony jo megkozelitést adhat. A legjobb modellt a haziallatok, ezen beliil
pedig leginkabb a kutya (Canis familiaris) viselkedése adhatja, de a 16 (Equus caballus)
vagy a macska (Felis catus) is jo inspiraciot nyuajthat. A kutyak viselkedése jol
dokumentalt, ez jelentdsen tamogatja a modellként vald felhasznalast. A kutya elsoként
csatlakozott az emberhez, majd a haziasitas soran alkalmazkodott annak kdrnyezetéhez,
hatékony szocialis interakciot folytat az emberrel napi szinten ¢és interspecifikus
kommunikécids készséggel rendelkezik. Az alkalmazkodds soran viselkedési és élettani
valtozasok kovetkeztek be, a kutydk viselkedési komplexe az emberi viselkedési
komplexhez igazodva alakult ki. Szoros szocialis kapcsolat jott 1étre, nagyobb foku lett a
szinkronizacio és megnott a kooperativ interakciok szdma (Lakatos és mtsai, 2014; Miklosi
¢és Gacsi, 2012).

Topal és mtsai (1998) idegen helyzet teszt alkalmazasdnak segitségével bizonyitottak,
hogy a kutya és a gazda kozott kotddés alakul ki, mely hasonld a gyermek-sziilé kozti
kotodéshez. A kotddés elvalaskor €s talalkozaskor aktivalodik és ez a ragaszkodas a két
egyed kozott fennmarad az id6 mulasaval is. Késébb Topal és mtsai (2005) tizenhat hetes
kutydkat és farkasokat vizsgilva kimutattdk, hogy mig kutya kolykoknél a szocidlis
nevelés mértékétol fiiggetleniil jelen van a kotdédés az emberrel, addig ez farkas kdlykoknél
extenziv szocializacié hatasara sem jelentkezik. Ez azt tiikkr6zi, hogy a kutyak az emberhez
valo ragaszkodashoz alakultak. Ez is azt sugallja, hogy a kutyak viselkedésének
modellként valé hasznalata megfeleld lehet a szocidlis robotok viselkedésének
kialakitasakor, mert egy ilyen kotddési viselkedés nagyban segiti a hosszitava kapcsolat
fenntartdsat €s a robotokba atiiltetve javithatja a human-robot interakcid mindségét.

A kutya relevans viselkedéseit alkalmazva nem zavar6, elfogadhato, konnyen (elézetes
felkészités, miiszaki tanulméanyok nélkiil) érthetd tulajdonsagokkal ruhazhaté fel a robot.
Az élethill, rugalmas viselkedési készlet, a sikeres kommunikacié és a kooperacid eldsegiti
a kutya-gazda kapcsolatra is jellemz6 kotodés kialakulasat (Gacsi és mtsai, 2013).

A kutya belsé allapotat leird valtozok ismerete mellett, kell egy kivalasztasi szabaly, hogy
mely viselkedési tényezOket alkalmazzdk a robotnal (6. &bra). A kivalasztott elemek
alapjan alakul az emberek benyomasa a robotrol. Lényeges az olyan 6nalld, szocialis
viselkedés létrehozdsa, mely eldsegiti a folyamatos hasznalatot és igy a kotodés

kialakulasat (Ichikawa és mtsai, 2012).
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Etologiai megfigyelések: ember-allat interakcio

,koherens viselkedési
rendszer” (pl. kotédés)

-

Etoldgiai viselkedésmodell

@

Lesszenciak”, matematikai modellek

@

‘ Robotiranyitdsi modellek ‘

@

‘ Ember-robot interakcio |

6. abra Az etorobotika mddszere (Korondi és mtsai, 2015)

Giécsi és mtsai (2013) ember-kutya interakciok vizsgalata soran megfigyelték a kutya
viselkedését megoldhatatlan feladatok esetén, valamint hogy ez a viselkedés hogyan hat a
gazdara. A kutydk azt a feladatot kaptak, hogy vigyenek egy kosarat a gazdajukhoz,
azonban ez a kosar egyik esetben nem volt a helyén, mig a masik esetben a helyén volt, de
a kisérletvezetd nem engedte el. A kutydk kitarté probalkozasa és a tanacstalansaguk,
melyet hangadéssal, vagy elmozdulassal mutattak, csokkentette a gazda csalodottsagat €s
empatiat ¢bresztett. Ezt adaptdlva a robottal is folyékonyabb ¢és kevésbé stresszes
interakcid hozhato 1étre, ha megfelelden ki tudja fejezni igyekezetét.

A kutydk a gazda szdmara felismerhetd, érzelmileg kifejezd viselkedést mutatnak. Lakatos
és mtsai (2014) MogiRobival, egy zoomorf robottal vizsgaltdk, hogy az emberek
felismerik-e az altala kifejezett viselkedést és hogy a robot viselkedése megvaltoztatja-e az
alanyok hozzaallasat. A kutya viselkedését a robotba atiiltetve, az emberek nem csak
alapveté (boldogsag, félelem), de masodlagos érzelmeket (bilintudat) is felismertek a
viselkedése alapjan és ennek megfelelden reagaltak.

Gacsi és mtsai (2016) egy PeopleBot robottal vizsgaltak, hogy a kutya viselkedése alapjan
fejlesztett egyszerii érzelemkifejezések mennyire ismerhetéek fel a robotba implementalva.
Ot érzelmet (6rém, diih, félelem, szomorlisag, semleges) kellett az alanyoknak
felismerniiik a videon egyszer Uigy, hogy kutya, egyszer pedig ugy, hogy a robot mutatta
azokat. Bar a kutya esetében tobbszor biztosabbak voltak, robotnal is felismerték mind az

0t érzelmet (7. 4bra)
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7. abra A helyes valaszok szazalékos aranya a kutya, valamint a robot feltételezett bels6 allapotainak

megbecsiilése soran (Gacsi és mtsai, 2016)

A kutya viselkedésének beépitése lehetdve teszi az Osszetett szocidlis interakcidt ember €s
robot kozott és elérhetiink egy nagyobb szintli elfogadottsagot a robot felé. Fontos
hangsulyozni, hogy nem cél a kutya viselkedésének teljes lemasolasa, vagy egy
mesterséges kutya létrehozdsa, csupan a robot szempontjabol relevéans, funkcionalisan
analog viselkedési elemeket szeretnénk kialakitani. A mai technika még nem teszi lehet6vé
a viselkedés pontos leképezését és a robotok hardveres kialakitisa sokszor korlatozo.
Fontos el6szor meghatarozni a robot funkcigjat, amit majd a viselkedése tiikkrozni fog és
torekedni arra, hogy ne legyen Osszetettebb, mint ami megvalosithatd. A funkcidonak
megfeleld kialakitas lehetdvé teszi, hogy a robot hasznos legyen, de kevésbé koltséges. A
kutya viselkedésének bizonyos, az aktualis szocialis kapcsolatnak megfelelden kivalasztott
elemeit alkalmazva, a szocialis robotok tobb dimenzidja alakithatd ki funkciotol fliggd
szocialis viselkedéssel (Miklosi és Gécsi, 2012).

