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Bevezetés

Disszertaciom témaja az ember-robot interakciok (tovabbiakban HRI) egyes
pszichologiai aspektusai. Témavalasztasom egyik f6 oka a robotika jelenlegi helyzetének
alakulasa. Maga a robotika egy egészen friss tudomanyteriilet, aminek sziiletését legtobbszor
az 1900as évek kozepére teszik (Fukuda és mtsai, 2017; Hockstein és mtsai, 2007; Wallén,
2008). A robotika interdiszciplinaris tudomanyaga a mechatronikaban, a kibernetikaban és az
informatikaban gyokerezik, frissebb szemléletek szerint pedig mar a filozo6fia, a pszichologia
¢s az etologia is egyre sarkalatosabb részét képezik (Breazeal és mtsai, 2016; Li és mtsai, 2010;
Miklosi és Gacsi, 2012; Miklosi és mtsia, 2017). A robotika helyzetének kiilonlegességét az
adja szamomra, hogy a robotok elterjedése azon kevés tarsadalmi jelenségek koz¢é tartozik, ahol
a pszichologia nem csak lekoveti a torténéseket ¢és reagal azokra, hanem akar proaktiv modon
is részt tud venni az ember-robot interakciokat érinté folyamatok alakulasaban.

Noha a pszicholédgia f6 feladata az emberi viselkedés leirdsa, megmagyarazasa, oksagi
kapcsolatok feltarasa és bejoslasa (Miinsterberg, 1909; Salvatore, 2016; Woodworth, 1918), ez
utobbira sajnos kevés alkalommal keriil sor. A robotika esetében azonban a pszicholdgia olyan
helyzetbe keriilt, amikor ennek az 0j technoldgiai agazat alakitasanak folyamataba be tud
kapcsolodni, ezaltal minimalizalva annak az egyénre és a tarsadalomra gyakorolt esetleges
negativ kdvetkezményeit, valamint maximalizalni tudja a pozitiv hozadékait. Orvendetes, hogy
a pszichologia beemelése a robotika teriiletére egyre nagyobb figyelmet kap a hazai (Lehoczky
¢és Kollar, 2022; Zsoldos és Ujhelyi, 2022) és nemzetkozi kutatasokban (Dzedzickis és mtsai,
2021) is.

Altalanosan nézve a munka vildgan beliil mar az 1940-es években megjelent a torekvés
az ember ¢€s a munkakornyezete kozti harmonia megteremtésére az ergonomia szemléletében,
a gépek biztonsagos és hatékony felhasznalasanak érdekében (Antalovits és Hercegfi, 2018;
Hercegfi, 2018). Kifejezetten a robotokra vonatkozoan kés6bb az ipar teriiletén az Ipar 4.0 is
fejlesztette az ember-gép interakciokat, bar ez inkabb technikai szempontu elérelépés volt, nem
pedig tarsadalmi szempontu, hiszen az Ipar 4.0 paradigma kézéppontjdban még az intelligens
gyar koncepcioja allt (Zizic és mtsai, 2022). Az intelligens gyar egy olyan jelenség, melyben
intelligens termékek, gépek, tarold rendszerek és adatok egyesiilnek egy kiber-fizikai termelési
rendszerben (Zizic és mtsai, 2022). Ezt valtja fel jelenleg az 1 iranyzata Ipar 5.0, melynek
jelentdsége, hogy ismét az embert teszi az ipari kontextus kdzéppontjaba, vagyis az ember mar
nem csak része a termelési rendszernek, hanem az 6 képességei ¢és értékei koré épiil az fel.
Ennek hozadékaként tekinthetd, hogy az utobbi években egyre tobb kezdeményezést

tapasztalhatunk a pszichologiai faktorok beemelésére az ilyen iranyu kutatisokban. Igy példaul
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kiemelik a korabbi tomeggyartas helyébe 1€pd tomeges személyessé tételt (eredetiben ,,mass
personalization”), melynek Iényege, hogy ismét visszakeriiljon az emberi érték a gyartasi
folyamatokba, ezek mogott pedig pszichologiai és kulturalis motivaciot feltételeznek
(Ostergaard, 2018). Az egyén szintjén is kiemelendd, hogy minden ipari teriileten munkat
vallalé egyénre pszichologiai terhet és kihivasokat fog roni a robotokkal valo egylittmiikddés
(Demir és mtsai, 2019). Leon (2023) a munkavallalok tjra képzésérdl és felképzésérdl irva
megemliti, hogy a szakmai fejleszté programok kdzponti eleme a munkavallalé pszichologiai
profilja (személykozi bizalom és énhatékonysag tekintetében), valamint az emberi toke
(bevonddas és munkaval valo elégedettség). Lu és munkatarsai (2022) pedig hangsulyozzak,
hogy az Ipar 5.0 értelmében a szervezeteknek a jovOben a fizikai és a mentalis allapot mellett a
munkavallalok pszichologiai allapotaval is foglalkozniuk kell majd.

A jelenlegi helyzet nehézségét okozza azonban, hogy noha egyre nagyobb szerepet kap a
pszicholdgia a robotika fejloddésében és alakitasaban is, a megfeleld ember-robot kapcsolatok
kialakitdsanak kihivasai bar elvalaszthatatlanok a mérnoki €s informatikai kompetenciaktol,
sok esetben meg is haladhatjak azokat. Jelenleg azonban a fejlesztés soran ezek a
tudomanyteriiletek csak egy az egyben atvenni tudjak a pszicholdgiai elméleteket, melynek
teljes relevanciaja és sikeressége kérdéses lehet az egyes specialis esetekre levetitve. Igy a
pszicholdgianak kiemelt szerepe van abban is, hogy még jobban képviseltesse magat ezen az
uj, alakuldban 1év6 interdiszciplinaris teriileten.

Ebbdl kiindulva valasztottam kutatasi témamnak ezt a teriiletet. Az viszont mar a
kezdetekben is nehézséget okozott, hogy az ,,.ember-robot interakciok™ kifejezés alatt elég sok
mindent érthetiink, raadasul megannyi kontextusban eltéréen értelmezhetjilk azokat. Mivel
egyik f6 célom volt az is, hogy a kutatasi eredményeim a gyakorlatban, az alkalmazott
teriileteken is jol hasznosithatok legyenek, igy témam szlikitésében elsOdlegesen azt a
kontextust szeretem volna megragadni, mely a legkozelebb all a pszichologia gyakorlati
vonatkozasaihoz is. Fentebb bemutatasra keriilt, hogy az ipari kornyezetben is egyre inkabb
elétérbe kerilil az ember, a robottechnologidk fejlddésének koszonhetden pedig a szocidlis
munkakorokben megjelend, emberi kommunikaciora is képes robotok szintén egyre nagyobb
tért nyernek maguknak. Mivel ezek a robotok olyan feladatokat fognak ellatni, melyek soran
fontos szerepet kap az ember és robot k6zotti kommunikacio és kapcsolodas egy fliggdségi
helyzetben, igy kutatdsom soran igyekeztem ennek a pszichologiai realizmusat megteremteni.

Az ilyen tipusu ember-robot relaciokban szamos pszichologiai jelenség és mechanizmus
kapcsolodhat be. Ezek koziil végiil a varatlansag okozta problémakat valasztottam kutatasom
fokuszaul. Feltételezhetd, hogy a robotok eleinte mindenki szamara egyfajta ujdonsaghatast

jelentenek, hiszen még azok is tapasztalatlanul és felkésziiletleniil fognak allni a veliikk valo
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interakcid el6tt, akik egyébként pozitiv bedllitottsdggal varjak a robotok elterjedését. Ebbol
kifolyolag egy szdmukra varatlan viselkedés a robot részérél még nagyobb zavart okozhat.
Tekintve, hogy a robotok ipari teriileten elészor a nehéz fizikai terheléssel jaré munkakat veszik
at, vagy éppen a magas kockazatl, kifejezetten magas pontossagil precizitast igényld
feladatokban segitenek be, mig szocidlis teriileten a segitségre és apolasra szorulé emberek
kozott kell tevékenykedniiik, annak lehetdsége, hogy egy varatlan viselkedés barmilyen szintii
zavart idézzen el6 az emberben, igen nagy kockazattal jarhat. Nem csupan a malfunkciokbol és
rossz felhasznalasbol addédd anyagi, targyi, pénziigyi karokra gondolhatunk, hanem az
¢letveszélyes helyzetek kialakulasara, testi sériilésekre, illetve emberi aldozatokat kdveteld
tragédiakra is.

Ennek feltarasa érdekében egy kérddives és megfigyeléses modszert is felhasznald
viselkedéses laborvizsgalatot végeztem el. A kutataisomban fiatal populdciobol tortént a
mintavételezés, foleg egyetemista kortl résztvevok korében. A kutatdsban vald részvétel
egyénenként tortént, a részvétel kozos munkavégzeés formajaban valosult meg a résztvevo és
egy NAO tipusi robot kozott. A munkavégzés befejeztével a NAO robot egy varatlan,
kontextustol fliggetlen, személyes jelleglinek értelmezhetd kérést intézett a résztvevo felé.
Megfigyelésem célja az volt, hogy feltarjam, hogyan reagalnak erre a kérésre az emberek,
illetve milyen aranyban engedelmeskednek a robot kérésének és milyen érzésekkel,
benyomasokkal ¢lik meg ezt a fordulatot. A robot kérésének vald engedelmesség azért is
kiilonosen érdekes mozzanata a helyzetnek, mert az annak val6é engedelmesség egyértelmiien a
figyelmen kiviil hagyasa egy korabban, embertdl kapott utasitasnak.

Kutatasom elkészitése mellett célom az is a disszertdciommal, hogy megalapozzam a
robot pszicholdgia magyar nyelvii szakirodalmat. A tudoményos irdnyzat friss jellegébdl
adédoan eddig nem sok haza kutatas sziiletett, amelyik pszichologiai szempontbdl elemezte
volna a HRI-t, igy értekezésem szakirodalmi hatterének megirasa soran nagy hangsulyt
fektettem arra, hogy a témakort a leheté legalaposabban, és a leheté legtobb szempontbol
mutassam be.

A disszertacidom soran eldszor a robotika kialakuldsat és jelenlegi helyzetét kivanom
megkozeliteni a pszicholdgia iranyabol, majd pedig a robot pszichologia aktualis kutatasi
teriileteit és eredményeit mutatom be. Az ember-robot interakciok szakirodalmi részérénél
kitérek az ez iranyu hazai kutatasok alakuldsanak ismertetésére is, sajat vizsgalataim
specifikumait kiemelve. Ezt kovetéen a doktori kutatasom bemutatasa, leirasa, és a statisztikai
elemzések ismertetése kovetkezik. Végezetiil a vizsgalati eredmények értelmezésére keriil sor,
valamint az eredmények alapjan megfogalmazhatdo gyakorlati alkalmazasi javaslatok

megtételérdl olvashatunk.



1. Szakirodalmi attekintés

A robotpszichologia szakirodalmi elemzése soran viszonylag hamar szembesiiliink azzal
a problémaba, hogy a robotika tudomanyaga nem mindig konzisztens modon alkalmazza a sajat
fogalmait és terminusait. gy annak érdekében, hogy a disszertacio olvasasa soran egyértelmiiek
legyenek a f6 fogalmak és a fogalmi keretek, ezek letisztazasaval szeretném kezdeni ezt a
fejezetet. Azt is szeretném kiemelni, hogy a disszertacioban a robotokat pszichologiai
szempontbol elemzem, igy az altalam késobbiekben felvetett szempontrendszerek nem biztos,
hogy teljes egészében megallnak a helyiiket a robotikahoz kapcsolodd tudomanyagak elveli
mentén értelmezve. Mindazonaltal fontosnak tartom, hogy a szakirodalom attekintése utan egy
uj elméleti keretet is adjunk a robotikanak, hiszen az eddigi keretek még nem vették figyelembe
ilyen mértékben az emberi faktorokat, és nem integraltak be a keretrendszeriikbe azokat.

Ezen fejezet eldtt szeretném kiemelni, hogy bar a tudomanyag pontos neve €s hataskore
igen vitatott a nemzetkdzi szakirodalomban, ahogyan azt a késébbiekben olvashatjuk a ,,A robot
helye a pszichologian beliill” cimii alfejezetben, a disszertaciom robotpszicholédgiai

szemléletben késziilt.

1.1. A robotok

A ,,robot” sz6 egészen sok mindent jelent a mai vilagban. Hazankban, magyar nyelven,
eredendden a termd6foldon végzett fizikai munkat jelentette (Magyar Tudomanyos Akadémia
Nyelvtudomanyi Intézete, 1962), mely a paraszti tarsadalmi réteg kotelessége volt a
feudalizmus koranak jelentSs részében. Igy tehat alapvetéen egy faradtsagos, valaki mas
hasznat szolgalo kényszermunkat takart a kifejezés. Jelentése idOvel atalakult, atvitt értelemben
mar hasznaljuk olyan munkara is, amelyet I¢lektelentil és kényszerb6l végziink, illetve amely
tobbnyire unalmas és nehéz (Magyar Etimoldgiai Szotar, 2023).

A robot sz6 tudomanyos értelemben vett hasznalatanak el6futara a R.U.R. cimi 1921-ben
bemutatott cseh szinhazi darab volt, melyet Karel Capek irt (1921), illetve a szintén 1921-ben
megjelent Opilec cimii novella, Joseph Capek tollabol. A kérdés, hogy valdjaban a két testvér
koziil melyiktél szarmazik a kifejezés haszndlata, a mai napig vitatott a cseh irodalmarok
korében (Hockstein és mtsai, 2007), mindenesetre tobbnyire az el6bb emlitettet szoktak idézni.
Ennek cime a Rossum Univerzalis Robotjai roviditésébodl szarmazik, a robot sz6 pedig a miitben
megjelend mesterséges, szintetikus emberekre vonatkozik, akiket a gyar robotmunkara tervezve
allitott el6, innen ered az elnevezésiik (Capek, 1921). A robot sz6 ezen jelentésével belépett a
tudomanyos-fantasztikum irodalmanak vilagaba, ahol rengeteg neves szerz6 és mi (Kaplan,

2006; Wientzen, 2018) munkajanak nyoman tovabb alakult és pontosult nemcsak a mesterséges



emberekre, de minden olyan mesterséges eszkozre nézve is, mely az emberi munkat kivaltva,
vagy éppen azt felerdsitve jelenik meg.

Annak megallapitasa is nagyon nehéz feladat, hogy melyik volt az els6 robot a vilagon.
Mivel a terminus hasznalata nem mindig egyértelmi, igy kiilonbdz6 definiciok alapjan eltérd
lehet, hogy mar robotnak mindsitiink-e valamit, avagy sem. Mindenesetre talan a legelsd
modernkori megjelenése a robotoknak az 1903-ban bemutatott Telekino radiovezérlési
iranyitdi rendszer lehetett, mely tavvezérlésével tizenkilenc kiilonboz6 utasitas végrehajtasara
is képes volt (Rivai és mtsai, 2020). Az ipari robotokat tekintve az els6 szabadalmi joggal
rendelkez6 robot az 1938-ban levédetett ,,Position Controlling Apparatus” volt (Moran, 2007),
mig az els6 humanoid robot az 1939-ben, a nagyk6zonség elétt is bemutatott, Elektro lehetett
(Behnke, 2008).