A kiillonbozo feladatokra tenyésztett kutyafajtdk, vagy specidlisan kiképzett kutyak
modellként szolgalhatnak a hozzajuk hasonl6 feladatokat ellatd robotok kialakitasakor. A
segitd kutyak feladatukat tekintve hasonléak a szocidlis robotokhoz, igy a segité kutyak
Iényeges viselkedési elemeit kivalasztva alakithatunk ki kiilonb6z6 robotokat, a funkcionak
megfeleléen. A kutyak egész teste mutatja az érzelmi viselkedést, és bar nem olyan
kifinomult mint az emberé, a megértése fliggetlen a korabbi kutyas tapasztalattol. A
kiilonb6z6 modellrendszerek kiilonb6zé mértékben lehetnek hatasosak. Egy olyan
viselkedési rendszert kell kialakitani optimalisan, ami lehetévé teszi, hogy a legkedvezdbb
modon fejezhesse ki a megfeleld érzelmet, kiterjedt és bonyolult j technikai
megvalositasok nélkiil. Fontos a tarsadalmi kornyezetnek megfelelve fejleszteni a

kialakitast és a bels6 allapotot (Gacsi és mtsai, 2016).
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Koay ¢s mtsai (2013) egy Sunflower robotot alkalmaztak vizsgalatuk soran, mely kutyak
inspiradlta vizualis kommunikécios jeleket hasznéalva iranyitotta a hangforrashoz a
hallasuktol a teszt idejére (flilhallgatoval) megfosztott embereket. Az oregedéssel
egyiittjard hallaskarosodas miatt is sziikség lehet egy alternativ kommunikacios ttra, igy
egyre nagyobb jelent0séggel birhat a vizualis jelek hasznalata. A hasonld helyzetben
megfigyelt hangjelzd kutyak viselkedése alapjan, funkcionélisan analog viselkedést mutato
robot kétféle hangforrashoz vezette az alanyokat a kisérlet soran (mikrohulldmu siitd,
ajtocsengd). A jelzés és célhoz vezetésnek harom szakasza volt: 1. figyelemfelhivas, 2.
c¢lhoz vezetés (kozben a kovetési folyamat ellendrzése), 3. mutatds nézésvaltassal (8.

abra).

Hangjelzé Robot

Figyelemfelkeltés
—> (vizualis jelzéssel/tapintassal)

IGEN

zemkontaktus?

v

Cél felé fordulas és
S elindulas

2 méter utan (szobaban
kevesebb), megfordul és
ellendrzi, hogy a
felhasznalo koveti-e

Megérkezett a
celhelyre?

Nézésvaltas a
felhasznalé és a cél
kozott

Y

Elérte a
célt?

Koveti a
felhasznal6?

IGEN

Var egy masodpercet

Y

Koveti a
felhasznal6?

IGEN Boldog viselkedés

A felhasznal6hoz
megy

8. abra A robot viselkedésének folyamatabraja a hangforrashoz vezetés alatt (Koay és mtsai, 2013)
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1.7.  Bevezetés a kisérlethez

Ham ¢és mtsai (2011) egy mesélé robot meggy6zo képességét vizsgaltak. Az emberek kozti
kommunikacioban fontos a figyelem, a nézés és a gesztikulacid érthetésége. Egy emberi
elemnek ¢és ezek interakcidjanak hatasat figyelték. A kisérlethez egy humanoid Nao robotot
hasznaltak, ami egy hazugokrdl sz6l6 mesét mondott az alanynak az egyes viselkedési
elemek valamely kombinacidja mellett. Az eredmények alapjan a nézés szignifikans
hatassal volt az alanyok hazugokrol alkotott véleményére, tehat meggydzOobbé tette a
robotot, ha mutatott nézési viselkedést. Ezzel szemben a gesztikulacié nem volt ilyen
hatassal. A két tényez0 interakcidja ugyancsak szignifikans volt, s6t egyiittesen a robotot

még meggy06zOobbé tették, mint csak nézési viselkedés esetén (9. abra).
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Nézés
9. dbra Meggy6z6ség mértéke (amire a hazug emberek negativabb értékelése utal) a nézés és a gesztikulacio

hasznalatanak fiiggvényében (Ham és mtsai, 2011)

Lakatos és mtsai (2014) azt vizsgaltak, hogy a robot szocialitasa mennyire befolyasolja a
kutya teljesitményét. Kutydk esetében nagy elény az elfogulatlan viselkedés, hiszen se
kulturalis, se tarsadalmi hattér nem befolyasolja 6ket és nincsenck el6itéleteik a robotok
felé. A kutyak azonos szituacioban lettek tesztelve szocidlis, illetve nem szocialis robottal,
valamint emberrel is. A teszt eldtt szemtanti lehettek egy gazda-robot vagy gazda-
kisérletvezetd interakcionak, mely soran a szocialis robottal és a kisérletvezetovel verbalis

kommunikécidt folytatott a gazda, a nem szocialis robot esetében viszont csak a szoveg
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begépelése tortént meg. A robot egy mechanikus megjelenésti, karral és érintéképernydvel
felszerelt PeopleBot volt. A teszt soran mutatas alapjan kellett megtalalnia a kutyanak az
elrejtett ételt. A kisérlet azt mutatta, hogy a kutyak jobban reagaltak a robotra (tobb id6t
toltottek a kozelében, tobbet néztek ra) és jobban teljesitettek, ha az szocialis volt mind az
emberrel, mind a kutyaval.

Mivel a robottal kapcsolatos korabbi tapasztalat befolyasolhatja a késObbi interakciok
jellegét, a fenti kisérlet alapjan kivancsiak voltunk, hogy emberek viselkedését, illetve
attitidjét is modosithatja-e a robottal kapcsolatos korabbi élményiik.

1.7.1. Avizsgalat

Kisérletiink soran azt vizsgaltuk kérddivek segitségével, hogy az embereknek valtozik-e a
véleményiik egy adott robotrdl, ha az interaktivan vagy nem interaktivan viselkedik video
felvételeken. Videdinkon az interaktiv robot szemkontaktus felvétellel 1étesitett kapcsolatot
az Ot korillvevé emberekkel és kutyaval, valamint a leesett szaloncukor szituacidoban
intéssel is magara hivta a figyelmet, mig a nem interaktiv csak eldre vagy maga elé nézett.
Ezek az elemek a robot lehetéségeit figyelembe véve elég egyszeriiek, mégis, mint azt mas
kisérletek mutattak, komoly hatassal lehetnek a robot megitélésére. Azt vartuk, hogy nem
interaktiv esetben negativabban értékelik az alanyok a robotot, mig az interaktiv
viselkedést latva pozitivabb véleménnyel lesznek, és a vided nézése elott felmért
szemléletiik is ilyen iranyban véltozik.

1.7.2. Célkitiizések

A Kkisérletben azt kivantuk meghatarozni, hogy egy robot interaktiv, illetve nem interaktiv
volta befolyasolja-e az emberek rola alkotott véleményét. A vizsgalat soran az alanyok
csak az interaktiv vagy a nem interaktiv videokat lattak (interaktiv, nem interaktiv csoport).
HOA: Az interaktiv és nem interaktiv vided megnézése utdn, a két csoport alanyai
hasonléan vélekednek a robotrol.

H1a: Az interaktiv videot 14t6 alanyok pozitivabb véleménnyel vannak a robotrdl.

Azt is vizsgaltuk, nagyobb hatassal van-e az alanyok véleményére, ha nem csak egy
szituacioban latjak a robotot interaktiv illetve nem interaktiv viselkedéssel. Ennek
vizsgédlatdhoz az alanyok nem egy, hanem harom videot néztek meg (az egyes
csoportokban az alanyok csak interaktiv, vagy nem interaktiv videokat lattak).

HOg: Nincs kiilonbség azok kozott, akik harom kiilonb6zo szitudcioban is l1atjak a robotot
hasonl¢ viselkedéssel és azok kozott akik csak egy videot latnak.

H1g: A hdrom nem interaktiv videdt 14t6 kitdltok negativabban vélekednek a robotrél, mint

az egy nem interaktiv videot 1atok.
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H2g: A harom interaktiv videot 1at6 kitolték pozitivabban vélekednek a robotr6l, mint az
egy interaktiv videot latok.
2. Anyag és modszer

2.1.  Alanyok

A kisérletben a kitoltok életkortdl, iskolai végzettségtdl, valamint foglalkozastol
fiiggetlentil vehettek részt. 146 {6 toltotte ki kérddiviinket, ebbdl 92 nd és 54 férfi, 14 és 76
év kozottiek (atlag=27,5, SD+10,86 év). 93 f6 egy vided alapjan, 53 f6 harom video
alapjan valaszolt. A interaktiv videokat 75 {6, a nem interaktiv videdkat 71 f6 értékelte. Az

alanyok Onkéntesen vettek részt a kisérletben, és a kérddivek kitdltését barmikor

megszakithattak.
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10. 4bra Az alanyok eloszlasa végzettség (A — Altalanos iskola, B — Gimnazium, C — Egyetem), kor és nem

szerint

2.2.  Akisérlet

A kisérlet soran egy online kérddiv kitoltetésével vizsgaltuk a harom par vided hatasat.
Ehhez véletlenszertien nyolc csoportba osztottuk a kitoltéket. Ebbol hat csoport egy-egy

videot nézett meg és ez alapjan valaszolt a kérdésekre, a tovabbi két csoportbol pedig az
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egyik a harom interaktiv, a masik a harom nem interaktiv videdt nézte meg véletlenszerl
sorrendben €s minden egyes vide6 utdn valaszolt a kérdésekre, igy megtudhattuk, hogy a
kiilonbozd szituacidok valtoztatnak-e a kitoltok véleményén. A feltett kérdések a
demografiai adatokat ¢és a személyiség kérddivet kovetden a robotok altaldnos
megitélésére, illetve a videdn szerepld adott robot megitélésére €s lehetséges szerepkoreire
vonatkoztak. A kérddiv tartalmazott tovabba a videdkon lathatdo ember-robot interakciokra
vonatkoz6 kérdéseket is. A Kkitoltok személyiségét oOtfaktoros személyiség modellen
alapulo kérdéivvel (Big Five, Caprara és mtsai, 1993) vizsgaltuk (1. sz. melléklet).

2.3. A videdkon lathato helyzetek

Az egyes videdk hang nélkiiliek, 1-1,5 perc hossztak, harom helyzetet mutatnak be és
mindegyik helyzetbdl két valtozat késziilt: az egyiken interaktivan viselkedik a robot, a
masikon nem. A robot interaktiv viselkedése soran az emberekre oriental, nézésvaltast
végez koztiik és targyak kozott, mig a nem interaktiv robot csak a feladatnak megfeleld
helyekre megys, illetve targyakra néz, az emberekkel azonban szemkontaktust nem vesz fel.

Az 1. tdblazatban a csoportok alanyszamai lathatoak.

Latott szituacio

Targyhordas | Kutyanak mutatas | Leesett szaloncukor | Mindharom

Interaktiv 14 16 17 28

Nem interaktiv | 16 15 15 25

1. tablazat Az alanyok szama a kiilonb6z6 csoportokban

2.3.1. Targyhordas

A robot a folyoson halad, az egyik ajtéban egy ember all, papirokkal a kezében. A robot
megkozeliti a személyt, majd mellé all. Az interaktivan viselkedd robot ranéz az emberre, a
masik maga elé néz. Az ember a konyha irdnyadba mutat és szdl a robotnak, hogy: ,,Vidd
oda a ...(személynek)” (11. abra). A robot elindul a konyha felé. ¥ VAGAS* A robot
megeérkezik a konyhdba, ahol az asztalndl iilve két ember beszélget. A robot odamegy az
asztalhoz, megall mellettiik és az egyik személy leveszi a papirokat, majd megkdszoni a
robotnak. Az interaktiv robot a megkdzelités és az interakcid soran az emberekre néz, a

nem interaktiv robot elore néz.
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11. abra Az interaktiv robot (balra) szemkontaktust 1étesit az 6t instrualo személlyel, mig a nem interaktiv

robot (jobbra) csak el6re néz

2.3.2. Kutydinak mutatas

A robot a folyoson all, két oldalan a vided soran kisérletvezetd szerepét jatszo6 ember €s a
kutya gazdaja egymassal szemben allva beszélgetnek, a kutya szabadon mozog. Az
interaktiv robotnal a robot nézésvaltast végez a két ember és a kutya kozott (12. a, b, ¢), a
nem interaktiv lefelé néz (13. a dbra). *VAGAS* A robot mellett két oldalt egy-egy cserép
van, azon az oldalon ahol a robot karja van all a kisérletvezetd, kezében labdaval. A
kisérletvezetd a cserépbe rakja a labdat, majd hatul kimegy a képbdl. Az interaktiv robot a
rejtés eldtt felnéz a kisérletvezetdre, majd tekintetével koveti a labdat a cserépbe. A nem
interaktiv robot lefelé néz. A rejtés utan az interaktiv robot a cserepet nézve ramutat (12. d
abra), majd nézésvaltast végez a kutya (mely nem latszik a videdn) és a cserép kozott. A
nem interaktiv tovabbra is lefelé nézve ramutat a cserépre (13. b abra). *VAGAS* A
felvételen mar latszik hatulrol a kutya is, amely a robot mutatasa utan a jelzett cseréphez
megy ¢és kiveszi a labdat. Az interaktiv robot ekdzben koveti tekintetével a kutyat, a nem

interaktiv maga elé néz.
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12. abra Az interaktiv robot szemkontaktust létesit a beszélgetés minden tagjaval (a-c), illetve ranéz a

mutatott helyre is (d)

13. abra A nem interaktiv robot csak maga elé néz

2.3.3. Leesett szaloncukor

A robot a folyoson halad, a talcajan szaloncukor van, a folyoson két ember all és beszélget.
A robot feléjiik halad. Az interaktiv robot ranéz az emberekre, nézésvaltast végez koztiik és
a hatan elhelyezett talcaval odafordulva szaloncukorral kinalja dket, majd amint vesznek
szaloncukrot, tovabb megy. A nem interaktiv robot csak elérefelé néz, majd amikor vettek
szaloncukrot, tovabb megy. A robot talcajarol a haladas soran leesik egy szaloncukor, a
robot megdll és ranéz. Az interaktiv robot visszamegy a beszélgetd paroshoz és

nézésvaltast végez koztiik és a szaloncukor kozott, majd karjat megemelve int (14. a abra).
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A nem interaktiv csak maga elé, a szaloncukorra néz (14. b abra). Az emberek felveszik a

szaloncukrot, visszarakjak a robotra, majd a robot visszafordul és folytatja utjat a folyoson.