Lathatjuk azt is, hogy a ,,robot” kifejezés 1étrejottétdl fogva nem mindig egyértelmiien
kezelik a hasznalatat. Mesterséges ember, mesterséges gép, onmiikoddé gép, programozhato
berendezés, és még sorolhatnank a kiilonbozd valtozatait, melyek hol beleillenek, hol kilognak
az altalanos definicié értelmezésébdl. Mivel azonban a disszertaciom témaja szempontjabol
nem feltétleniil relevans, igy a robot kifejezés hasznalatanak alakulasat, illetve a robotok
fejlodésének bemutatasat mell6zom a jelen munkabol, helyette inkabb napjainkhoz ugorva csak

az ezekkel kapcsolatos aktualis allaspontokat fogom bemutatni.

1.1.1. A robot definicidi

A robotra nem létezik jelenleg egy egységes definicio (Savela és mtsai, 2018; Stein és
mtsai, 2005; Popovi¢ és Sabd, 2022). A legtobb esetben mind a kutatok, mind a fejleszték
rugalmasan alakitjak a terminust, hogy az jobban illeszkedjen sajat aktualis munkajukhoz. Ezt
a jelenséget nevezik a robot fogalmanak definialasi problémajaként, melynek okara Fleck
(1984) két magyarazatot javasolt. Véleménye szerint a robotok definialasanak problémaja abbol
fakad, hogy szamos eltéré miikodési elvben és modon jelennek meg, raadasul a technoldgia
fejlodésével nem hogy besziikiil a specializdlodasuk, hanem éppen ellenkezbleg, egyre
szélesebb spektrumban keriilnek felhasznalasra. Lathatjuk, hogy a robotikanak ebben a korai
szakaszaban is szembet(ind volt a terminologia problémaja. Tekintve, hogy a robotok
alkalmazasanak egyik f6 célja az emberi teljesitmény masolasa, illetve meghaladasa, szinte
lehetetlen is lenne egyetlen pontos definiciot alkotni rajuk, hiszen barmilyen olyan gép, amely
emberi cselekvéshez hasonlatos folyamat elvégzésére képes, bizonyos szempontbdl robotnak
tekinthetd. A robotok fogalmanak definialasi problémajat mutatja, hogy ezt Fleck (1984) 6ta a

mai napig nem sikeriilt feloldani.



Ezért ebben a fejezetrészben a leggyakrabban idézett, illetve hivatkozott robot
definiciokat szeretném ismertetni, valamint letisztazni és megfogalmazni egy olyan robot
definiciot, melyet a disszertacid késébbi részében haszndlni fogok. Annak érdekében, hogy
teljesen érthetd legyen, hogy miként fogok a végsé meghatarozasra jutni a robot kifejezést
illetden, a teljesség igénye nélkiil a kovetkezdkben kitérek a mesterséges intelligencia, a bot és
az okos eszkozok definidlasara is, hiszen fontos, hogy ezek a fogalmak érthetéen és

egyértelmiin elkiiloniiljenek egymastol.

1.1.1.1. A robot

A robotika, a robotok fejlesztését és eldallitasat képviseld olyan tudomanyag, melynek
kozponti célja, hogy bizonyos emberi feladatokat hatékonyabba tegyen (Boddington, 2017),
tovabba, hogy novelje a produktivitast, a termelés hatékonysagat és hogy segitse elérni az
tgyfelek elvarasait (Goel és Gupta, 2020), valamint, hogy olyan robotokat allitson el6, melyek
teljes autonomiaval rendelkeznek (Tzafestas, 2018). Amint lathatjuk, nem meglepé modon nem
csak a robot kifejezésben nincs egyetértés, de még a robotika tudomanyaganak megfogalmazott
célja sem mindig egységes. Egy olyan tudoményag kérvonalazodik, amely az emberi munkara,
pontosabban fogalmazva az emberi teljesitmények reprodukalasara alkalmas gépek
eléallitasaval foglalkozo iranyzatnak tekinthetd.

Gasparetto (2016) a robotok torténelmérdl szoldo tanulmanyaban olyan mesterséges
lényekként hivatkozik rajuk, amelyek képesek potolni, helyettesiteni a valdodi személyeket
nehéz, vagy repetitiv feladatok elvégzése soran. Gellers (2020) konyvében, mely jogi
szempontbdl kozelit a robotika témakoréhez, olyan nem emberi mechanikus lényekként
definialja a robotokat, melyek valamilyen mesterséges intelligencia vezérlése alatt allnak. A
Robotics Institute of America viszont gy definialja a robotokat, mint Gjraprogramozhato,
multifunkcidos manipulatorok, melyeket anyagok, alkatrészek, szerszamok, vagy specialis
berendezések mozgatdsara terveztek. Az is jellemzd lehet rajuk, hogy kiillonb6z6 programozott
funkciokon keresztiil érik el a teljesitményiiket, széles spektrumu feladatok soran (Taghirad,
2013). Engelberger, akire a robotika atyjaként is szoktak hivatkozni, tobb forras szerint is
(Sakyi és Lu, 2019; Teresa, 2014; Zielinska, 2016) azt mondta egyszer, hogy "Nem tudom
meghatarozni mi a robot, de felismerem, ha latok egyet.’. Itt meg kell jegyezni, hogy
hivatkozast egyetlen tanulmanyban sem taldltam erre a kijelentésre, igy bar valoban nagyon
megkapodan hangzik, valdsziniileg inkabb tudomanyos legenda, mintsem valddi idézet.

Ami elsoként a kiilonb6z6 megkozelitésekbdl kirajzolodik, és gyakori tendenciaként
megjelenik, az egyértelmiien a mesterséges, mechanikus eredetre valo utalas. Kovetkezd fontos
elem a programozhatdsag €s az jra programozhatdsag, mely azt jelenti, hogy nem egyszeriien
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csak egy mozgasba hozhaté mechanikus gépezetrél beszéliink, mint a reneszansz korabeli
automatonok (olyan mechanikus gépek, melyeket tobbnyire fogaskerekek mukdodtettek és
csakis egyetlen, eldre bedllitott viselkedést tudtak produkélni), vagy a kulccsal felhuzhato
gyerekjatékok estében, hanem valamilyen kdzponti iranyitd egységgel rendelkezd entitasrol.
Ennek az irdnyitd egységnek koszonhetden a robotok nem csak komplexebb feladatok
elvégzésére képesek, de valtozékony kdrnyezetben és adaptiv megoldaskészlettel is operalnak.
Ezeket a f6 szempontokat ragadjak meg Madsen és munkatarsai (2014) is, akik négy
karakterisztikumat hataroztdk meg a robotoknak: fizikai berendezések, képesek érzékelni a

kiilvilagot, autonomiara képesek ¢s multifunkcionalisak.

1.1.1.2. A Mesterséges Intelligencia

A mesterséges intelligencia meghatarozasara ugyanaz igaz, mint a robot terminusra, sét
talan még hatvanyozottabban. A mesterséges intelligencia, melyre a tovabbiakban MI-ként
fogok hivatkozni, szintén egy olyan jelenség, mely az idok kezdete ota foglalkoztatja az embert.
A jol ismert pszichologiai jelenségb6l, az antropomorfizalasbol fakad az a vagyunk, hogy nem
emberi entitasokat emberi tulajdonsidgokkal felruhazzunk. Ez egy erés és 0Osztonszeri
viselkedése az elménknek, mely nem csak allatokkal (Abend, 2008), vagy targyakkal (Wan és
Chen, 2021) szemben mukodik, de még egyszerii geometriai alakzatokkal kapcsolatban is
(Heider, 1944). Mivel ennyire 6sztonszeriien keressiik az emberi aspektusokat ¢s a magunkéhoz
hasonlo értelmet a kiilvilagban, nem csoda, hogy olyan régota foglalkoztat minket egy
mesterséges tudat, értelem megalkotasa. De mi is az az MI?

A definialasakor jelentkez6 probléma ezuttal is egyértelmii és szembetiind, olyannyira,
hogy mint arra Kok és munkatarsai (2009) is ravilagitanak, némely esetben még egyazon
értelmezd kéziszotaron beliil is négy kiilonbozé definiciot olvashatunk az MI-r6l. Néhany
probalkozas természetesen napvilagot latott annak érdekében, hogy formalis, egységesitett
definiciot adjanak az MI-nek. Dobrev (2012) tigy fogalmazott, hogy az MI egy olyan program
lesz, mely egy tetszéleges vilagban nem fog rosszabbul boldogulni, mint egy ember. Mind az
6, mind masok probalkozasai maig eredménytelennek bizonyultak arra vonatkozdan, hogy
egységesen elfogadott MI definicio sziilethessen.

Az Europai Bizottsag (EU HLEG Al, 2019) altal hasznalt definicié szerint az MI olyan
ember alkotta rendszer, amely a digitalis, vagy a fizikai vilagban a kdrnyezet észlelésén, a
gylijtott strukturalt vagy strukturdlatlan adatok értelmezésén, az igy szerzett adatokbol
szarmaz6 tudas értelmezésén és a legjobb megoldas végrehajtasan keresztiil cselekszik, hogy
elérje a kijelolt céljat. Monett és Lewis (2018) egy laikusokbol és szakmabeliekbdl egyarant
allé mintan gytijtottek valaszokat arra a kérdésre, hogy mi is az MI, ezzel szorgalmazva egy
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egységesebb, legtobbek altal elfogadott definicio megsziiletését. Eredményeik azonban csak
arrol szolnak, hogy a szakirodalomban megtalalhat6 definiciok koziil melyikkel milyen erésen
értettek egyet a kitoltdik, igy meggydz0, egységes definiciot 6k sem kinalnak.

Sokaig sorolhatnank még a példakat definicidos problémara és a meghatirozasi
nehézségeket, ezt a témat azonban inkabb rovidre zarom azzal a gondolattal, hogy az Ml
definialasa ugyanugy varat magara, mint ahogy azt a robot esetében tapasztalhattuk. A
szakirodalmat attekintve ennek f6 oka egyrészt abbol fakadhat, hogy a kutatok barmilyen
,,0K0S” algoritmusra hajlamosak MI, vagy MI agensként hivatkozni, ennek miértjének
megfejtésére most nem tesziink kisérletet. A definicid problémdjanak masik {6 forrasa, hogy
maga az intelligencia sem rendelkezik egységes definicioval (Chollet, 2019; Lanz, 2000;
Sternberg, 2000). Igy felesleges tovabb taglalni a témét, hiszen hogyan is lehetne pontosan
definidlni az intelligencia mesterségesen létrehozott masolatat, ha az eredetit sem tudjuk
definialni?

Ett6l a problématol fiiggetleniil vannak olyan aspektusai is az MI-nek, melyekben
bizonyosak lehetlink. Egyrészt, a korabbi definicidkbdl is kitlint, hogy egy mesterségesen
létrehozott rendszerrdl beszéliink, masrészt agenciat tételeziink fel benne, vagyis nem
egyszeriien egy korkorosen fut6 folyamatrol, hanem egy adaptiv kapacitassal rendelkezd
kognitiv halozatrol beszEliink. Ezt gyakran ugy fogalmazzak meg, hogy az Ml olyan feladatok
végrehajtasara képes, melyekhez (tobbnyire emberi) intelligencia megléte sziikséges (Russel és

Norvig, 2009).

1.1.1.3. Abot

A botok definialasa sokkal egyszeriibbnek tiinik, mint az eddigi fogalmaink esetében. A
bot (mely a software robot kifejezés roviditésébol képzett sz0) olyan software alkalmazas, mely
automatizal egyszeriibb, repetitiv szamitogépes feladatokat. A botok integraljak munkajukat az
emberek feladataival, egyfajta csatornaként funkciondlva a felhasznélok és az eszk6zok kozott
(Shihab és mtsai, 2021). A botok tulajdonsaga, hogy miikddésiik automatizalt, mely
megvaldsulhat teljesen automatizalt formaban, illetve ember-a-hurokban (eredetiben: human-
in-the-loop, roviden HITL) formaban (Himelein-Wachowiak és mtsai, 2021). Az emberekkel
folytatott interakcioik alapjan beszélhetiink emberrel kommunikaciot folytatd botokrol,
felhasznaloi feliilettel nem rendelkezd botokrol, valamint intelligens botokrol (Shihab és mtsai,
2021).

A bot tobbnyire egy olyan miniprogram, vagy korlatozott, egyszeri MI, amely
sziiktartomanyu feladatok elvégzésére képes Onalldan, vagy parancsokkal torténd vezérlésen
keresztiil. Gyakori példak a levélkiildé botok, melyek bizonyos id6kdzonként elkiildenek egy
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elére megirt szoveget a véletlenszeriien megtalalt e-mail cimekre, vagy az olyan kiilonb6z6
kozosségi feliileteken hasznaltak, mint példaul a Discord chatszobaiba behivhato kiilonb6z6
botok, amelyek a megfeleld parancs begépelését kovetden zenét jatszanak le a chatszobaban
tartozkodoknak, vagy esetleg statisztikat készitenek az altaluk elérheté adatokbol.

A botok mitkddése ¢s jelensége bar kiesik a jelen disszertacio fokuszabol, ra szeretnék
vilagitani és egyben tisztazni is egy nagyon gyakori, de téves meghatarozasukat. A
hétkoznapokban ugyanis sokszor a szamitdgépen futd botokra is robotokként szoktak utalni. Ez

alapjaiban hibas, hiszen mar a bot nevében is benne van, hogy software alapuak, mig a robotok

crer

1.1.1.4. Az okos eszkozok

Az okos eszk6zok és berendezések definialasakor a mar ismerds nehézségekbe titkoziink.
Ebben az esetben raadasul tovabb rontja a helyzetiinket, hogy a marketing vilaganak
koszonhetden, a magasabb eladas reményében rengeteg dologra raaggattak az ,,0k0s”, vagy a
»smart” kifejezést, egészen odaig menve, hogy mar nem csak egy telefon, vagy egy mosogép
tud ,,0kos” lenni, de egy mosopor, vagy egy Oblitd is.

Tudomanyos szempontbol is valtozatos, ki mit sorol ebbe a kategoriaba. A
szakirodalomban gyakran az ,,interaktiv eszk6zok”, vagy a ,,mobil eszk6zok megnevezést is
hasznaljak. Silverio-Fernandez és munkatarsai (2018) az IoT paradigman beliil gondolkodva
(Internet of Things, magyarul Dolgok Internete) tigy definialjak az okos eszkdzoket, mint az
6ket koriilvevo kornyezetiikkel tudatosan kapcsolatba 1ép6 elektronikai berendezések, amelyek
képesek példaul onalldo szamitasok elvégzésére és mas eszk6zokhoz vald csatlakozasra
adatcsere céljabol. Mare és munkatarsai (2020) szerint olyan internetképes eszk6zok, melyek
tobbnyire beépitett Bluetooth-al, vagy Wi-Fi-vel rendelkeznek és okostelefonnal vagy
hangasszisztenssel (mint példaul az Amazon Echo) lehet vezérelni dket.

Tovabba a definicié f0 problémdjara szeretnék ravildgitani, miszerint a korabbi két
példdhoz hasonléan az okos eszk6zok definicidja szinte sosem kiiloniti el élesen és
egyértelmiien azokat a robotoktdl, sem pedig arra nem ad tdmpontot, hogy amennyiben egyazon
kategoriaba tartoznak, tigy mely kritériumok szerint mindsiil egy eszkéz inkabb az egyiknek,
mint a masiknak. Ebbdl kiindulva és annak érdekében, hogy mind a jelen munkdmban, mind a
tudomanyos fogalmak tisztazasa érdekében atlathatobb legyen, az okos eszkdzok definidlasat

is beépitettem a kdvetkezOkben bemutatasra keriilé fogalmi keretrendszerbe.



1.1.1.5. A javasolt fogalmi keretrendszer bemutatasa

A korabban attekintett definiciok alapjan ebben a fejezetben szeretném tisztdzni és
egyértelmiivé tenni, hogy a disszertacid tovabbi részében és a kutatasom soran mit tekintettem
¢s kezeltem robotként. Fontos tisztdzni ezen a ponton, hogy az ipari teriileten ismert ¢€s
alkalmazott robotok, robot fogalmak sokkal pontosabbak és koriilhataroltabbak, mint a
hétkdznapokban a nem-ipari robotok esetén hasznalt fogalmak és meghatarozasok, igy jelen
fejezet is nem-ipari kontextusban értelmezendé. Szintén fontos figyelembe venni, hogy a
robotok, mesterséges intelligencidk ¢s egyéb mesterséges agensek témakore szinte egyaltalan
nem rendelkezik egységes fogalmi meghatarozasokkal a pszicholdgian beliil. igy elmondhato,
hogy a mesterséges agensek meghatarozasanak olyan kerete, mely a pszichologia
tudomanyteriiletét is lefedve, teljes mértékben megallna a helyét, jelenleg nem all
rendelkezésiinkre. Ezért is teszek a kovetkezokben kisérletet arra, hogy a korabban, kiillonb6z6
tudomanyagak fogalmai mentén bemutatott agenseket egy egységes, a pszicholdgiai
vonatkozasokat is érintd, adekvat elméleti keretbe helyezzem.

El6szor is meg kell hatarozni azokat az eltéréseket az egyes fogalmak és definiciok
kozott, amelyek segitenek megkiilonbozteti Oket egymastdl. Véleményem é€s javaslatom szerint
a fogalmi keretiink legels6 eleme és egyben alapkove is, a bot lesz.

A bot, értelmezésem szerint egy olyan logikai kapcsolatok és relaciok alapjan miikodo
szoftver, mely csupan egyszerti, jol koriil hatarolt feladatok elvégzésére képes. Ezeket
automatikusan, magatol hajtja végre amennyiben erre a beprogramozott feltételek eléallnak,
vagy egy parancs megkapasat kovetden. Ha emberi hasonlatot szeretnénk talalni ra, akkor a
botokat tekinthetjiik a virtudlis vilag reflexes, automatikus beidegzéseinek, melyek a bioldgiai
inger-valasz miikodési elv helyett a parancs-valasz logika mentén miikddnek. Jo példa lehet
egy ilyen botra az okostelefonokban miikodé arcfelismerd szoftver, melynek az a
beprogramozott parancsa, hogy ha arcot észlel a képen, akkor jeldlje azt meg. igy, ha arc jelenik
meg a képen, akkor ad valaszt, ha nem talal arcot egy képen, abban az esetben nem torténik
semmi.

Az MI tovabbra is egy szoftver, am mar magasabb szinten szervezddik, mint a bot. Mig
a bot csupan parancs-valasz alapjan mikodik, addig az Ml egy adaptiv rendszer. Az MI nem
csupan egyetlen folyamat mentén dolgozik, hanem 0&sszetett helyzetek felismerésére és
megoldasara is képes, igy az adatokat nem csak feldolgozza, hanem mindsiteni és értelmezni is
képes azokat. Az Ml-re az emberi példa természetesen maga az értelem lesz, melynek
lemodellezése az MI kutatds {6 célkitlizése. Az MI mar nem csak parancs-valasz elvén

mikddik, ugyanis sajat magatol is képes viselkedést indukalni €s a valasz sem feltétleniil csak
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egy 1épésbdl sziiletik meg. Példa egy ilyen MI-re lehet egy viccmeséld szoftver, mely képes
érzékelni maga eldtt egy embert, €s a sajat maga altal elmesélt viccre adott reakciot fel tudja
ismerni az emberi arcon, majd a reakcio fiiggvényében el tudja donteni, hogy a jovOben
hasonld, vagy inkabb mas tipusu poénokkal szorakoztassa az adott személyt. Minden MI
rendelkezik szamos bot alapi folyamattal, elmondhatdé, hogy az alapmiikodése botok
futtatasabol all.

Itt pedig el is érkeziink az elsé nagyon fontos kiilonbségtételi lehet6séghez, mégpedig
ahhoz, hogy amig a bot és az MI szoftverek voltak, addig az okos eszkdz és a robot mar
magukban foglalnak egy fizikai testet is, vagyis hardware-t. Fontos tisztazni, mit is értiink ez
alatt. Természetesen a botok és az MI-k sem tudnak létezni fizikai test nélkiil, hiszen valahol,
valamilyen gépezetre sziikség van ahhoz, hogy le tudjanak futni, illetve miikodjenek. Ezek
esetében azonban a gépezet csak tarold, melyben megtalalhatdéak, nem képezik az alapvetd
1ényiik részét. Igy egy bot kimenthetd egy pendrive-ra, és attol még ugyanaz a bot marad, de
egy okos eszk6zt nem tudok csak tgy kimasolni valahova. Tegyiik fel, hogy kimasolom egy
Hintelligens” mosogép szoftverét egy pendrive-ra, attol a pendrive még nem valtozik hirtelen
Hintelligens” mosogéppé. De ahogyan a szoftvereknek is van hardware-iik, tigy a robotoknak
¢és az okos gépeknek is vannak programjaik. Ezeknek a programoknak a miikodését is botok és
MI-k fogjak iranyitani, viszont nem feltétleniil a szerves részeik. Ha példaul egy ipari géprobot
meghajtdjat leformazom, vagyis eltavolitom rola a szoftvert, attél még a berendezés robot
marad, csak éppen nem fog miikddni, mert nincs mar meg a vezérld egysége.

Ennek tudataban, most érdemes megnézni, hogy mi is az az okos eszkdz. Okos eszkoz
alatt azokat a programozhat6d berendezéseket értem, melyek a botokhoz hasonléan, csupan
sziiktartomanyu feladatok elvégzésére képesek. Ilyen példaul az intelligens hiité vagy az
intelligens mosogép. Ezek olyan berendezések, amelyeket adott kritériumok szerint
beallithatunk és onnantdl kezdve maguktol is el tudjak végezni a feladatot, am annak az
eredményére reagalni, és helyzetet felismerni nem képesek. A mosogép példaul intelligens
mosogép, ha bekapcsolas soran nem kell nekiink beallitanunk mennyi vizet és mososzert
alkalmazzon, mert a bepakolt ruhamennyiség alapjan ezt magatdl ki tudja szamolni. A
helyzethez alkalmazkodni azonban nem tud, vagyis ha nem ruhat pakolunk bele, hanem
ugyanolyan mennyiségii konzerdobozt, azt is kimossa. Tovabba, ha a mosas kozben elkezd
kifoszlani vagy 6sszemenni egy ruha, akkor sem all le, illetve nem allitja 4t a mosast kimélébb
programra.

Ezen a szinten tilmutatva viszont a robot mar egy olyan programozhat6 szerkezet, amely
adaptiv modon reagal a kornyezetére, ¢s ennek pedig egy igen fontos és talan a

legszembetindbb eleme a hely-, illetve helyzetvaltoztatas képessége. Egy robot mar képes arra,
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hogy a megkapott utasitas alapjan elérje a végcélt valtozo koriilmények kozott is, igy példaul
egy ipari robotkar akkor is fel tudja venni a hegesztésre var6 vasrudat, ha az fél méterrel odébb
gurult, mint ahol a helye lenne (feltéve, hogy eléri azt). A robot, csak tigy mint az MI, mar egy
Osszetettebb szervezddésii szerkezet.

Ezt a négy fogalmat (bot, MI, okos eszkéz és robot) mind a mesterséges agensek
agenseket, mig az okos eszk6z06k és a robotok a kibernetikus agensek kozé tartoznak. Mindkét
csoporton belill a rendszerlik Osszetettsége és adaptivitasa alapjan megkiilonboztethetd két
szint, az els6 a folyamatspecifikus rendszerek szintje, mig a masodikat a célspecifikus adaptiv
rendszerek szintjének nevezhetjiik. A folyamatspecifikus rendszerek koz¢é tartoznak a botok és
az okos eszk6zok, tehat azok az agensek, melyek a cél mindségétdl fliggetlentil csupan adott
folyamatok lefuttatasara képesek. A célspecifikus adaptiv rendszerek csoportjaba sorolom a
robotokat és az MI-t, azokat az agenseket, melyek a cél elérése érdekében képesek
megvalasztani a kivant folyamatot és modszert, valamint a cél elérése érdekében alkalmazkodni
¢€s akar adaptalddni is képesek. Az altalam javasolt fogalmi keretrendszert az 1. szdmu abran

lathatjuk.

Mesterséges
Agensek
Digitalis Agensek Kibernetikus
Agensek
Folyamatspecifikus Bot Okos Eszkézik
rendszer
CEESPECIfI kus Mestgrseggs Robotok
adaptiv rendszer Intelligencia

1. szamu abra: A javasolt fogalmi keretrendszer a mesterséges dgensekrdl (sajat szerkesztésii dbra)
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1.1.2. A robotok fajtai

Miutan tisztazodtak a fogalmi alapok, ratérek a robotok fajtainak bemutatasara és
csoportositasi lehetdségeikre. A mai vilagban mar annyi féle-fajta robot létezik, hogy
elengedhetetlenné valik a kategoéridkba sorolasuk. Bar a fogalom hasznalata zavarosnak
mondhato6, szerencsére a legtobb tudomanyos kozlés nagyjabol egybehangzo kategoriakat
hasznal arra, hogy a robotokat milyen csoportokba soroljuk. Az egyik legalaposabb
csoportositas Dobra (2014) altalanos csoportositasi kritériumrendszere. Ebben a rendszerben a
robot pozicidja, a felhasznalas, a mozgasa, a robot miikodésének kornyezete, a robot
programozasi architekturaja, az energiaforrasa, az emberrel vald kapcsolata, a robot generacios
hovatartozasa, az iranyitasi rendszere, valamint a mérete alapjan is kiilonb6z6 kategoriakat
nevezett meg. A kovetkezokben eldszor az altala felvazolt kritériumrendszert fogom bemutatni.
Annak ellenére, hogy munkajara a megjelenés 6ta nem meggy6zé mennyiségli hivatkozas
érkezett, az egyik legatfogdbb csoportositasi rendszer, igy kiindulasi alapként jol hasznalhat6 a
kiilonb6zo szempontok parhuzamos bemutatasara.

A robot pozicidjat tekintve megkiilonbdztet helyhez kotott-, valamint mobil robotokat. A
mobil robotokat tovabb bontja eldre definialt palyaja- és szabad mozgast robotokra. Ezt a két

csoportositast szintén tovabb részletezi, ezeket a tovabbi alcsoportokat a 2. szamu abran

Helyhez kotott

Elére definialt palyaja

Szabad mozgasu

Vezetékes Holt tér figyelés

Vonalfestett

palyatervi Inercialis navigalas

Utkozés/érintés
detekcié

Optikai/ultrahangos
leképezés

Kozelités detekcié

Jeladé alapu navigacié

Sztereo kameras
leképezés

2. szamu abra: Robotok csoportositasa pozicidjuk alapjan Dobra (2014) nyoman
(sajat szerkesztésii abra).
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lathatjuk. Rubio és munkatarsai (2019) egy kifejezetten mobil robotok csoportositasardl irt
tanulmanyukban ettél eltér6 moddon a helyhez kotott robotokat is a mobil robotok
alcsoportjaként soroljak fel. Tovabbi fontos eltérés, hogy ez utobbi tanulmanyban a helyhez
kotott kategoria mellett a szarazfoldi-, a 1égi-, a vizi-, €s az egyéb robotok kategodriaja jelenik
meg. Lathatjuk a fontos kiilonbséget, hiszen mig Dobra (2014) a mozgés kivitelezésének modja
oldalarol kozelitette meg a felosztast, addig a gyakrabban idézett Rubio és munkatarsai (2019)
altal megfogalmazott csoportositasban inkabb a mozgasi kornyezet szempontjabol kozelitettek.

Felhasznalas tekintetében a robotokat elsdédlegesen ipari €s nem-ipari robotok csoportjaba
sorolja. Ahogyan a 3. szamu abran is lathatjuk, az ipari robotoknak rengeteg fajtaja 1étezik, ezek
koziil parat emel ki, mint a heggeszto-, a festd-, az 6sszeszereld-, a palettaro-, az anyagmozgato-
, vagy a vizsugaras vago robotokat. A nem-ipari robotokat tovabbi két alcsoportra bontja, ezek
az erdforras kitermeld-, valamint a szolgaltatast biztosité robotok. Az eréforrds kitermeld
robotok csoportjaba az épitd-, a banyasz-, és a mezdgazdasagi robotokat sorolja fel példaként,
mig a szolgaltatast biztositd robotok csoportjabol megemliti a gyogyszergyartasban, a
szallitasban, a kereskedelemben, a banki vilagban, valamint a turizmusban alkalmazott
robotokat.

Robot alkalmazasi kore

Iparifelhasznalasu Nem ipari felhasznalasu

Erd6forras kitermelésre

Heggesztérobot Szolgaltatasban hasznalt

hasznalt

Gyégyszergyartasban

Epitdrobot alkalmazottrobot

Fest6robot (szorofeje)

Szallitasban alkalmazott

Osszeszereld robot
robot

Banyaszrobot

Kereskedelemben
alkalmazottrobot

Mezégazdasagi

Palettazé robot felhasznalast

Banki felhasznalasu

Anyagmozgato robot robot

Turizmusban alkalmazott

Diszpergalo robot robot

Cellaban elhelyezett
robot

Vizsugaras
darabolé/vago robot

3. szamu abra: Robotok csoportositasa alkalmazasi koriik alapjan Dobra (2014) nyoman (sajat
szerkesztésii abra).
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Mozgas alapjan példaként felsorolva emliti meg a helyhez kotott-, a kerekekkel ellatott-,
a végtagos-, az usz0-, a ropképes-, valamint a gémb mobil robotokat. A robot kornyezete, érvel
Dobra (2014) nagy mértékben meghatarozza, hogy a robotnak milyen tipusi mozgasokra van
sziiksége. Megkiilonboztet szarazfoldi- (a legtobb robot ide tartozik), tr-, vizi-, valamint
veszélyes koriilmények kozott tevékenykedd robotokat. Fentebb mar emlitettem Rubio és
munkatarsai (2019) munkajat, melyben majdnem hasonlé6 mddon szarazfoldi-, vizi-, és 1égi
robotokat kiilonbdztettek meg, igy majdnem teljes parhuzamot lathatunk.