14. abra Az interaktiv robot (a) nézéssel és intéssel probalja magara hivni a figyelmet, mig a nem interaktiv

robot (b) csak az el6tte levé szaloncukorra néz
2.4.  Résztvevok és estkozok
A résztvevok: 6t segitd, a robotot irdnyito kisérletvezetd és egy kutya voltak.
A videodk elkészitéséhez sziikséges eszkozok: a robot (Ethon), egy szamitogépes rendszer,
kamerak, papirok, egy asztal, két szék, szaloncukor, két cserép és egy labda voltak.
2.5.  Helyszin
A videokat az ELTE TTK Etoldgia Tanszék folyosojan vettiik fel.
2.6. Adatok elemzése
A videokon lathatd szemkontaktus Iétesitések szamat harom fiiggetlen megfigyeld
elemezte, ez alapjan hataroztuk meg a tényleges szamot. A statisztikai elemzéseket az R
programcsomag 3.0.3-as verzidjaval készitettilk. A leirod statisztikdk utan tobbtényezds
varianciaelemzést végeztiink. Post hoc-tesztként a Tukey-probat alkalmaztuk.
3. Eredmények
A kiilonb6z6 demografiai tényezdk hatdsdnak vizsgalatdra tobbtényezés ANOVA
modelleket hasznaltunk. Az elemzések soran vizsgaltuk, milyen hatassal vannak az adott
valaszokra a személyes tényezdk, tovabba a robotok haztartdsokban valé megjelenésének
elfogaddsa, a videon lathatd szituacid és a robot altal mutatott interaktiv vagy nem
interaktiv viselkedés.
3.1.  Egyvideo alapjan kitoltok eredményei
Vizsgaltuk, hogy az alanyok a videon lathatd ember-robot interakcié soran hany
szemkontaktust véltek felfedezni az emberek és a robot kozott (1. sz. melléklet, 10.
kérdés). A kitoltok altal észlelt szemkontaktusok szamat a 15-16. abraban abrazoltuk, piros

vonallal a tényleges szemkontaktus létesitések szamat jeloltiik.
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Szemkontaktusok szama

T T T
Kutyanak mutatas Targyhordas Leesett szaloncukor

Latott szituacio

15. abra Szemkontaktusok szdma szituacidonként nem interaktiv robot esetén

Szemkontaktusok szama

o o R

T T T
Kutyanak mutatas Targyhordas Leesett szaloncukor

Latott szituacio

16. abra Szemkontaktusok szama szituacionként interaktiv robot esetén

Az észlelt szemkontaktusok szama a Kutyanak mutatas videoban atlagosan 2,9 db +1,59
volt az interaktiv, és atlagosan 1,67 db +1,68 a nem interaktiv csoportban. A Targyhordas
videdban atlagosan 3,21 db £1,63 szemkontaktus volt az interaktiv és atlagosan 2,25 db
+1,65 a nem interaktiv csoportban, mig a Leesett szaloncukor videonal ezek szama
atlagosan 3,41 db +£1,42 (interaktiv) €s atlagosan 1,93 db £1,67 (nem interaktiv) volt.

A videod megnézése eldtt majd a vided megnézése utan is feltettiik azt a kérdést, hogy ,,JO
Otletnek tartja a haztartdsokban a robotok jelenlétét” (bevezetd kérdések kozt, HTO és 2.
kérdés, HT1). A 93 kit6lt6 koziil 6 valtoztatta meg valaszat negativ iranyban és 2 pozitiv

iranyban.
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A kérdéiv 3. kérdése arra vonatkozott, hogy az alanyok mennyire talaltak szimpatikusnak a
videon latott robotot, melyet 5 pontu Likert skalan jelltek be. A szimpatiara vonatkozo
kérdést a videok megnézése utan néztiikk, egyiittesen az interaktiv €s nem interaktiv
csoportok alanyainal. A boxploton lathat6, hogy a nék szamara szimpatikusabb volt a robot

(n6k: 3.18+1.24, férfiak: 2.65+0.88) (17. abra).

w o _—

Szimpatia

Nem

17. dbra Szimpatia és nemek Osszefliggése

Azok, akik a videok megnézése eldtt igennel valaszoltak arra a kérdésre, hogy ,,Jo Gtletnek
tartja a haztartasokban a robotok jelenlétét?” (HTO) szintén szimpatikusabbnak talaltak a
robotot: szimpatia azoknal, akik tdmogatjak: 3.13+£1.07, nem tamogatjak: 2.63+1.31 (18.

abra).

Szimpatia
3
|

T T
nem igen

Tamogatja a robotok elhelyezését a haztartasokban

18. abra Szimpatia és robotok haztartasokban vald megjelenésének timogatasa kozti osszefliggés
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Kéttényez0s varianciaclemzést végeztiink, amelyben a tényezok az alanyok neme és a HTO
(Jo otletnek tartja a haztartasokban a robotok jelenlétét?) kérdésre adott valasz volt. A
szimpatiara mindkét tényezé szignifikans hatassal volt (nem: F(1)=4.72, p=0.03, HTO:
F(1)=4.13, p=0.045). A két tényez6 kozotti interakcid nem volt szignifikans (F(1)=0.55,
p=0.46).

A 4., biztonsagra vonatkozo kérdésnél (,,Biztonsagosnak talalta a robotot?” Likert skala 1-
5) a videdn lathatdo szituacid és a robot interaktivitasa tényezok kozti interakcid
szignifikans volt (F(2)=4.12, p=0.019). A csoportok paronkénti dsszehasonlitasat Tukey-
teszttel végeztiik, a kiilonbség csak a leesett szaloncukor szituacio interaktiv és nem
interaktiv videoparjanal volt szignifikans (p=0.046).

Azok, akik jo otletnek tartjdk a robotok héaztartasbeli jelenlétét, szivesebben végeznének el
feladatot a robottal egytittmiikodve (7. kérdés, igen/nem valasz, F(1)=9.52, p=0.002) (19.

abra).
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19. abra Robottal valé egyiittmiikddés és robotok haztartasokban valé megjelenésének timogatasa kozti
Osszefliggés

A kérdbivben vizsgaltuk azt is, van-e hatdsa annak, hogy az alany tart vagy tartott-e kutyat.
Azt talaltuk, hogy a valaha volt kutyatulajdonosok szivesebben végeznének el feladatot a
robottal (F(1)=5.77, p=0.18) (20. abra)
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20. abra A robottal valé egyiittmiikidés és a kutyés tapasztalat osszefliggése

A robottal vald egyiittes feladatvégzésre a HTO és a kutyas tapasztalat interakcioja nem
volt szignifikans (F(1)=0.13, p= 0.72).

Akik jo otletnek tartjak a robotok héztartdsokban valé megjelenését szivesebben vennék,
ha a sajat haztartasukban is jelen lenne egy ilyen tudasu robot (F(1)=16.35 , p<0.001) (6.

kérdés, igen/nem valasz, 21. abra).
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21. abra Robotok sajat haztartasban valdo megjelenése és atlagosan a haztartasokban vald megjelenése kozti
Osszefliggés

Megkérdeztiik azt is, hogy az alanyok szivesen vennének-e olyan robotot, mint amit a
videon lattak (11. kérdés). Erre a kitoltoknek minddssze 20%-a valaszolt igennel. A

valaszra az alanyok kora szignifikans hatassal volt (p=0.02).
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Viarakozasainkkal ellentétben a robot interaktivitdsa nem volt szignifikans hatassal egyik
kérdésre adott valasz esetében sem (p> 0.103).

3.2.  Harom video alapjan kitoltok eredményei

Azok az alanyok, akik mindharom interaktiv vagy nem interaktiv vide6t lattak, minden
egyes video utan kitoltotték a kérddiv robotra vonatkozo részét, igy lehetdségiink nyilt
arra, hogy nyomon kdvessiik a latott szitudciok szamanak hatésat.