A programozasi architektura, mint csoportositasi szempont, nevébdl is egyértelmiien
adoddan a robotot a software és hardware tulajdonsagai alapjan rendezi csoportokba. A f6
szempont ebben az esetben a robot irdnyitoi rendszerét rendezd algoritmikus elvek, valamint a
programnyelv, melyet a robot hasznal. A 4. szamu abran Dobra (2014) altal bemutatott
szemléltet6 abra magyar nyelvii valtozatat lathatjuk, mely a robot architektirajanak csoportjait
mutatja be. A robotok architektura alapjan torténd csoportositasra nem talaltam olyan elméletet,
melyet parhuzamként lehetne ide emliteni, a legtobb kutatdsban inkébb csak csoportositdsok
nélkiil leirjak, hogy az adott vizsgélt robot milyen architektiraval rendelkezett (Ahmad &
Babar, 2016).

Robot architektuira

Onallé/hierarchikus Valasz alapu Viselkedés alapu

4. szamu dabra: Robotok csoportositisa az architekturdjuk alapjan Dobra (2014) nyoman
(sajat szerkesztésii abra).

Az energiaforras szempontja alapjan azt kiilonbozteti meg, hogy milyen forrasokbol
képes a robot a miikodéséhez sziikséges energiat eldallitani. Megkiilonboztet siiritett levegdvel
(pneumatikus) miikodtetett-, hidraulikus-, elektromos-, lendkerekes-, szerves hulladékkal
miikddd-, nuklearis fuzidval miikods-, radioaktiv forrassal miikodd-, valamint tragyaval
miikddé robotokat. Ez utdbbihoz kiegészitésként hozzaflizi, hogy leginkabb hadipari
kornyezetben lehet értékes megoldas, ahol egy kisebb katonai osztag altal termelt tragya

ujrahasznosithato lenne az osztagot kiséré tamogatd robot energiasziikségletének biztositasara.
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A szokésos problémaba futva energiaforrds tekintetében sem taldltam olyan csoportositast,
mellyel péarhuzamba éallithato lenne Dobra (2014) javaslata, hogy magabiztosabban
felhasznalhassuk azt. A témahoz legkdzelebbi tanulmanyok is csoportositasok nélkiil taglaljak
csupan, hogy a megujuld energidk, mint a sz¢&l-, nap-, vagy bioldgiai energiaforrasok miként
forradalmasithatjak a robotok energiaellatasat (Igbal & Khan, 2017; Wei & Yan, 2012).
Emberrel valo kapcsolat tekintetében harom f6 kategoériat kiilonboztet meg. Ezek az
automatizalt- (vagy eszkoz alapu), a biotechnikus- és az interaktiv robotok. Az automata
robotok elsd generacioja rogzitett szekvenciak elvén mikodik, a masodik generacidja mar
szenzorok segitségével alkalmazkodni tudot a kdrnyezetéhez, a harmadik generacidja pedig
intelligens mikroprocesszorral rendelkezik igy dontések meghozatalara is képes. Biotechnikus
robotok alatt azokat a robotokat érti, melyek esetében a parancsfolyamatokat maga az ember
hajtja végre, vagyis 1épésrdl 1épésre iranyitott robotokat sorol ide. Az interaktiv robotok
esetében az ember jelenlétére csupan periodikusan van sziikség a parancsfolyamatokban. Az 5.
szam abran lathatjuk az interaktiv robotok tovabbi altipusait a manualisan irdnyitott
manipulatoroktdl az intelligens mechatronikus rendszerekig bezardlag, mintegy fejlodési

sorban.

Kézi miikodtetésii Sorrendi vezérlésd (Ujra)programozhaté
manipulatorok manipulatorok manipulatorok

Intelligens
Okos robotok mechatronikai
rendszerek

Numerikus/szamjegyv
ezérelt/NC robotok

~

Adaptiv robotok

Erzékelés alapu
robotok

A manipulatorok és a robotok kozotti kiillonbség, amint az lathatd is, leginkabb a
fejlettségi szintben érhetd tetten. A manipuldtorok egyfajta kezdetleges fejlettségi szintii

robotoknak is tekinthet6ek, melyek csupan dedikalt poziciok felvételére képesek, vagyis
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limitalt mozgastuak. Ezzel szemben a robotok mar ujrakonfiguralhatdak, igy mozgasuk soran a
munkateriileten beliil barmilyen pozicio felvételére képesek, melyet a mechanikai adottsagaik
lehet6vé tesznek.

Az emberrel val6 kapcsolat tekintetében egyértelmiien hasonld csoportositast ismételten
nehéz talalni, a legkdzelebbi Haidegger és munkatarsai (2013) altal keriilt megfogalmazasra,
akik kifejezetten a szolgaltatoi robotok esetében kiillonboztették meg a robotok harom csoportjat
az emberrel valo kapcsolatuk alapjan. Haidegger és munkatarsai (2013) szerint az elso
csoportba azok a robotok tartoznak, melyek atveszik az emberek helyét veszélyes, vagy faraszto
munkak esetén. A masodik csoportba azok a robotok tartoznak, melyek az ember kdzvetlen
kozelében tevékenykednek a kényelem megteremtése érdekében, mint példaul a szorakoztato
robotok. A harmadik csoportba pedig azok a robotok tartoznak, amelyek magukon az
embereken hajtanak végre munkafolyamatokat, mint példaul a sebész robotok. Ezen tul az
emberrel valo kapcsolatot leginkabb a robot autondmidjanak kérdésével lehetne parhuzamba
allitani, vagyis azzal a kérdéssel, hogy milyen szintli interakcié sziikséges ember és robot
kozott, amely terjedhet a teljes iranyitastol a teljes autonomiaig. Ennek a szempontnak a
részletesebb bemutatisara a ,,1.2.2.6. Autonémia” alfejezetben kertil sor.

A robotokat, fejlettségiik alapjan, négy generacioba sorolja Dobra (2014). Az els6
generacio az 1980 el6tti robotokbol all, melyek mechanikusak, helyhez kotottek, magas
pontossaguak és gyorsasdguak voltak, nem rendelkeztek kiils6 érzékelokkel és nem MI
vezérelte Oket. A masodik generaciot 1980 ¢és 1990 kozé teszi, jellemzdje pedig, hogy
megjelennek a kiilonbozo szenzorok (tapintas alapt, vizudlis, pozicionalis, nyomas), valamint
a mikroszamitogépek iranyitdsanak koOszonhetbéen programozhatova valtak. A harmadik
generacio 1990-tdl a napjainkig tart, ismertetdje, hogy mobilisak, automatak, MI vezérlés alatt
allnak, beszéd felismerésre €s produkalasra is képesek lehetnek, valamint a navigéacids
rendszereknek kdszonhetden a teleoperacio is megjelenik. Az utolsd, negyedik generacié 2000-
tél szintén napjainkig tart, jellemzdje, hogy adaptivak, fejloddképesek lehetnek, valamint
megjelenik a mesterséges élet €s az emberhez hasonld értelem megjelenésének a kérdése. A
robotok fejlettségét tekintve ismételten nincs egységes nézet a szakirodalomban. Egy
tanulmanyban példaul Kim és munkatarsai (2013) 6t generacidba sorolja a robotokat. Szerintiik
az els6 generaciods robotok az ipari robotok voltak, a masodik generaciot a szolgaltatd robotok
alkotjak, a harmadik generacioba tartoz6 robotokat ,,mindeniitt jelenlévdé” robotokként
hivatkozzék, a negyedik generacidt a genetikus robotok fogjak alkotni, az 6tddik generaciot
pedig szerintiik majd a biologiai robotok hozzak el. A robotok fejlettségiik alapjan torténd

egységes nézet is valosziniileg azért sem tudott eddig kialakulni, mert a fejlettség
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szempontjabdl fontos kérdés, hogy melyik kutaté mit tekint egyaltalan robotnak, illetve, hogy
adott képesség megjelenését mennyire tartja forradalminak a robot eredeti céljabol kiindulva.

Iranyitési rendszer tekintetében harom csoportot kiilonbdztet meg, melyek a nem-szervo
(nyilt loop rendszer), szervo (zart loop rendszer), valamint szervo-vezérelt (zart loop rendszer
folyamatosan kontrollalt Gtvonallal).

Végezetiil, méret alapjan kicsit zavarossa valik a csoportositas. Hagyomanyosan a makro-
, mikro €s nano mérettartomanyok szerinti csoportositas nem sokban segit, hiszen a legtobb
robot a makrotartomanyba esik (1 mm-nél nagyobbak). Ett6] fliggetleniil mar megjelent a
nanorobotok fogalma és fejlesztése, mely Dobra (2014) tanulmanyaban még megosztd
témaként van megemlitve. Méretet értelmezhetiink az alapjan is, hogy milyen tartomanyban
képes a robot hatékonyan operalni. Ez alapjan egy robot a makro csoportba esik, ha 10
mikrométerig képes a pontossagra, mikro csoportba tartozik, ha 1 és 10 mikrométer kozott
képes a poziciondlasra €s a pontossagra, valamint nano csoportba kertil, ha ezer és 1 nanométer
kozotti tartomanyban képes a pozicionaldsra és a pontossidgra. A kiilonbozd teriileteken
hasznélatos robotokat is eltérd kritériumok szerint méretezik. Ipari robotok esetén példaul kis
méretiinek szamit egy robot, ha 6 kilonal konnyebb, kdzepesnek, ha 6 és 100 kild kozé esik a
sulya, és nagynak, ha tobb, mint szaz kilot nyom. Végezetiil Dobra (2014) nem ad egyértelmi
iranyelvet a méret szerinti csoportositasra, helyette arra hivja fel a figyelmet, hogy
egységesiteni kell a mértékegységet, hiszen néha linearis méret alapjan, mig maskor stly szerint
allapitjak meg a robot méretét.

A kovetkezékben bemutatasra keriilé, sokkal sziikebb csoportositasok nagyrészt a Dobra
(2014) altal javasolt kritériumok alapjan keriiltek kialakitasra, illetve amennyiben nem is
hivatkoznak ra, de nagyon hasonld szempontrendszerek jelennek meg benniik. A csoportositas
természetesen tobb szempont szerint is végbe mehet, ahogyan azt a fentebbi atfogd
kritériumrendszerben is lathattuk. A kovetkezOkben azokat a szempontokat fogom bemutatni,
melyek alapjan kategoridkba sorolhatjuk a robotokat olyan tényezOk mentén, amelyek
pszichologiai szempontbol is fontosak és relevansak, illetve ezen fejezet végén ki fogok térni a

robotok néhany specidlisabb fajtijara is.

1.1.2.1. A robotok mozgason alapulé csoportositas

Nagyon fontos szempont a csoportositas soran, hogy egy adott robot milyen mozgasi
képességekkel rendelkezik. Kezdetben kifejezetten csak a mozgas kivitelezésére vonatkozo
csoportositasok voltak jellemzoek, ahogyan az Poole (1989) kategorizalasaban is megjelenik.

Tanulmanyaban hat szempont szerint csoportositotta a robotokat: szabadsagi fok
(késobbiekben DOF, vagyis Degrees of Freedom), robotmozgas (a mozgés kontrollja, az
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Osszekotés modja, a koordinacids rendszer), platform (allvanyzatos, automatizalt iranyitott
jarmi, mobil robotok), eréforras (hidraulikus, pneumatikus, elektronikus) intelligencia, és
felhasznalasi teriilet (Poole, 1989). Lathatjuk, hogy az altala megkiilonboztetett hat
kategoriabol harom a robot mozgasahoz kdthetd. Osszevetésként Dobra (2014) két szempontot
nevez meg, amelyek a mozgéashoz kothetok, ezek a pozicionalas (helyhez kotott, vagy mobilis)
¢s a helyvaltoztatas és mozgastan (helyhez kotott, kerekes, labas, uszo, repiild, mobil
gombszerl, egyéb). Tovabbi részletezés nélkiil Gsszefoglalhatjuk a robotok mozgasara
vonatkoz6 csoportositdsok bemutatasat azzal a kovetkeztetéssel, hogy a fentebbi két példahoz
hasonldan a legtobb szerzd esetében megjelenik a mozgasok két legfontosabb fajtaja, a hely- és
a helyzetvaltoztatdé mozgas (Duarte és mtsai, 2017; Fahimi, 2009; Newton, 2018). fgy HRI
szempontbdl e két dimenzid mentén fogom csoportositani a robotokat:
o Szabad mozgasu robot: Mind hely-, mind helyzetvaltoztatasra képes, vagyis onerébol
legalabb egy dimenziotengely mentén.
Példa: NAO, Amazon ASTRO, Atlas, Spot
o Helyhez kotott mozgasu robot: Csupan helyzetvaltoztatasra képes, vagyis 0ner6bdl nem
legalabb egy dimenzidtengely mentén.
Példa: KUKA robotok, ABB robotok, YuMI, GoFa
e Statikusan mozgo robot: Csupan helyvaltoztatasra képes, vagyis onerébdl meg tudja
dimenzidtengely mentén sem.
P¢lda: Roomba, Alpha
Az utolsé csoport némi pontositasra szorul. Természetesen ahhoz, hogy valami képes
legyen a helyvaltoztatasra képesnek kell lennie arra is, hogy testének egy adott részét képes
legyen mozgatni, robotok esetén azonban kivételt képez ez aldl a kerék, a lanctalp, a propeller,
vagyis a szigortian csak a haladést biztosito fiiggelékek. Igy tehat egy robotporszivé tud haladni
a padlon, de valdjaban a teste semmilyen formaban nem valtoztat poziciot. Olyan robot, amely
sem hely-, sem helyzetvaltoztatasra nem képes, az altalam is javasolt robot definicié szerint

nem létezhet, hiszen a mozgasi képesség feltétele a roboti 1étnek.

1.1.2.2. A robotok csoportositasa a kiilsé megjelenésiik alapjdin

A kiilsé megjelenés (ahogyan azt a késobbiekben részletesebben is taglaljuk majd a
pszicholdgiai hattérfolyamatoknal), kiilonosen fontos tényez6 annak alakulasaban, hogy milyen

véleménnyel lesznek az emberek az adott robotrol. Amikor a kiilsé alapjan csoportositjuk a
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robotokat, tobbnyire két nagy kategoria meriil fel, illetve keriil alkalmazasra a kutatasok soran;
a gépjellegii (vagy nem-emberi) és a humanoid (vagy emberi) robot (Huang és Liu, 2022;
Nomura, 2014; Stroessner és Benitez, 2019). Szamos esetben azonban harom kategoria jelenik
meg (Bae és Kim, 2011; Barfield, 2021), melyek pontos megnevezése némiképp valtozhat a
tanulmanyok kozott, de tobbnyire megfelelnek az emberszeri (antropomorf), dllatszerii
(zoomorf) s gépszerii (vagy élettelen, *inanimate’) kategoriaknak.

Négy kategoria is jelent mar meg a kiilsd szerinti csoportositasokban (Popa, 2016;
Damholdt és mtsai, 2020), mely esetekben tobbnyire az allatszeri kategoria valik szét
megszokott, illetve egzotikus csoportokra, vagy a gépszerii kategoria tagolodik funkciondlis és
mechanikus csoportokra.

Egy viszonylag friss, atfogo felosztas szerint Merkle (2021) tobb alcsoport szerint is
értelmezi a robotok megjelenését. Szerinte a robotok két f6 csoportba sorolhatok a kiilsejiik
alapjan, funkciondlis és morfologiai tervezési robotokra. Ez utobbi tovabb bonthaté harom
alcsoportra, a karikatorikus, a zoomorf és az antropomorf robotokra. Itt az utolso kategoriat
szintén tovabb lehet bontani humanoid, illetve android robotokra. Merkle felosztasa eléggé
részletes és pontos, akar egy stabil keretrendszer is valhat bel6le, egyelére azonban még kevés
kutat6 és tervezo koveti az altala javasolt felosztést.

Tovabba érmes megjegyezni azt is, hogy Merkle (2021) értelmezésében a mozgas és a
burkolat is fontos szerepet jatszik, igy példaul a nala megjelend karikatorikus robotok olyan
gépek, melyek kiilséleg nem éldlényszeriiek, am mozgasuk imitalja az ¢l6lények mozgasat. Ez
az értelmezés azonban meglatasom szerint nem minden esetben helytallo, hiszen a robotok
mozgasa utanzas nélkiil is egyre életszertibbnek tlinhet az emberek szamara, egyszeriien csak a
mozgasuk folytonossaganak és konnyedségének koszonhetéen. Tovabba az android alkategoria
nem igazan tiinik tudomanyos fogalomnak, raadasul nem minden esetben elég az alapjan két
kiilon csoportot 1étrehozni, hogy a humanoid robot csak nagyjabol, mig az android robot teljes
egészében hasonlit az emberre, hiszen ez alapjan a zoomorfikus robotokat is szét lehetne bontani
tovabbi két alcsoportra; az allatokat imitalé és a teljes mértékben allatot utanzo robotokra.

Ezeken a csoportositasokon tal tovabbi érdekes kategoriak is eléfordulnak, mint példaul
a teomorf, (vallasi, vagy természetfeletti kiilsejii robot) (Trovato és mtsai, 2016), vagy a puha
robotika (eredetiben ’soft robotics’) altal képviselt puha robotok. Ezek pontosabb leirasa a
lentebbi felsorolasban olvashato.

A kiils6 kapcsan meg kell emliteni azt is, hogy nem csak a megjelenés, de a kiilsd boritas
alapjan is fontos kiillonbségeket lehet tenni a robotok kozott, 4m ilyen szintll részletezés mar

tilsagosan félrevinne minket jelen munka fokuszatol, igy példaul az acél-, szilikon-, mibor- és
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egyéb boritasti robotok taglalasatol most eltekintek. A megjelenésiiket tekintve tehat a
kovetkezd csoportok képezhetdk:

o Gépjellegii robotok: Olyan roboftok, melyek a hagyomanyos ipari-, illetve haztartasbéli
nehéz és konnyli gépezetek formdjaval rendelkeznek. FO tulajdonsidguk, hogy
megjelenésiik elsddlegesen az altaluk végzett (tobbnyire fizikai) munka minél
optimalisabb elvégzéséhez igazodik. Ilyenek az iparban megjelend robotkarok, melyek
esetében a funkcionalitds eldnyt élvez az esztétikummal szemben. Minden gépi-,
gépszerl-, funkcionalis robotnak tekintett robotot ebbe a kategoriaba sorolhatunk. Az

1. szamu képen lathatdo néhany KUKA robotkar példaként.

1. szamii kép: KUKA robotkarok (KUKA AG, 2024).

e Etorobotok: Olyan robotok, melyek tervezésénél a f6 szempont, hogy mozgasuk és
megjelenésiik minél inkabb természetes, €l0lényszerii legyen, tervezésiiket az allatvilag
inspiralja (Yang és mtsai, 2019).

o Zoomorf robotok: A zoomorf robotok az etorobotok egyik alkategoriaja.
Kozéjiik tartoznak az allatokat imitalé robotok (mint példaul Paro), de a kevésbé
allat kinézetli, viszont allat mddjara viselkedd robotok is. A 2. szdmu képen

kiilonb6z6 szinli Paro robotok lathatéak példaként.
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3. szamui kép: Paro robotok (MyNEWS, 2023).

o Humanoid robotok: A humanoid robotok tervezésénél az emberi test, testalkat
és testaranyok masolasa a f6 szempont (Sowmiya és mtsai, 2022), igy 6k is
etorobotoknak mindsiilnek. A humanoid robotokat leginkabb szorakoztatas
céljabol hasznaljak jelenleg, valamint néhany korokben —asszisztensi
feladatokban (Kahraman és mtsai, 2020). A 3. szamu képen Sophia, a humanoid

robot lathat6 példaként.

o -

2. szamu kép: Sophia, a humanoid robot (IPVanish, 2023).

Transzcendens robotok: Ebbe a csoportba olyan robotok tartoznak melyek valamilyen
tulajdonsadguknak koszonhetden meghaladjadk a hagyomanyos korlatokat. Ez lehet
vallasi meggy6z0désbdl fakadoan, mint a nemrég emlitett teomorf robotok esetében,
vagy képességeik alapjan is, mint a posthumanoid robot (Cascio, 2007). A mai vilagban
transzcendens robot még nem létezik, ez a csoport egy elméleti lehetdség a jovobéli
robotok szamadra.
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Puha robotok: A puha robotika talan a legujabb iranyzata a robotikanak, nevét pedig az
altala felhasznalt anyagokrdl kapta. A puha robotika ugyanis nem mechanikus
alkatrészekkel dolgozik, hanem puha, hajlékony, tobbnyire bioldgiai jellegli
vegyiiletekbdl eldallitott testrészekkel. Jelenleg széleskorti felhasznaldsuk még nem
elterjedt, de rohamosan fejlodé agazatrol beszélhetiink. A puha robotok esetében a
testiik felépitése anyagbol, rostokbol, szovetekbdl all, melynek mozgatasat folyadékok
segitségével végzik, leginkabb egy giliszta, vagy egy féreg miikodési elvére hasonlitva.
Bizonyos szempontbdl mar az 1950-es években készitett PAM is puha robot volt, am
az aktualis nézet szerint a legtobb szerzé szerint az agazat az 1980-as években
bontakozott ki igazan, majd 2010-t6l lett szélesebb kdrben is ismert €s elismert iranyzat
(Kourtev, 2018). A 4. szamu képen egy meg nem nevezett, polipok teste altal ihletett
puha robot lathato példaként.

4. szamu kép: Egy polip ihlette meg nem nevezett puha robot (Queen Mary University
of London, 2024)

Fontos lehet a pontositas a puha robotok esetén, hiszen elsére nem feltétleniil egyértelmi,

hogy mi is a kiilonbség egy puha robot és egy (jelenleg még nem tokéletesen) fejlett humanoid
robot kozott. Mig az etorobotok célja tobbnyire az, hogy minél él6lényszeriibbek legyenek,
addig a puha robotok célja a gépjellegli robotokhoz hasonléan az, hogy egy adott feladatot
lassanak el minél hatékonyabban. A puha robotika tehat a biologiabdl szdrmazé ismereteinket
hasznalja fel arra, hogy a kornyezethez minél adaptivabb testet tudjon tervezni a robotok
szamara, arra valo tekintet nélkiil, hogy a végezetiil elért kiilsé6t ki mennyire latja

él6lényszeriinek. Igy tehat egy kiilonos atmenetet képeznek, ugyanis gyakorlatilag nem egy
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konkrét 1ényt probalnak meg utdnozni, csupan lényszerti tervezéssel rendelkeznek. Meglatdsom
szerint valahol az etorobotok és a transzcendens robotok kozé sorolhatok, hiszen mind
mozgésukat, mind megjelenésiiket tekintve, még ha nem is konkrét é161ényt utdnoznak, mégis
egyfajta kiméraként 6tvozik tobb kiillonbozd 1ény tulajdonsagait, tervezésiik fo forrasa tehat
tovabbra is a biologiai vilagbdl szarmazik, mikdzben meg is haladjak azt. A robotok megjelenés

alapjan torténd csoportositasa az 6. szamu abran lathato.

Robotok
csoportositasa kilsd
alapjan
Gepjellegi Etorobotok Transzcendens
robotok robotok
Humanoid Zoomorf
robotok robotok

Puha
robotok

6. szamu abra: Robotok csoportositisa kiilsé megjelenés alapjan (sajat szerkesztésii abra).

1.1.2.3. A robotok csoportositisa a célfeladatuk alapjin

A robotok kovetkezd, egyben utolsd fontos csoportositasi szempontja a célfeladatuk,
vagyis hogy milyen koriilmények kozott, milyen kontextusban és milyen feladat elvégzések
céljabol késziilnek. Ez egyébként a leggyakoribb felosztasa a robotoknak, hiszen a
vilagkereskedelmi piac kereslet-kindlat dinamikéja viszonylag egyértelmiien meghatarozza,
milyen funkciokat varnak el egy robottol az egyes beszerzok.

Itt sincs teljes egyetértés a kategoridk hasznalataban és a robotok besoroldsat illetden.
Talalunk olyat, aki feladataik alapjan nyolc kategoriat kiilonit el (Bouwhuis, 2016) tgy, mint
ipari, szolgaltatoi, egészségligyi, katonai, lehelyezett, haztartasbeli, humanoid és gondozd
robotok. Dobra (2014) felosztasaban az alkalmazas tekintetében csak két csoport jelenik meg,
az ipari (ezen beliil rengeteg alkategoriaval) és a nem ipari, melyen beliil az er6forras kiterlemd

és a szolgaltatoi alkategéridk jelennek meg, ezek pedig tovabbi részletes bontdsban
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folytatddnak. Hasonlé moddon lathatunk olyan kategorizalast, ahol az ipari és a szolgaltatoi
fokategoriak jelennek meg, eldbbihez a logisztikai ¢és eldallitdi robotok, mig utdbbihoz az
egészségiigyi, haztartasbeli, oktatoi és honvédelmi robotok tartoznak (Ben-Ari és Mondada,
2018).

A kés6bbieckben bemutatasra keriilé pszichologiai tényezoket szem el6tt tartva a
kovetkezO csoportositast javaslom pszicholdgiai szempontbdl, e csoportok elkiilonitésének
okaira a kés6bbi, pszichologiai aspektusokkal foglalkozé fejezetekben fogok részletesebben is
kitérni.

e Funkcionalista robotok: A modern robotok elészor megjelend fajtaja az ipari robotok
voltak. Céljuk, hogy a munka vilagaban kivaltsak az emberi munkat bizonyos feladatok
tekintetében (tobbnyire a nehéz fizikai munkat igényld, veszélyes koriilmeények kozott
végzendd, vagy unalmas feladatok esetében), illetve kiegészitsék azt Osszetettebb
feladatok esetében (Christensen, 1996; Zhou ¢és és mtsai, 2021). Funkcionalista robotok
tehat gyarakban, lizemekben, mithelyekben taldlhatéak meg leginkabb. Az 5. szamu

képen egy Robotic Arm Edge lathato példaként.

5. szamu kép: Robotic Arm Edge, egy maganszemélyek szamdara is elérheté dron
terjesztett funkcionlis robot (TIME, 2011).

o Szolgaltatoi robotok: A szolgaltatoi robotok szintén a munka vildgaban fordulnak eld,
am mig az ipari robotok a fizikai munkdban, addig a szolgaltatoi robotok a szellemi és
a kapcsolattartoi, asszisztensi munkakban jeleskednek. Ide tartoznak a repterek

idegenkisérd robotjai, a recepcidés robotok, a muzeumok idegenvezetd robotjai, a
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kavézok és éttermek felszolgdld robotjai. A szolgaltatéi robotok 6 feladata, hogy
segitsék az embereket a kiilonboz6é munkafolyamatokban (Balaguer, 2012), illetve a
hétkoznapi feladatok elvégzésében (Thobbi és Sheng, 2010). A 6. szdmu képen egy
Pepper robot lathatd példaként.

6. szamui kép: Pepper, egy humanoid robot, szolgaltatoi alkalmazasban egy kinai
tizletben (kép letoltve: Hitoshi, 2024).

Szocialis robotok: A szocialis robotok mar nem az emberi munka tadmogatasara
specializalodtak, hanem kozvetleniil az ember tdmogatasara. Elsddleges céljuk, hogy
személykozi interakcio kivitelezésére legyenek képesek egy emberrel (Barile és mtsai,
2014), az emberi tarsas interakciohoz hasonld kapcsolat kialakitasara is képesek
legyenek (Anastasiou és mtsai, 2019), és hogy ezeket az interakciokat olyan keretek
kozt tudja tartani, melyek megfelelnek az emberi normaknak (Bartneck és Forlizzi,
2004). Igy a szocialis robotok nem elsédlegesen a feladataink elvégzésében tdmogatnak
minket, hanem a szabadidé eltoltésében, és akar a maganéletiinkben. A 7. szami képen
a Furhat Robotics két, emberi kommunikdaciora fejlesztett, szocialis robotjat lathatjuk

példaként.
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1. szamu kép: Két, emberi kommunikaciora fejlesztett robot a Furhat Robotics altal
(Furhat Robotics, 2024).

Specialis robotok: Feladatukat tekintve akad egy par olyan robot, amelyek egyik
fentebbi csoportba sem illeszkednek igazan. Ez azért lehetséges, mert a feladat, melyre
létrehoztak Oket igencsak egyedi jellegli, vagy adott esetben Oonmagaért valo. Ide
tartoznak példaul a kutatasi célbol 1étrehozott robotok, melyeknek nincs is kifejezetten
feladatuk azon tul, hogy megnézz¢ék a kutatok, mi a legtobb, amit ki tudtak hozni beldle.
Ilyen robot Sophia is, akinek egyetlen célja, hogy folyamatosan fejlédjon. Szintén ilyen
specialis robotnak mindsiilnek a NASA rover robotjai, az Opportunity és a Curiosity.
Ezek kifejezetten a Marson val6 tudomanyos munka végzésére lettek tervezve igy nehéz

lenne barmilyen Fo6ldi csoportba is beilleszteni dket. A 8. szamu képen a NASA
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1.1.2.4. A droidok

A droid, bar szigortian véve nem tudomanyos kifejezés, szorosan kapcsolodik a robotok
vilagéhoz, igy a tisztan latas érdekében ezt a fogalmat is szeretném egyértelmiisiteni. Maga a
droid kifejezés az android szobdl szarmazik, annak egyszer(i leroviditésébol jott 1étre (Van
Riper, 2002). Mint azt fentebb olvashattuk, az android egy humanoid robot. Erdekességként
megjegyezhetjiik, hogy bar az android egy fajtaja a robotoknak, maga a kifejezés régebbi, mint
a robot kifejezés. Az android kifejezést ugyanis egyesek egészen 1728-ra vezetik vissza
(Stableford, 2006), a sz6 egyébként gordg eredetli, jelentése ,.férfi alaku, férfi formaju”
(Wiktionary, 2023).