A kérd6ivben megkérdeztiik, hogy mennyire tartottdk az alanyok gyorsnak a robot
mozgasat (9. kérdés, Likert skala 1-5). A gyorsabbnak itélt robot méar az els6 vided utan is
szimpatikusabb volt az embereknek (akik lassunak itélték az elsé video alapjan: 2.7+1.03,
akik gyorsnak: 3.25+1.7), mely Osszefiiggés a tovabbi videok megnézésével még inkabb
novekedett (a harmadik vide6 utan: F(1)=6.27, p=0,016) (22. abra).
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22. dbra Gyorsasag és szimpatia dsszefiiggése
A harom videdt megnézd alanyok szamara, akik jo Otletnek tartottdk a robotok
haztartdsokban vald6 megjelenését (2. kérdés, HTO) a videdkon szerepld robot

szimpatikusabb volt (23. abra).

1. vide6 utan 2. video6 utan 3. vided utan
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Tamogatja a robotok haztartasokban valé megjelenését

23. abra Szimpatia és a robotok haztartasokban val6 elfogadasanak (HTO) 6sszefiiggése

A szimpatidra a videok megnézésének sorrendje és a robotok haztartasokban valo

elfogadasa (HTO) is szignifikans hatassal volt (sorrend: F(5)=2.51, p=0.045, HTO:
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F(1)=9.47, p=0.004). Aki jo oOtletnek tartotta a robotok jelenlétét a haztartasokban, az
szimpatikusabbnak talalta a robotot. A megnézés sorrendje és a HTO interakcidja trendet
mutat (F(5)=2.04, p=0.09). A videdk sorrendjének paronkénti 6sszehasonlitasa soran nem
kaptunk szignifikans eredményt (p>0.13).

A harom videdt nézé alanyokndl a férfiak biztonsadgosabbnak tartottdk a robotot a 4.

kérdésre adott valaszok alapjan (nék: 2.97+1.19, férfiak: 3.87+0.81) (24. abra).
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24, abra Biztonsag és nem Osszefliggése

A robot biztonsagossaganak megitélésére a kitdltdk neme szignifikdns hatdssal volt a
harmadik vide6é megnézése utan is (F(1)=7.55, p=0.008).

Akik jo otletnek tartottak a robotok haztartasbeli jelenlétét, szivesebben végeztek volna el
feladatot a robottal az elsé (akik jo 6tletnek tartjak: 0.78+0.42, akik nem: 0.083+0.29) és a
harmadik vided utan adott valaszok alapjan is (akik jo oOtletnek tartjak: 0.73+0.45, akik
nem: 0.17+0.39) (25. abra).
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25. abra Feladat elvégzése és a robotok haztartasokban valo elfogadasanak (HTO) Osszefiiggése

A harom video6t néz0 alanyoknal is vizsgaltuk a kutyas tapasztalat hatasat. Akik valaha
voltak  kutyatulajdonosok, szivesebben végeznének el feladatot a robottal

(kutyatulajdonosok: 0.7+0.46, nem kutyatulajdonosok: 0.3+0.48) (26. abra).
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26. 4bra Kutyés tapasztalat és robottal torténé feladat elvégzésére valé hajlandosag

A robottal valo feladatvégzésre tehat a robotok haztartasokban vald elfogadasa (HTO) és a
kutyas tapasztalat volt hatassal (HTO: F(1)=14.5, p=0.0004, Kutya: F(1)=8.6, p=0.005),
ezek interakcidja azonban nem volt szignifikans hatassal (F(1)=0.15, p=0.6968756).

Tobb szempontbol vizsgaltuk azt is, hogy az alanyok szivesen latnanak-e egy hasonlo
robotot a sajat haztartasukban (6. kérdés). Az alanyok neme alapjan azt talaltuk, hogy a
férfiak szivesebben latnanak egy hasonlo robotot otthonukban (F(1)=6.66, p=0.013) (27.
abra).
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27. abra Sajat haztartasban val6 elfogadas és nem Osszefiiggése

Akik tdmogatjak a robotok megjelenését a haztartadsokban, azok szivesebben vennék, ha

egy ilyen tudast robot lenne sajat haztartasukban (F(1)=6.97, p=0.011) (28. abra).
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28. 4bra Sajat haztartasban és altalanosan a haztartasokban valé elfogadds Gsszefiiggése
Szignifikans hatassal volt tehat az alanyok neme (F(1)=6.66, p=0.013) és a robotok
haztartasokban valé elfogadasa (HTO) (F(1)=6.97, p=0.011), tovabba a nem és kor kozti
interakcio is (F(1)=6.49, p=0.01431).
Arra a kérdésre, hogy vennének-e ilyen robotot, a kitoltok 30%-a valaszolt igennel, melyre
a videok sorrendje (F(5)=5.66, p=0.0009), az alanyok kora (F(1)=5.38, p=0.027), valamint
a HTO (F(1)=6.39, p=0.017) szignifikans hatassal volt. A videdk sorrendje és a HTO kozti
interakcio is szignifikans volt (F(5)=4.13, p= 0.006).
A hipotézisiinkkel ellentétben itt sincs szignifikans hatdsa a vélaszokra a robot
interaktivitasanak (p>0.132).
3.3. A kitolték dsszevetett valaszainak eredményei
A kérddiv néhany kérdésére az Osszes (egy, illetve harom videot nézd) alany adatainak
egylittes elemzésével kerestiink valaszt.
A kérdéivben rakérdeztiink, hogy a kitoltdk alkalmasnak tartjak-e a robotot bizonyos
foglalkozasok elvégzésére (5. kérdés, igen/nem vélasz). A Kkitolték a felsorolt
foglalkozasok koziil a robotot pincérnek, vagy konyhai kisegitének tudtak elképzelni a
robot videon latott interaktivitasatol fiiggetleniil. A legnagyobb eltérést karbantartd
munkakor esetén tapasztaltunk, ahol az interaktiv robotot magasabb szazalékban tartottak
alkalmasnak az ilyen tipust feladat elvégzésére: az interaktiv csoportban az alanyok 32%-

a, a nem interaktiv csoportban 22,5% -a tartotta alkalmasnak (29. abra).
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29. abra Foglalkozasok értékelése szazalékos aranyban, interaktivitas szerint bontva

Akik tdmogatjak a robotok haztartdsokban valé megjelenését, szimpatikusabbnak tartottdk

a robotot (F(1)=9,03, p=0.003) (30. abra).
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30. abra Haztartasokban valo elfogadottsag és szimpatia dsszefliggése

Tovabba a személyiségjellemzOk koziil a lelkiismeretesség volt szignifikdns hatassal a
szimpatiara (F(1)=5.72, p= 0.018). A lelkiismeretesebb személyiségii kitoltok szamara
szimpatikusabb volt a robot.
Akik jo oOtletnek tartjdk a robotok haztartasbeli jelenlétét, feladatot is szivesebben
végeznének el a robottal (31. abra), csakigy, mint a valaha volt kutyatulajdonosok (32.
abra). (HTO: F(1)=27.39, p=5.854e-07, Kutya: F(1)=12.58, p=0.0005). Az interakcionak
nem volt szignifikans hatasa (F(1)=0.0001, p=0.99).
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31. abra Sajat haztartasban és altalanosan a haztartasokban valo elfogadas dsszefliggése
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32. abra A kutyas tapasztalat és feladat elvégzésére valo hajlandosag kapcsolata
A személyiségfaktorok koziil a feladat végzés esetében az extraverzid volt szignifikans
hatassal (F(1)=5.85, p=0.02), az extrovertaltabb személyiségli Kkitoltok szivesebben
oldanénak meg a robottal egylittmiikodve feladatokat.
Akik tdmogatjak a robotok megjelenését a haztartidsokban, azok szivesebben vennék, ha

egy ilyen tudast robot lenne sajat haztartasukban (F(1)=26.73, p= 7.703e-07) (33. abra).
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33. abra Haztartasokban valo megjelenés timogatasa és feladat elvégzésére vald hajlandésag kapcsolata

A Kkitolték 24%-a venne egy ilyen robotot, melyre a latott vided(k) (F(8)=3.5, p=0.001), a
kor (F(1)=9.53, p=0.002), valamint a HTO (F(1)=8.09, p=0.005) szignifikans hatassal
volt.