Bér az android megnevezés az emberi alaku robotokra vonatkozik, a beldle szarmazo
roviditést, vagyis a droid szot, barmilyen robotra hasznalhatjuk a hétkdznapi nyelvben. Ahogy
korabban olvashattuk, a kifejezés nem is tudomanyos, igy mondhatni tekinthet6 a robot sz6
hétkdznapi életben hasznalt szinonimajanak. A kifejezés eredete egyébként Mari Wolf 1952-es
sci-fi miivéhez kothetd, majd késdbb George Lucas 1977-ben bemutatott Csillagok Habortja
cimi filmje tette széles korben elterjedté a sz6 hasznalatat a koznyelvekben (WordSense, 2023).

Mivel mind a droid, mind az android kifejezések hasznalata egylittesen a robot szoval
zavard lehet, rdadasul nem is tudomanyos terminologusok, igy a késébbiekben mellézni fogom
ezeket és csak a fentebb pontokba szedett szempontok szerint és kifejezésekkel fogok értekezni

a robotokrol.

1.1.3. A robotok jelenlegi helyzete

A kovetkezo fejezetrészben azt szeretném bemutatni, hogy hol tart jelenleg a robotika
tudomany- és iparaga. Tekintve, hogy a robotok miikodési elve, valamint az 6ket vezérlé MI-k
fejlettségi szintje csak érintdlegesen kapcsolodik a disszertaciom targyahoz, ezért ezeket a
teljesség igénye nélkiil, néhany példat kiemelve és bemutatva fogom vazolni. Teszem ezt abbol
a célbol kiindulva, hogy lassuk melyek azok a helyzetek, amelyek valdosagosak és akar mar
maholnap is taldlkozhatunk vele a hétkdznapokban, hogy atlathatobb képet kapjunk arrdl
pontosan milyen robotokkal is tudunk a legval6sziniibben érintkezni a kozeljovében. Mivel a
késdbbiekben bemutatott kutatdsom is arra irdnyul, milyen hatéssal lehetnek a kiilonb6zd
fliggbségi helyzetek az ember-robot interakcidkra, ezért a robotok aktualis helyzetét a fentebb
taglalt célfeladat szerinti csoportositds mentén fogom bemutatni, valamint az etorobotok és
humanoid robotok csoportjara is ki fogok térni, hiszen a késdbbiekben bemutatott

kutatasaimban is f6ként humanoid robotokkal foglalkoztam.
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1.1.3.1.  Funkcionalista robotok jelenlegi helyzete

Az International Federation of Robotics (IFR) nyilvanos és rendeldi alapu adatbazisokkal
¢s kimutatasokkal is rendelkezésre all, hogy adatokat szolgaltasson a robotok legaktualisabb
stirliségérol, elterjedésérdl, felhasznalasi és gyartasi gyakorisagukrol. Kimutatdsuk szerint
2021-ben 517 385 ipari robotot telepitettek vilagszerte, mely 31%-o0s ndovekedés az el6z6 évhez
képest és egyben meg is dontétte az eddigi 2018-as csticsot. 2021-ben 3 477 127 bejegyzett
ipari robotot tartottak szamon (International Federation of Robotics, 2022) a vilagon.

Az ipari robotok elsd, 1954-es szabadalmuktol fogva az ugynevezett klasszikus
robotizacids stratégiat kovették, amely kijelenti, hogy a robotoknak helyettesiteniiik kell az
emberi munkat a rutin feladatokban és egészségkarosité munkakordkben, igy tehat az embernek
el kellene hagynia a robot munkateriiletét. Ezzel szemben az Ipar 4.0 koraban megjelend
modern robotizacids stratégia mar inkabb az emberekkel egyiitt dolgoz6 kollaborativ robotok
alkalmazasat hangsulyozza (Dzedzickis és mtsai, 2021). Ezeket a modern szemlélettel készitett
ipari robotokat gyakran mar cobotnak nevezik (collaborative robot angol szavak
Osszevonasabol). A cobot egy olyan gépezet és modszer, mely kozvetlen fizikai integraciot hoz
l1étre egy személy €s egy altalanossagban vett szamitogép altal vezérelt manipulator kozott
(Hand, 2020).

1.1.3.2. A szolgaltatoi robotok jelenlegi helyzete

Az IFR adatbazisai alapjan 2021-ben 37%-al nétt az eladott szolgaltatdi robotok szama
vilagszinten az azt megel6z6 évhez képest (International Federation of Robotics, 2022). Sajnos
azonban, mivel a rendelkezésre alld szolgaltatoi robotokat nehezebb nyomon kdvetni, mint
példaul az ipari robotokat, igy a teljes mitkodésben 1évo alloméanyra vonatkozoéan nem tudnak
adatokat szolgaltatni.

Lu ¢és munkatarsai (2020) szakirodalmi Osszefoglaldja alapjan ugy talaltak, hogy a
szolgaltatdoi robotokat érintd kutatdsokban a szolgaltatéi ¢és fogyasztéi magatartés
mozgatorugoi, a kozos alkotds értéke, a szolgaltatdoi kudarcok, az oktatds és képzés a

munkavallalok szdmara és a szolgaltatdoi munkdk jovdje jelenik meg témaként.

1.1.3.3. A szocidlis robotok jelenlegi helyzete

Youssef és munkatarsai (2022) osszefoglaloja alapjan a szocialis robotika fejlesztési és
kutatasi eredményeinek tobbsége gondozasi, oktatasi és nevelési teriileteken jelenik meg, olyan
témakorokben, mint példaul az iddsgondozas, nyelvtanulas, kézirds fejlesztése, szocialis
készségek fejlesztése, és iskolai orak tartdsa. Alkalmazdsukat tekintve sok helyen mar most is

megtalalhatjuk dket és nem csak kisérleti, bevezetési fazisban, de aktiv alkalmazasban is. Ezek
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a terliletek magukban foglaljak, de nem korlatozddnak le, a tavjelenlétet, oktatast, gondozast és
segitségnyujtast, orvostudomanyt, és tarsasagnyujtast gyerekek szamara (példaul autizmus
spektrumzavarral €16 gyermekek esetén). Munkdjukban Teresa, Double, Nao, Furhat, CommU,
Pepper, Mon-chan, Stevie, Giraff-X, LUCA, Kaspar, Reeti, Mio Amico és ASIMO voltak a

feltiintetett szocidlis robotok, akik a teriilet kiemelt kutatdsaiban megjelentek.

1.1.3.4. Az etorobotok jelenlegi helyzete

Az etorobotika talan az egyik legérdekesebb és egyben legbizarabb agazata a robotikanak.
Kiilondsen igaz ez, ha megtekintjiik a legfrissebb kutatasi eredményeket. Etorobotokat ugyanis
fejlesztenek €s hasznalnak fel olyan kutatdsokban, mely soran allatok viselkedését probaljak
jobban megérteni €s adott esetben kontrollalni az allatok egészségének ¢€s jollétének érdekében
(Romano és Stefanini, 2021). fgy olyan kutatasok lattak az elmult években napvilagot, mely
soran rovarok parzasi szokasait tanulmanyoztak (Romano és mtsai, 2020) etorobotika
segitségével. Egy masik tanulmanyban egy robothal felhasznalasaval eredményesen tavolsagot
tudtak tartani két halraj kozott, mely segitségével megeldzhetévé valhat a jovOben a ragadozo-
zsékmanyolo interakciok megeldzése nemkivant esetekben (Polerino és Porfiri, 2013). Nem
csak az allatok direkt viselkedésével kapcsolatban probalkoznak azonban a kutatok, hiszen
olyan tanulmanyt is talalhatunk (Romano és Stefanini, 2022), melyben halak szorongésat
csOkkentették egy robothal segitségével.

Kiemelend6, hogy hazank viszonylag élvonalbeli helyzetben van az etorobotikat illetéen,
hiszen az ELTE Etorobotika kutatocsoportja egy évtizede mar megalkotta a MogiRobi névre
hallgat6 kutya-robot, melyet a BME munkatarsaival kozosen fejlesztettek ki (Lakatos és mtsai,
2014). Emellett olyan robot fejlesztésével is foglalkoznak, mely allati viselkedésjegyeket mutat
allatra emlékeztetd kiilsé jegyek nélkiil (Nagy és mtsai, 2016). Szintén hazai indittatasbol mar
megjelent a szakirodalomban a torekvés arra, hogy az etorobotok viselkedését, az allati vilagban
is haszndlatos €s onnan atemelt, etogrammok segitségével irjak le, illetve tervezzék meg (Abdai
¢s mtsai, 2018). Ez a kezdeményezés egyébként nem csak az etorobotokat érinti, hiszen
felvetések alapjan minden robot esetében érdemes lenne a viselkedésiiket pontosan leird

etogrammok létrehozasa (Korcsok és Korondi, 2023).

1.1.3.5. A humanoid robotok jelenlegi helyzete

A humanoid robotok koziil nem az egyetlen, de talan a legismertebb képviseld Sophia,
amit Hong Kongban, az USA tulajdontit Hanson Robotics fejlesztett ki (Retto, 2017). Hirnevét
leginkabb annak kdszonheti, hogy 2017 oktoberében Szatd-Arabia dllampolgarsagot biztositott

a szamara (Weller, 2017). 2018 januarja 6ta miikodo labai is vannak, melyekkel 6nalloan képes
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jarni (Benedikter és Gruber, 2019), életszeri borrel rendelkezik és tobb mint 60 kiillonbozo
arckifejezés produkalasara képes (Taylor, 2018).

Természetesen nem Sophia az egyetlen fejlett humanoid robot, hiszen emlithetnénk még
a 2006-ban alkotott iCub-ot, a 2008-as Justin-t, a NASA 2010-es Robonaut 2-jét, a Honda 2011-
es ASIMO robotjat, a német TORO-t, a SoftBanks altal fejlesztett Pepper és NAO robotot, az
Indiai Urkutatéasi Szervezet altal fejlesztett Vyommitra-t, illetve az elmult években bemutatott,
vagyis a 2022-es Ameca-t, Optimus-t, valamint Omeife-t, mely utobbi az elsé afrikai humanoid

robot.

1.2. A robotokkal kapcsolatos pszichologiai mechanizmusok

Az eddigi attekintében igyekeztem a témahoz mérten roviden Osszefoglalni az elméleti
alapokat a robotikaval kapcsolatosan. Bar né¢hol tulsagosan kitekintonek tlinhetett, véleményem
szerint nélkiilozhetetlen az, hogy egy ennyire nem tisztazott elméleti kozegben ne pontositsunk
az alapfogalmakon és jelenségek meghatarozasan, miel6tt részleteiben is targyaljuk a témakort.
Tekintve munkam pszicholdgiai eredetét, ahogyan a korabbiakban is igyekeztem minimalizalni
a technologiai részleteket, ugy a tovabbiakban is az emberi oldal lesz el6térbe helyezve,

A kovetkez6 fejezetekben ratérek a robotika pszicholdgiai szakirodalmara. Bemutatdsra
keriilnek azok a gyakran emlegetett elméletek, felvetések, melyek a leggyakrabban szerepelnek
a HRI kutatasokban, valamint kiemelésre kertil a sajat hozzajarulasom is a szakirodalomhoz.

Egy manapsag fejlesztett robot sok mindent kivalthat beldliink; a félelemtdl, a
lelkesedéstdl, az 6romtdl és a feszengéstdl kezdve szinte minden érzelem megjelenhet. Bar
nagyon ujszeriinek és természetellenesnek tlinhetnek a szamunkra, nem szabad elfelejteni, hogy
a robotokat is ,,csak” készitették valahol, mi emberek pedig nem csak kifejlesztettiik 6ket, de
végig is néztiik az eddigi fejlodésiiket. Ennek az tnak a szakaszaira pedig mindig is megvoltak
a megfeleld pszichologiai reakcidink. fgy fontos figyelembe venni a robotokkal kapcsolatos
emberi viszonyulasokat az 6ket megel6z6 Ujonnan bevezetett technologiakkal kapcsolatos
reakcioinkkal parhuzamban, hiszen ez sokszor irdnyt adhat szamunkra. Ebbdl kiindulva a
robotokkal kapcsolatos pszicholdgiai aspektusok bemutatasa soran a kezdetektdl fogok indulni,
vagyis az lIpari forradalmak soran megjelend gépekkel és automatizmussal szembeni emberi
hozzaallastol és reakcioktol, majd a szamitdgépekkel kapcsolatos viszonyulasaink utan fogok
ratérni konkrétan a robotokkal szembeni pszicholdgiai mechanizmusainkra, ravilagitva azokra
a sarkalatos pontokra, amik indokoljak a robottechnoldgidhoz vald hozzaallas éles elvalasat és

targyalasat az azt megel6zd technologiai fejlddésekhez vald hozzaallastol.
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1.2.1. Robotika, mint valtozas

Snow (1959) tobb mint fél évszazada fogalmazta meg, hogy az emberi torténelem soran
altalaban a tarsadalmi és ezzel parhuzamosan a technoldgiai valtozasok olyan lassti tempdban
zajlottak, hogy egy ember egész élete alatt szinte észrevétlenek maradtak, ez azonban nem igaz
a huszadik szazad torténéseire. Sokan értenek egyet abban, hogy a technoldgiai, informécios és
tarsadalmi valtozasok korabban soha nem latott felgyorsult litemben zajlanak. A teljesség
igénye nélkiil Taddei (2009) szavait is emlithetjiik példaként, aki szerint a mai vilagban
bizonyos terilileteken, mint a szdmitastechnika, mar az is lassi fejlodésnek szamit, ha a
rendelkezésre allo tudds mennyisége csak 15 év alatt n6 a duplajara. Mint minden valtozas, ugy
a technoldgiai valtozas is bizonytalansagot sziil, a bizonytalansag pedig félelemhez vezethet
(Umble ¢és Umble, 2014). A valtozastol valo félelmet szamos probléméval hoztdk mar
Osszefliggésbe, tigy mint a rossz parkapcsolatokhoz valo ragaszkodassal (George, 2018; George
¢és mtsai, 2020; Jackson, 2010), terapiaval szembeni ellenallassal (Castelnuovo-Tedesco, 1989;
Grosse Holtforth és mtsai, 2011; McMahon, 2009), tarsadalmi ellentétekkel (Barootes és mtsai,
2022; Mukerji, 1952), vagy a bindzéssel (Farrall és mtsai, 2007; Klerman, 1970). A valtozassal
szembeni ellenallds a szervezetpszichologia és szervezetmenedzsment szakirodalméban is
gyakran kutatott téma, amely vitatdsanak kezdete érdekes mddon egybeesik a tomeggyartas
megjelenésével és az abbdl fakadd ipari munka strukturdlt rendszereinek kialakulasaval,
ahogyan arra Brooks (2008) is ravilagit. Megfogalmazasa szerint a valtozassal szembeni
ellenallas (bar azt nem pontositja, hogy szervezeti, tarsadalmi, vagy technologiai valtozasra
gondol-¢) els6 manifesztacidja az 1811-ben meginduld luddita mozgalom volt. A luddita
mozgalom, melynek csupan egy része volt az automatizalt gépekkel szembeni ellenallas és azok
rongalasa, orokre egyértelmiivé tette, hogy az emberekben igen erds és szélsdséges

valaszreakci6 is meg tud jelenni a technologiai fejlodésekkel szemben.

1.2.2. Robotika, mint uj technolégia

A technoldgiai fejlesztés az egyik f6 forrdsa a gazdasdgunk fejlddésének, dm a
torténelmiink soran mindig is egyiitt jart kulturalis szorongassal is, irja Mokyr és munkatarsai
(2015) a technoldgiai szorongas torténelmérdl szolo osszefoglalojuk elején. Amig azonban az
Ipari Forradalom eldtti technologiai fejlesztések inkdbb csak megkonnyitették az ember
munkajat, addig az automatizacids folyamatok megkezdésével a technologia egyre inkabb
atvenni latszott azt, amely rengeteg tarsadalmi szorongast okozott. Ezen szorongasok sok
forrasbol eredhetnek (Mokyr és mtsai, 2015), melyek koziil véleményiik szerint a harom
legkiemelkedébb ok a gépek tal széles kori elterjedése a munkahelyeken, mely

munkanélkiiliséghez ¢és tarsadalmi kiilonbségek ndvekedéséhez vezet; a munka
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dehumanizacids hatdsa vagy elimindcidjanak kovetkezménye; €s a félelem, hogy valdjaban mar
tul vagyunk a technoldgiai fejlédés csucsan és innen mar csak lefelé vezet az ut.

A munka dehumanizicidos hatidsat és eliminacigjat kifejtem, mert taldn kevésbé
egyértelmii a jelentésiik, mint a masik két oknak. A dehumanizaciés hatésa azt jelenti, hogy a
sok automatizalt és Gramiipontossagu folyamatnak kdszonhetéen az emberi munka idével olyan
embertelenné fog valni, melyben képtelenek lesziink megtaldlni az 6romet és a szépséget
(Restakis, 2021). A munka eliminacioja pedig azt a jelenséget takarja, amikor a dehumanizacios
hatas abbol fakad, hogy az ember teljesen kiszorul a munkavégzésbol és a tdrsadalom jelentds
része ezaltal inaktivva valik, ezért elesik attol a lehetdségtdl, hogy pozitiv megerdsitést kapjon,
sikerélménye legyen ¢€s tarsadalmi elismerést szerezzen, vagy egyszeriien csak Ugy érezze,
hasznosan t6ltotte a napjait (Rifkin, 1995). Ezek az aggodalmak, a technoldgiai szorongas
részeiként, a robotszorongasnak is fontos aspektusai lesznek, ahogyan azt megfogalmazzuk egy
korabbi tanulmanyban (Orsi és Csukonyi, 2020), melyben a robotszorongas elméleti
attekintésérol irunk, beemelve ezt a jelenséget a magyar szakirodalomba.

A munka dehumanizacids problémdja egy gyakran visszatérd jelenség a robotokat
érintéen (Adewumi ¢és Naidoo, 2020; Rodriguez-Lluesma és mtsai, 2021; Schulte és
munkatarsai, 2020), mint ahogyan az emberek kiszorulasa a munka vilagabol is (Ford, 2015;
McClure, 2018; Nica, 2018; Pol és Reveley, 2017). Azonban a Mokyr és munkatarsai (2015)
altal kiemelt harmadik szempont, amely szerint csalodast és clkeseredést okozhat az az
elképzelés, hogy elérjiik a technologiai fejlédés csucsat és innen €z mar csak lassulni,
hanyatlani fog, nem teljesen allja meg a helyét a robotokkal szembeni hozzaallasban és némi
kiegészitésre szorul. Elsé ranézésre a szerzOk érvelése valamelyest igazolodni latszik a
Brynjolfsson (1993) altal leirt termelékenységi paradoxonban. Az altala leirt paradoxon arrol
sz0l, hogy a szamitogépes €s robottechnoldgia folyamatosan fejlodik, sot egyre rohamosabb
tempoban teszi azt, mégis a gazdasag sok teriiletén azt talaljuk, hogy a termelékenység, bar
mutat némi novekedést az elmult évekhez képest, egyre jobban lemarad a fejlettebb
technoldgiai hattér biztositotta, elvart novekedéshez képest. Tobb javaslattal is €l ennek a
paradoxonnak a megmagyardzasara, ugy mint a technoldgia bevezetésének koltségessége
(Brynjolfsson és Hitt, 1998). Késébbi atfogdobb munkajaban szerzétarsaival (Brynjolfsson és
mtsai, 2018) a hamis reményeket, a félreméréseket, a koncentralodott eloszlast, valamint a
telepitést és Gjra strukturalast fogalmazzak meg f6 okként. Egy masik munkaban tgy talaltak,
hogy jobban felkésziilt beruhazasokkal csokkenteni lehetne a paradoxon altal leirt lemaradast,
am egyuttal egy 0 okot, a nem megfeleld vezetést is kiemelik lehetséges problémaforrasként

(Stratopoulos és Dehning, 2000).
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A termelékenységi paradoxonhoz kiegészitésként a szakirodalombol jol ismert
technologiai szingularitast emelném ki. A technologiai szingularitds az a jelenség, amikor az
emberi tudomany és az ember alkotta eszkozok olyan fejletté és okossd valnak, hogy
teljesitményiik és intelligencidjuk meghaladja az emberét (Shanahan, 2015). Napjainkban a
technologiai  fejlédés folyamatos és nagyon gyors, tovabba sokszor nehezen
megkiilonboztetheté 1épésekbol all. gy konnyen elképzelhetd, hogy a szingularitds sokkal
hamarabb fog bekovetkezni, minthogy azt az emberek észrevennék. Ennek a veszélye nem csak
abban rejlik, hogy lemaradunk a technologia fejlodéséhez képest, hanem hogy mire feltiinik ez
a vesz¢ly, mar tulsagosan fliggévé valik téle az életiink és nem lesziink képesek megteleld
Iépéseket tenni a lelassitasara, vagy visszaforditasara (Callaghan és mtsai, 2017). Ennek egyik
f6 oka az lehet majd, hogy a fejlett technologiank Osszetettsége miatt ekkorra mar nem lesziink
képesek megérteni a Iétrehozott technoldgiat a mesterséges intelligenciat tartalmazo eszkdzeink
nélkiil, igy ezek nélkiilozhetetlenné valnak, valamint sokan felvetik azt a lehetéséget is, hogy a
gépek idovel képesek lesznek feljavitani és felokositani sajat magukat (Potapov, 2018).

A termelési paradoxonban leirt hamis remények és elvarasok, a technoldgia téves
felhasznalasa, illetve alulhasznalasa, valamint a technologiai paradoxon egylittesen azt jelzi,
hogy manapsidg az emberek nem a technoldgia lassuldsatol tartanak, hanem a gyorsuld
fejlodésétol és az attdl vald lemaradastol. Feltételezhetd, hogy a legtobb ember szdmara a
robotok megtestesitik ezt a félelmet €s azt a veszélyforrast latjadk benne, hogy egy szamukra tul
bonyolult, nehezen érthetd és kezelhet6 eszkdzként jelenik meg, ami adott esetben még feliil is
mulhatja a teljesitményiiket.

Felting lehet, hogy az Gj technoldgidkkal szemben rendre a negativumokat emelik Ki a
szakirodalomban. Ez azonban lehet egy illazio is, mely abbol fakad, hogy az 0j technologiak
pozitiv hatdsait ritkdn szoktdk egységesiteni kiilonb6z6 tudomanyos Osszefoglald
publikéaciokban, azok pozitiv hozadékait tobbnyire mindsités nélkiil kiilon-kiilon publikaljak,
mig a kockazatokra vonatkozoan sok Osszefoglald tanulmany sziiletik. Amennyiben ebben a
szlikebb tartomdnyban néziink utdna, bdven taldlunk pozitiv hatdsokat hangsilyozo

tanulmanyokat is (Costley, 2014; Li és Ma, 2010).

1.2.3. Robotika, mint a fejlett szamitégépek tudomanya
A technologiai szorongasbol el6szor a szamitogépes szorongas emelhetd Ki, mint j
onallo jelenség (Cambre és Cook, 1985). A szamitogépes szorongas azt jelenti, hogy az egyén
nem mer interakcioba 1épni szamitogépekkel, szamitogépes berendezésekkel, attdl valo
félelmébdl, hogy nem tudja megfelelden kezelni azokat, elront valamit, vagy ligyetlennek tlinik

masok eldtt. Ebbdl kifolyolag a kezdetekben sokszor a vizsgaszorongashoz vagy a matematika
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szorongashoz hasonlitottdk a jelenséget. Emellett ramutatnak olyan aspektusra is a
szamitogépes szorongassal kapcsolatosan, mely szerint sokszor a szamitogépekkel végzett
munka elévételezése soran is meg tud jelenni ez a szorongas, olyan esetekben is, amikor
semmilyen komoly kdvetkezmény nem all fenn a helyzetben, valamint hogy sok egyéb érzelem
is tarsulhat hozza, mint a félelem, a remény, vagy a személyes biztonsag fenyegetettségének
érzete. Kiemelik tovabba, hogy a szakirodalom alapjan inkabb tlinik allapot, mintsem vonas
szorongasnak ez a jelenség, igy valoszinlileg nagy mértékben alakithatd és valtoztathatd
(Cambre és Cook, 1985).

Leirja a szakirodalom azt is, hogy a szdmitogépes szorongas nem csak azoknal jelenik
meg, akik keveset érintkeznek szamitdogépekkel vagy nincs megfeleld gyakorlatuk a
hasznalataban (Torkzadeh és Angulo, 1992; Mclnerney és mtsai, 1994). Mivel a mai vilagban
a legtobb munkahoz sziikséges legalabb alapfokii hasznilata a szamitogépeknek, igy
mondhatjuk, hogy a szorongok tobbsége a rendszeres felhaszndlok kozott taldlhatdé meg.
Frissebb kutatasok azonban azt mutatjak, hogy a rendszeres felhasznalok altalaban alacsonyabb
szamitogép szorongast mutattak, mint a nem rendszeres felhasznalok (Sultanab, 2009; Ursavas
¢és Karal, 2009).

Ahogyan a technologiai szorongas elemei megjelennek a robotokkal kapcsolatos negativ
hozzaallasban, gy a szamitogépes szorongas jelei is felfedezhetOk. Ezt felhasznaloi
szorongasként szoktdk emlegetni a robotokkal kapcsolatos kutatasokban, jelentését tekintve
pedig megegyezik a szamitdogépes szorongas jellemzbivel, vagyis az emberek félnek
interakcidba 1épni a robotokkal, tartanak a megszégyeniiléstdl, hogy nem tudjak majd rendesen
hasznalni, vagy esetleg elrontjak (Bakar és mtsai, 2021; Nasr ¢s mtsai, 2022; Tussyadiah és
mtsai, 2020).

A szamitogépes szorongas €s a robotszorongas azonban elég 0sszetett jelenség, mert amig
a szamitogépek esetében a felhasznalok végig egy virtualis feliileten, interfészen keresztiil
Iépnek interakcioba a szamitogépekkel, addig robotok esetén csak a tervezok, szerel6k és
operatorok azok, akik az interfészen keresztiil 1étesitenek kapcsolatot a robottal. Mig a mai
Windows, Linux és egyéb operacids rendszerek elterjedése eldtt, a szamitogépes felhasznalok
ra voltak kényszeritve, hogy megtanuljak és kiismerjék magukat a szamitogép logikai nyelvén,
addig a robotok esetén a felhaszndlok jobban eltdvolodnak a robotok programnyelvétdl és

tobbnyire mar csak az algoritmusok altal eredményezett viselkedéssel talalkozhatnak.

1.2.4. A robot helye a pszicholégian beliil
A robotokkal kapcsolatos kutatasokat elsdre nehéznek tiinik elhelyezni a pszichologian

beliil, hiszen a pszichologiai vizsgalatok kozéppontjaban az ember all. Ennél fogva a robotokat,

35



csak ugy, mint az okos eszkozoket, a szamitogépeket, eldszor csupan eszkozként hasznalta fel
a pszichologia egy-egy teriilete arra, hogy vizsgalati céljait elérhesse és statisztikai
elemzésekkel igazolhassa az eredményeit. Mara azonban mar elmondhatd, hogy komoly és
onallé kérdésekké nétte ki magat a pszicholdgian beliil a robotok témakore (Stock-Homburg,
2022). A kovetkezOkben azokat a javasolt G altudomanyokat fogom bemutatni, melyekkel a

robotikat igyekeznek ésszerli relaciokkal elhelyezni a pszichologian beliil.

1.2.4.1. Robotpszichologia és robotikus pszichologia

A robotpszichologia kifejezés a téma szakirodalmat attekintve talan nem meglepd modon
nem tudomanyos eredetii. A kifejezés elsé hasznalatat és elterjesztését is Isaac Asimov En, a
Robot cimi, 1950-ben megjelent miivéhez kotik (Miller, 2020). Bar magaban a miiben a
robotpszicholdgia a robotok ¢és intelligens gépek elméjének miikodeésével foglalkozott és
manapsag is sokszor alkalmazzak a fejlesztési teriileteken, jelentése nem teljesen
megfeleltethetd a mai gyakorlatnak, hiszen a mai vilagban nem talalkozhatunk ontudattal,
személyiséggel rendelkezé robotokkal. fgy manapsig a robotpszicholégianak a gépi elme
megértése helyett a mesterséges kogniciok, kognitiv haldzatok létrehozasa a {6 feladata.

Azonban azt is fontos kiemelni, hogy a robotpszichologia is egy vitathato jelentéssel bird
fogalom. Erre vonatkozoan Krigeloh és munkatarsai (2022) 6sszegz6 publikaciojukban tesznek
kisérletet a robotpszichologia definialasara. A vonatkozé szakirodalmat attekintve azt talaltak,
hogy maga a robotpszichologia fogalmat tobbnyire technologiai folyoiratokban hasznaljak, és
nagyon ritkan fordul eld, hogy az emberi tényez6, mint fiiggd valtozo, megjelenjen ezekben a
kutatasokban. Ahogyan hivatkoznak is ra, Libin és Libin (2004) egy 10j megnevezés
bevezetésével, a robotikus pszichologia elnevezés alatt javasoljak a robotokat bevonni a
pszichologia altudoményai kozé. A robotikus pszichologia, a robotpszicholdgidval ellentétben,
nem a robot miikodésével foglalkozik, hanem a kiilonb6z6 robotokkal térténd interakciok soran
jelentkezd egyéni emberi kiilonbségekkel. A szerzék (Libin és Libin, 2004) tovabba
megkiilonboztették a robopszichologiatol is ezt a fogalmat, melyet ugy definialtak, mint az
emberek ¢és mechanikus 1ények Osszeillésének tanulmanyozasat, valamint mint egy olyan
iranyzatot, mely technologiai 1ények pszichologiai folyamataival foglalkozik, mely a robot
’személyiségének’ nevezhetd egyedi jelenségét hozza 1étre.