Az érzelmi stabilitas szignifikans hatassal volt arra, hogy vennének-e ilyen robotot a
kitoltdk (F(1)=6.6828, p=0.01), akik érzelmileg stabilabb személyiségliek, szivesebben
vennének.

A robot biztonsagossdganak megitélésekor a robot interaktivitasa és a latott vided(k)
interakcioja szignifikans volt (F(8)=2.28, p=0.026).

A biztonsag értékelésekor a kitolték baratsagossaga (F(1)=4.3848, p=0.038), valamint az
extraverzio €s a baratsagossag interakcioja volt szignifikans hatast (F(1)=4.1834, p=0.04).
A latott videdk szamanak (p>0.067) és a robot interaktivitasanak (p>0.22) nem volt
szignifikans hatésa.

4. Diszkusszio

A kisérlet sordn azt vizsgéltuk, hogy a videdkban bemutatott helyzetek és a robot
viselkedése hogyan befolyasoltdk a kitoltdk robotrdl alkotott véleményét, tovabba, hogy
erre milyen demografiai és egyéb tényezdk voltak még hatéassal.

Ennek érdekében a videok elott feltett kérdésekre adott valaszok hatasat vizsgaltuk a
késdbbi kérdésekre adott valaszokra.

Elézetes hipotézisiink az volt, hogy a robot interaktiv viselkedése, valamint az, ha az
alanyok tobb szituacidban is latjak miikodni a robotot, pozitivan befolyésolja a valaszadok

véleményét.
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A ,,J6 otletnek tartja a héztartdsokban a robotok jelenlétét?” kérdésre, amelyet a videok
megnézése eldtt, valamint utan is feltettiink, a valaszok megegyeztek (HTO=HT1). Tehat,
aki a vided megnézése elott erre a kérdésre igennel valaszolt, az a vided megnézése utan is
igennel felelt, illetve aki a vide6 megnézése elétt nemmel valaszolt, az a vided6 megnézése
utan is nemmel felelt. Ez az eredmény ellentmond a Hla H1g, valamint H2g
hipotéziseinket, vagyis erre a kérdésre adott valaszok alapjan nincs befolyassal egyik videod
megnézése sem a robotokrdl alkotott véleményre.

A ,,Szimpatikusnak taldlta a robotot? ” kérdésre egy és harom vided megnézése esetén is a
HTO volt hatassal: aki a robotok haztartdsokban val6 megjelenését elfogadta, azok szamara
szimpatikusabb volt a latott robot. Egy vided megnézése esetén a kitdltdk neme is
szignifikans hatast volt, a n6k szimpatikusabbnak talaltak a latott robotot. A személyiség
faktorok koziil a szimpatiara a lelkiismeretesség volt hatassal. A lelkiismeretesebb
személyiségl kitoltdk szimpatikusabbnak taldltak a robotot.

A ,Biztonsagosnak taladlta a robotot?” kérdésre a latott szituacidé ¢és a robot
interaktivitdsdnak interakcidja volt hatassal. Ember-robot interakcidk soran egyszerii
faktorok, mint példdul a robot embert megkozelitd haladasanak irdnya €s sebessége is
befolyasolja az emberek kényelemérzetét (Koay és mtsai, 2005), illetve sok kutatas
vizsgalja konkrétan a robotok biztonsagossaganak megitélését (Bartneck et al, 2009).

A ,Szivesen venné-e ha egy ilyen tudasii robot lenne a segitségére az otthoni
haztartadsban?” kérdésre adott vélaszokra minden esetben a HTO volt hatassal. Akik
tamogatjak a robotok haztartdsokban vald megjelenését, azok szivesebben latndnak egy a
videon latott robothoz hasonld robotot a sajat haztartasukban.

Az ,Alkalmasnak tartja-e az alabbi feladatkorok elvégzésére?” kérdésre adott valaszok
alapjan a karbantartd feladatkor elvégzésének értékelése esetén tlinik igy, hogy a robot
interaktiv viselkedése pozitivabb megitélést eredményez, azonban legtobben konyhai
kisegitd, vagy pincér szerepben tudtdk a robotot elképzelni. Befolyassal lehetett a
valaszukra, hogy mar ma is alkalmaznak éttermekben robotokat az ételek kiszallitasara
(Pieska és mtsai, 2013).

A ,,Szivesen oldana meg a robottal egyiittmiikodve feladatokat?” kérdésre a HTO ¢és a
kutyas tapasztalat volt szignifikans hatdssal. Ez azt jelenti, hogy azok akik tamogatjak a
robotok haztartdsokban vald megjelenését szivesebben oldandnak meg feladatokat a videon
latott robottal, tovabba akiknek volt kutyajuk, szintén szivesebben keriilnének interakcidba

ezzel a robottal. A személyiség faktorok koziil az extraverzio volt szignifikdns hatasu, az
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extrovertaltabb személyiségli  kitdltok szivesebben oldandnak meg a robottal
egylittmiikodve feladatokat.

A ,,Venne-e ilyen robotot?” kérdésre csak kevesen, mindossze a kitoltok 24%a valaszolt
igennel, melyre a személyiség faktorok koziil az érzelmi stabilitds volt szignifikéns
hatéassal, akik érzelmileg stabilabb személyiségiliek, szivesebben vennének. Az alanyok
alacsony szazalékdt magyarazhatja a robot viszonylag egyszeriibb felépitése &s
szabadsagfokainak alacsony szama (foleg a kar esetén), illetve a kitoltok elképzelése arrol,
mennyire dragak a robotok. A robotok széles korben valo elterjedésénél fontos tényezo a
megfizethetdségiik (Rabbitt és mtsai, 2015).

Ahogy az a szemkontaktus létesitések megitélésénél latszik, nem talaltak kiillonbséget a
kitoltok az interaktiv és nem interaktiv robot viselkedésében.
Az eredmények alapjan a robot interaktiv, illetve nem interaktiv viselkedése az esetek nagy
részében nem volt hatdssal a robotok megitélésére, tehat ezek az eredmények a
hipotéziseinket nem tamasztottadk ald. Ennek egyik oka lehet, hogy jobban meg kellett
volna jeleniteni a videdkon a szocidlis viselkedésben megjelend kiilonbségeket, hogy
szembetlindbb legyen a kiilonbség ¢€s hatasa lehessen az eltérd viselkedésnek. A kisérleti
modszer vidednézésen alapuld jellegébdl is adodhat az eredményekben az interaktivitas
hatasanak hidnya, melynek kikiiszobolésére interakcids tesztet terveziink, melyben a
videok megnézése utdn az alanyok személyesen léphetnének kozvetlen interakcioba a
robottal, ezéltal a kérddives felmérés mellett megfigyelt viselkedési valtozok elemzésére is
lehetdség nyilik majd.

Tobb vizsgalat 1s irdnyult kordbban kiillonb6z6 személyes tényezOk hatasanak vizsgélatara
a robotokkal szembeni elfogadas tekintetében (pl. nemek és kor hatasa, Kuo és mtsai, 2009
vagy személyiség, Syrdal, 2006). A mi eredményeink is azt mutatjdk, hogy az emberek
személyes jellemz6i befolyasoljak a robotokkal szembeni attitlidot és az interakcid
minds€get.

A jovOben ember-robot interakcidos viselkedési teszttel, és tovabbfejlesztett videokkal
tervezzilk vizsgdlni a robot interaktivitidsanak hatdsat, figyelembe véve a jelenlegi

kutatasban felismert demografiai tulajdonsagok befolyasat.
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S. Osszefoglalas

Az eloregedd tarsadalmak id6skora tagjainak és a fogyatékkal ¢16 emberek tdmogatasahoz
egyre fontosabba valik a segitd rendszerek kialakitasa. A szocidlis robotok kialakitasakor
arra kell torekedni, hogy a robot, azon tal, hogy adott funkcidjanak megfelelden az embert
segiti, egyuttal rendelkezzen megfeleld szocialis képességekkel is. Ehhez biztositani kell,
hogy olyan tulajdonsdgokkal rendelkezzen a robot, amelyek lehetdvé teszik, hogy a
folyamatosan valtoz6 emberi kornyezetben megfeleléen tudjon miikddni, illetve a
viselkedése is tarsadalmilag elfogadhatdé legyen. A mai napig vitatjadk mely viselkedési
elemek, illetve milyen megjelenés teszi a robotot elfogadhatova. Az etologia szemléletének
¢s mddszereinek hasznalata sokat segithet a szocialis robotok kialakitasakor.

A kutatasunk soran azt kivantuk meghatarozni, hogy egy robot interaktiv, illetve nem
interaktiv viselkedése befolyasolja-e az emberek robotokrol alkotott véleményét. Ennek
meghatdrozasara harom par videdfelvételt hasznaltunk. A videdkon héarom kiilonbdzo
szitudciéban volt lathatdé a robot, interaktiv vagy nem interaktiv viselkedéssel. A
kisérletben résztvevo alanyok a videok megnézése eldtt és utan kérddivet toltottek ki.

Azt szerettik volna megtudni a vizsgalatokbdl, hogy az interaktivitds befolyésolja-e a
robottal szembeni attitlidot, illetve, hogy hatassal van-e az alanyok véleményére, ha nem
csak egyféle szitudcioban lattdk a robotot adott interaktiv vagy nem interaktiv
viselkedéssel.

Eredményeink azt mutattak, hogy az alanyok nem tettek kiilonbséget az interaktiv és a nem
interaktiv viselkedés kozott, azonban talaltunk tobb olyan Osszefiiggést, melyek
ravilagitanak, hogy egyes demografiai tulajdonsagok, vagy eldzetes tapasztalatok hogyan

befolyéasoljak az alanyok robotokrdl vald véleményét és a robotok elfogadésat.
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6. Summary
Inspection of the social aspect of Human Robot Interaction via video recordings

The development of assistive systems that provides support and help for people living with
disabilities and for the increasing number of elderly people in our aging society becomes
increasingly more important. A crucial aspect of designing social robots is to make sure
that the robot is not only able to help the human according to its specific function and task,
but that it possesses adequate social skills. When creating a social robot, we have to ensure
that it has the necessary skills to operate easily in the dynamically changing human
environment and that its behaviour is socially acceptable. The appropriate behaviours and
embodiment of the robot is still a topic of research today. Using ethological approaches and
methods can be a great help in the design of social robots.

In our experiment we wanted to investigate how the robot’s interactive or non-interactive
behaviour affects the attitudes and opinions that people form about the robot. To determine
this, we used three pairs of video recordings. On the video recordings the robot performed
tasks in three different situations, either acting interactively or non-interactively. The
participants filled out a questionnaire before and after watching the video(s).

With this experiment we intended to determine if behaving interactively or not is affecting
the attitude toward the robot, and if seeing the robot in multiple situations with the same
interactive or non-interactive behaviour is affecting the opinion of the subjects.

Our results show that the subjects did not distinguish between the interactive and non-
interactive behaviour, but we found multiple effects which demonstrates that demographic
attributes and prior experiences influence the attitudes toward robots and their acceptance.
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9. Mellékletek
1.sz. Melléklet

Nem:
Kor:
Foglalkozas:

Ha hallgato, szak:

Legmagasabb iskolai végzettség:

1, Altalanos iskola

2, Szakkozépiskola — szak:
3, Gimnazium

4, Egyetem/f6iskola — szak:

Jo Otletnek tartja a haztartdsokban a robotok jelenlétét?

igen/nem
Miért?

Volt kutyéja?

igen/nem

Van kutyaja?

igen/nem

Felhasznalt kérdoiv

Az alabbiakban olyan dllitasokat talal, amelyeknek tartalmaval vagy egyetért, vagy nem.

Kerjiik, irjon valamennyi allitas elé egy olyan szamot, ami kifejezi, hogy mennyire ért

vagy nem ért egyet az adott allitassal!

részben nem

1 2 3 4 5
egyaltalan nem nem értek részben egyetértek teljes mértékben
értek egyet egyet egyetértek, egyetértek

Uy jellemezném magam, mint aki . . .

1. beszédes

23. eléggé lusta
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2. hajlamos hibat keresni masokban 24. érzelmileg kiegyensulyozott, nem

konnyen omlik dssze

__ 3. lelkiismeretesen dolgozik 25, otletes
__ 4. lehangolt, rosszkedvii __ 26. ramends személyisége van
5. eredeti gondolkodast, gyakran vannak 1j __ 27.olykor hideg ¢és zarkozott

Otletei

6. tartozkodo __ 28.amitelkezd, azt be is fejezi

7. segit6kész, onzetlen masokkal __29. olykor mélabus

__ 8. olykor meggondolatlan _30. értékeli a miivészeti és esztétikai
élményeket

____9.nyugodt, j6l birja a nehezebb helyzeteket is ___ 31 néha félénk, gatlasos

___10. sok mindenre kivancsi _32. clézékeny és kedves szinte
mindenkihez

11 tele van energiaval __33. hatékonyan végzi a feladatait

12 belekot masokba __ 34, nyugodt marad a fesziiltebb

helyzetekben is

_13. megbizhatbéan dolgozik 35, inkabb a rutinmunkat kedveli
____ 14 olykor fesziilt __36. kedveli a tarsasagot, baratsagos
___15. talalékony, elgondolkodd ____37.néha goromba masokkal
_____16. nagyon fel tud lelkesiilni _ 38.terveket készit és keresztiil is viszi 6ket
___17. megbocsatd természete van ___39. kdnnyen aggodalmaskodni kezd
__18. meglehetdsen szétszort _40. szeret toprengeni, eljatszani az
otletekkel
__19. sokat aggodalmaskodik 41 csak kevéssé érdekel a miivészet
_20.j6 képzeloereje van __ 42 szeret egylittmitkodni masokkal
21 eléggé csendes __ 43. kdnnyen megzavarhatd
__22.4ltalaban bizakod6 44 mdvelt a zene, a miivészet, vagy

irodalom terén
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1. Irja le vazlatosan mi tortént a videon!

2. J6 otletnek tartja a haztartasokban a robotok jelenlétét?
igen/nem
Miért?

3. Szimpatikusnak talalta a robotot?

(nagyon nem szimpatikus) 1 2 3 4 5 (nagyon szimpatikus)

Miért?

4. Biztonsagosnak talalta a robotot?

(nagyon nem biztonsagos) 1 2 3 4 5 (nagyon biztonsagos)

Miért?

5. Alkalmasnak tartja-e az alabbi feladatkorok elvégzésére?

Portas igen/nem
Pincér igen/nem
Asszisztens igen/nem
Konyhai kisegitd igen/nem
Karbantarto igen/nem
Egyéb: ...

Miért?

6. Szivesen venné-e ha egy ilyen tudast robot lenne a segitségére az otthoni haztartasban?

igen/nem

7. Szivesen oldana meg a robottal egyiittmiikodve feladatokat?

igen/nem
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8. Jelolje be a képen a robot fobb testrészeit!

a) fej b) szem c) torzs d) kar e) lab

9. On szerint milyen gyors volt a robot?

(nagyon lassu) 1 2 3 4 5 (nagyon gyors)

10. On szerint milyen gyakran létesitett szemkontaktust a robot a video felvételen latott

emberekkel?

nem létesitett szemkontaktust

1 alkalommal 1étesitett szemkontaktust

2 alkalommal létesitett szemkontaktust

3 alkalommal 1étesitett szemkontaktust

4 alkalommal 1étesitett szemkontaktust

5 vagy tobb alkalommal létesitett szemkontaktust

11. Venne-e ilyen robotot?

igen/nem
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2.52. Melléklet Konzulensi ellenjegyzés

ATUHTOE oot igazolom, hogy
.................................................................................................................... (a hallgat6 neve)

cimi szakdolgozatat ismerem, azt beadasra €és védésre alkalmasnak tartom.

Budapest, 2016. aprilis .........

tanszék
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3.52. Melléklet Elhelyezési megéllapodas és szerzdi jogi nyilatkozat

HuVetA - SZIA
ELHELYEZESI MEGALLAPODAS ES SZERZOI JOGI NYILATKOZAT*

I [ 2SR OPRPP
Elérhetoség (e-mail Cim): ........cooiiiiiiiii e
A feltOltendo MU CIIME: ..........oooviiiiiiiiiiiiiiiiieieieeee e eeeeeeerereeeeeeereeeseeseeeeesserersesrsrsrsseresereeeeeees

A mil megjelenési adatai: ...............oooii i
Az atadott fAJIOK SZAMA: ............cooiiiiiii

Jelen megallapodas elfogadasaval a szerzo, illetve a szerz6i jogok tulajdonosa nem
kizarolagos jogot biztosit a HuVetA és a SZIA szamara, hogy archivalja (a tartalom
megvaltoztatasa nélkiil, a megdérzés és a hozzaférhetdség biztositdsanak érdekében) és
masolasvédett PDF formara konvertalja és szolgaltassa a fenti dokumentumot (beleértve
annak kivonatat is).

Beleegyezik, hogy a HuVetA és a SZIA egynél t6bb (csak a HuVetA és a SZIA
adminisztratorai szamdara hozzaférhetd) masolatot taroljon az On altal atadott
dokumentumbol kizarélag biztonsagi, visszaallitasi €s megdrzési célbol.

Kijelenti, hogy a atadott dokumentum az On miive, és/vagy jogosult biztositani a
megallapodasban foglalt rendelkezéseket arra vonatkozoéan. Kijelenti tovabba, hogy a mii
eredeti és legjobb tudomasa szerint nem sérti vele senki mas szerz6i jogat. Amennyiben a
mii tartalmaz olyan anyagot, melyre nézve nem On birtokolja a szerzéi jogokat, fel kell
tiintetnie, hogy korlatlan engedélyt kapott a szerz6i jog tulajdonosatél arra, hogy
engedélyezhesse a jelen megallapodasban szereplé jogokat, és a harmadik személy altal
birtokolt anyagrész mellett egyértelmiien fel van tiintetve az eredeti szerz6 neve a miivon
beliil.

A szerz6i jogok tulajdonosa a hozzaférés korét az alabbiakban hatarozza meg (egyetlen, a
megfelelé négyzetben elhelyezett x jellel):

engedélyezi, hogy a HuVetA-ban/SZIA-ban tarolt miivek korlatlanul
hozzaférhetévé valjanak a vilaghalon,

a Szent Istvan Egyetem belsd halozatara (IP cimeire) korlatozza a
feltoltott dokumentum(ok) eléréseét,

a SZIE Allatorvos-tudomanyi Kényvtarban talalhato, dedikalt elérést
biztositd szamitdgépre korlatozza a feltoltdtt dokumentum(ok) elérését,

csak a dokumentum bibliografiai adatainak és tartalmi kivonatanak
feltoltéséhez jarul hozza (korlatlan hozzaféréssel),

* Jelen nyilatkozat az 5/2011. szamu, A Szent Istvan Egyetemen folytatott tudomanyos
publikacios tevékenységgel kapcsolatos adatbazis kialakitasarol és alkalmazasarol

cimi rektori utasitdshoz kapcsolddik, illetve annak alapjan késziilt.
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Kérjiik, nyilatkozzon a négyzetben elhelyezett jellel a helyben hasznalatrol is:

Engedélyezem a dokumentum(ok) nyomtatott valtozatanak helyben olvasésat a
konyvtarban.

Amennyiben a feltoltés alapjat olyan mili képezi, melyet valamely cég vagy szervezet
tamogatott illetve szponzoralt, kijelenti, hogy jogosult egyetérteni jelen megallapodassal a
mire vonatkozoan.

A HuVetA/SZIA iizemeltetdi a szerzd, illetve a jogokat gyakorld személyek €s szervezetek
iranydban nem vallalnak semmilyen feleldsséget annak jogi orvosldsara, ha valamely
felhasznalo a HuVetA-ban/SZIA-ban engedéllyel elhelyezett anyaggal torvénysérté modon
visszaélne.

Budapest, 2016. aprilis 29.

alairas
szerz6/a szerz6i jog tulajdonosa

A HuVetAMagyar Allatorvos-tudomdnyi Archivum — Hungarian Veterinary Archive a
Szent Istvin Egyetem Allatorvos-tudomdnyi Konyvtar, Levéltar és Miizeum dltal
miikodtetett szakteriileti online adattar, melynek célja, hogy a magyar dllatorvos-tudomdny
és -torténet dokumentumait, tuddsvagyonat elektronikus formaban oOsszegyiijtse,
rendszerezze, megorizze, kereshetové és hozzaférhetové tegye, szolgaltassa, a hatalyos jogi
szabalyozasok figyelembe vételével.

A HuVetA a korszeri informatikai lehetéségek felhaszndldasaval biztositia a kénnyil,
(internetes keresogépekkel 1S miikods) kereshetdséget és lehetdség Szerint a teljes szoveg
azonnali elérését. Célja ezek révén
- a magyar dallatorvos-tudomany hazai és nemzetkozi ismertségének
novelése;
- a magyar dllatorvosok publikacidira torténé hivatkozasok szamanatk,
ésezen keresztiil a hazai allatorvosi folyoiratok impakt faktoranak novelése;
- az Allatorvos-tudomdanyi Kar és az egyiittmitkodd partnerek
tudasvagyondanak koncentralt megjelenitése révén az intézmények és a hazai
allatorvos-tudomany tekintélyének és versenyképességének novelése;
- a szakmai kapcsolatok és egyiittmiikodes elosegitése,
- a nyilt hozzaférés tamogatdsa.

A SZIA Szent Istvan Archivum a Szent Istvan Egyetemen keletkezett tudomanyos
dolgozatok tara.
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