Lathatjuk, hogy a robotokkal val6 vizsgalddas immaron mind érdeklddés alapjan, mind a
kutatasi eredmények alapjan bdven tulmutat a robotok eldallitdsanak folyamatan. A teriilet
kitagult és ma mar sokan annak tanulmanyozasat is ennek a tudomanyag részének tekintik,
ahogyan az emberek reagalnak a koriilottilk megjelend intelligens gépekre (Biitepage és Kragic,
2017). Ezen uj iranyzatok létrehozéasa azonban sok veszélyt is hordoz magaban, €s talan
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célszerlibb lenne, ha a robotokkal fogallkozé tudomanyéagak nem kiilon-kiilon alkotndk meg a
sajat teriileteiket a téman beliil, hanem az irdnyzat interdiszciplinaris jellegével azonosulva
mind kozos terminusokat kezdenénk hasznalni. Ennek a gondolatnak a szellemiségében, bar a
teljesség kedvéért megemlitettem a robotikus pszichologia megjelenését, doktori értekezésemet

a robotpszichologia keretein beliil helyezem el.

1.2.4.2. Az ember-robot interakciok kutatdsi nehézségei

A HRI teriilete alatt azon jelenségeket értjilk, amelyek ember(ek) és robot(ok)
interakcidja soran mutatkoznak meg. Mivel azonban kiilonfé¢le-fajta robot keriilhet szoba egy-
egy ilyen esetben, igy a HRI folyamatainak alakulasai is igen valtozatosak és eltéréek lehetnek.
Breazeal (2004) javaslata mentén a HRI négy paradigma szerint csoportosithato: robot, mint
eszkoOz; robot, mint kibernetikus kiegészités; robot, mint avatar; robot, mint szocialis partner.
Ezen csoportositasok alapja a robotrél alkotott mentalis modellnek az emberek fejében. A robot,
mint eszkdz esetében az emberek egy feladat elvégzésére alkalmas eszkdzként latjak a robotot.
A robot, mint kibernetikus kiegészités esetében a robot fizikailag egybefolyik az emberrel
olyannyira, hogy az ember a sajat testének integralt részeként tekint arra. A robot, mint avatar
esetében az ember a roboton keresztiil vetiti ki magat egy tavoli helyre, hogy ott interakcioba
Iéphessen masokkal. A robot, mint szocialis partner esetében az ember egy szocidlisan
valaszkész entitasként ¢li meg a robotot, mely partnerként képes egyiittmiikodni az emberrel.

Bethel és Murphy (2010) attekintGjikben azt allapitottak meg, hogy a HRI-vel
kapcsolatos kutatasok soran 6t modszer tekinthetd gyakorinak a vizsgalt jelenségek mérését
illetéen: az 6nbeszamolos valaszadas, az interju, a viselkedés mérése, a pszicho-fiziologiai
mérések és a teljesitménymérés. Ezek koziil is a leginkabb alkalmazottak az 6nbevallasos és a
viselkedés megfigyeléses mérések. Szakirodalmi elemzésiik soran arra a kovetkeztetésre is
jutottak, hogy a HRI kutatasok soran nagyon ritkdn alkalmaznak legalabb harom mérési
paradigmat, valamint t6bbnyire a mintdk is talsagosan kisszamuak, igy felhivjak a figyelmet
arra, hogy a legtobb eredmény bizonytalan €s akar félrevezetd is lehet.

Baxter és munkatarsai (2016) harom év (2013-2015) HRI szakirodalmat vizsgaltak at és
szintén ugy talaltdk, hogy jelentds modszertani kihivasok elé néz ez a teriilet. Uj aspektusként
emelték ki az egységes keretrendszer hianyat, vagyis példaul azt, hogy mig bizonyos kutatasok
hangsulyt fektettek arra, hogy pontosan definidljak a kutatdsukban szerepld robot autonomia
szintjét, addig mas kutatdsokban ennek részletezését és bemutatdsat teljesen kihagyjak.
Hasonloképpen igen valtozatos a kutatdsokban szereplé minta is, mely igen megneheziti a

kiilonboz6 eredmények egységes elméleti hattérbe valo illesztését.
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Igy a korabban fejtegetett terminologiai kuszasagok a gyakorlatban is rengeteg problémat
okoznak, hiszen a robotika hatérteriileteirdl érkezd kutatok éltal, az interdiszciplindris kutatasok
soran sziileté eredmények nem igazan Osszehasonlithatok a tobbi kutatas eredményeivel, €s

tobbnyire csak nmagukban értékelhetok.

1.2.43. Az Oz a nagy vardzslé modszer

Egyrészt a robot pszicholdgiai kutatasokban valo alkalmazasi gyakorisaga miatt, masrész
mert sajat magam is ezt a modszert hasznaltam a kutatasaimban, roviden szeretnék szot ejteni
az Oz, a nagy varazslo (eredetiben: Wizard of Oz) technikardl, melyre a tovabbiakban a
szakirodalomban hasznalt roviditéseként, vagyis WoZ-ként fogok hivatkozni. A WoZ kutatési
modszert szamitogépes rendszerekkel kapcsolatos vizsgalatok soran szoktak alkalmazni, a
modszer felhasznalasa pedig egyre szélesebb kortli €s gyakoribb a kiilonb6z6 okos berendezések
¢és interaktiv interfészek terjedésének koszonhetden. Ezt mar kozel fél évszazaddal ezelott is
megallapitottak (Green és Wei-Haas, 1985) és azodta is az egyik leggyakoribb modszer a
kutatasokban robotok autonémiajanak kezelésére (Baxter és mtsai, 2016), ahogyan azt hazai
kutatasokban is lathatjuk (Hercegfi és mtsai, 2019).

Maga a WoZ abbol all, hogy egy olyan vizsgalati helyzetben, ahol a résztvevok egy
mesterséges, intelligens agenssel (példaul MI, robot, okos eszkdz) 1épnek interakcidba, a
kutatas sordn valojaban a vizsgalatvezetd (vagy felkért segitd) iranyitja az agens viselkedésének
minden mozzanatat, vagy annak egy adott aspektusat. Az elnevezést az Oz, a nagy varazslo
cimii torténetben lathaté mozzanatrdl kapta, melyben Oz tiikrok és apparatusok segitségével
kiilonbozo helyeken tudta megjeleniteni magat, ezekrdl a kivetitésekrdl pedig mindenki azt
hitte, hogy maga Oz 4ll el6ttiik.

Riek (2012) kifejezetten a WoZ modszerrdl irt Gsszefoglaldjaban részletesen is beszamol
réla, hogy kiilonb6z6 kutatok milyen aggalyokat fogalmaznak meg a modszerrel kapcsolatosan,
illetve milyen gyakorlatokban alkalmazzdk sikeresen. Tipikusan felmeriilé aggaly az, hogy
tarsas interakciok esetében modszertani szempontbol nézve WoZ esetében a robot egy masik
ember proxijaként miikodik, nem pedig egy tényleges fiiggetlen entitasként (Weiss, 2010). Riek
¢s Watson (2010), valamint Miller (2010) is megemlitik a WoZ etikai problémajat, miszerint a
résztvevok nem tudjak eldonteni, hogy kivel vagy mivel is 1épnek valdjaban interakcioba: egy

emberrel, egy magat robotnak kiadé emberrel, vagy egy robottal.

1.2.4.4. Arobotpszichologia

A robotpszichologia egyik kozponti feladata, hogy megtalalja az egyéni kiilonbségeket a

robotokkal szembeni hozzaallasban, valamint a kiilonb6z6 helyzetek és kiilonféle robotok

38



emberre gyakorolt hatasat feltérképezze (Libin, 2002). Ezen a teriileten sziiletett
eredményekben mar megjelenik javaslat egy elméleti keretre, amely magaban foglalja az
ember-technoldgia kdzponti képesség sziikségleteit (Libin, 2020), és a robotok emberi érzelem
¢s emberek robot érzelem felismerésével foglalkozo kutatasok is fellelheték (Stock-Homburg,
2020).

Emellett fontos megemliteni a robotpszicholdgia egyik leglatvanyosabb vonulatat, a
roboterapiat. A roboterapia azokat a pszichoterapias modszereket és foglalkozasokat foglalja
magaban, melyek soran valamilyen robot bevonasaval igyekeznek csokkenteni egy adott
mentalis tiinetet, vagy segiteni egy gyogyulasi folyamatot. Egy kutatasban példaul (Martin és
mtsai, 2013) egy NAO robotot hasznaltak demens paciensekkel valo foglalkozasok soran, és
ugy talaltak, hogy enyhe ¢és mérseékelt mértékben javuldst mutattak neuropszichiatriai
tiineteikben a hagyomanyos terapias modszerekhez képest. Az iranyzat fejlodését mutatja, hogy
a témaban atfogdbb elméleti keretek kidolgozasara is torténtek mar térekvések (David és mtsai,
2014), melyben egyébként a robotot, mint robo-terapeuta, a robo-mediator, vagy a robo-
asszisztens szerepben értelmezték roboterdpia sordn. Az egyes sikerek mellett a modszer
aktualitasdt mutatja, hogy tobb atfogdbb tanulmany is igyekszik lefektetni a roboterapiak
modszertani, illetve elméleti kereteit (Duradoni és mtsai, 2021; Libin és Libin, 2003; Martin és
Gingés, 2018).

A robotpszichologia egyik f6 célkitiizésének, illetve elsddleges feladatanak kellene
lennie, hogy egy olyan modellt allitson fel, mely magaban foglalja azon pszichologiai
tényezoket és mechanizmusokat, amelyek magyarazatot adnak arra, és akar be is tudjak josolni,
hogy egy adott helyzetekben és adott robottal szemben milyen minéségii interakciot, elfogadast
¢€s nyitottsdgot varhatunk az emberektdl. Ehhez természetesen mérdeszkozokre is sziikség van,
melyek képesek ezeket a kapcsolatokat felmérni és az Osszefliggéseket bizonyitani. Erre
vonatkozdan szakirodalmi keresésem soran harom mérdeszkozt talaltam, melyeket tobb kutatas
soran is felhasznaltak elfogadhato megbizhatosaggal és pontossaggal. A kovetkezd
fejezetekben eldszor a fobb elméleti kereteket fogom bemutatni a robotokkal kapcsolatos
pszichologiai folyamatokat illetden, majd az ezekhez kothetd, gyakran hasznalt mérdeszkdzok

ismertetésével folytatom a fejezetet.

1.2.5. A robotokkal kapcsolatos elméleti modellek
Ez az alfejezet 0sszefoglalja, hogy a robotokkal kapcsolatos kutatasok soran mely egyéni
személyes-, illetve kornyezeti valtozok azok, amelyek leggyakrabban jelentkeznek, mint

befolyasold tényezok a HRI soran. Ehhez eldszor annak az elméleti modellnek bemutatasa a
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legcélszeriibb, amelyet a leggyakrabban alkalmaznak az ujonnan bevezetett technologiakkal

szembeni viszonyulas magyarazasara.

1.25.1. A Technologia Elfogadas és Felhasznalds Egységesitett Elmélete

A Technoloégia Elfogadas és Felhasznalas Egységesitett Elmélete (eredetiben: Unified
Theory of Acceptance and Use of Technology), vagy roviden UTAUT, egy immaron két
évtizedes elméleti keret, mely elsddlegesen az informacids technoldgiak felhasznéaldsanak
eredményességét és hajlandosagat kivanta magyarazni (Venkatesh és mtsai, 2003). Az eredeti
szerzOk kutatasuk soran atfogo vizsgalatot végeztek informacios technologiaval rendszeresen
érintkezOk mint4jan, és a kovetkezdket allapitottak meg.

A felhasznalasi viselkedést egy viselkedéses szandék el6zi meg, melyre a legfontosabb
hat6 tényezOk a tarsas befolyas, az erdfeszitéssel kapcsolatos elvaras €s a teljesitménnyel
kapcsolatos elvards voltak. Ezen kiviil kicsit kodosen hangzo facilitdlo tényezdket is
megfogalmaztak elméletiikben, melyek kozvetleniil a felhasznalasi viselkedésre hatnak. Az

altaluk talalt modellt kicsit részletesebben megtekinthetjiik a 7. szamu dbran.

Teljesitménnyel
kapcsolatos elvarasok

Viselkedéses Felhasznalasi
szandék viselkedés

Eréfeszitéssel
kapcsolatos elvarasok

| Tarsas befolyas

| Facilitl 6 tényezdk

H al
Nem Eletkor Tapasztalat 6nk?és:;as:;ge
| | | |

7. szamui abra: A Technologia Elfogadas és Felhasznalas Egységesitett Elméletének kutatdsi
modellje, Venkatesh és munkatdrsai (2003) munkdja nyoman (sajat szerkesztésii dbra)

A modellt a késObbeikben tobben is feliilvizsgaltdk, modositasi vagy kiegészitési
javaslattal élve. Im és munkatarsai (2011) USA-béli és koreai mintan hasonlitottdk Ossze a
modell cselekvés bejoslasi potencialjat és gy talaltdk, hogy az US felhaszndlokat jobban

40



befolyasoltak a technoldgia alapvetd tulajdonsagai és a hasznalati konnyiisége, mig a koreai
felhasznalok esetében inkabb a tarsadalmi trendek és a tarsas csoportok hatasa volt fontosabb a
felhasznalasi hajlandosagukat tekintve. Chang (2012) szisztematikus dsszefoglalojaban szamos
tanulmanyt vetett 6ssze, melyek az UTAUT, vagy az UTAUT 2-t hasznaltak fel, konklizioja
szerint pedig az UTAUT Aaltal felvetett négy {6 tényezd kovetkezetesen erds bejosloja a
felhasznalasi hajlandosagnak, az UTAUT 2 pedig ennél is jobb magyarazo er6vel bir. Williams
¢s munkatarsai (2015) 174 tanulmanyrdl készitett szisztematikus 0sszefoglalojuk alapjan arra
jutottak, hogy az UTAUT még mindig a korai fejlesztési szakaszban jar, de népszeri
felhasznalasanak koszonhetden gyorsan fejlodik. Emellett sajat sulyozott elemzésiik alapjan
csupan két személyes valtozo (teljesitménnyel kapcsolatos elvarasok; viselkedési szandék)
rendelkezik elég j6 mutatokkal ahhoz, hogy a legjobb prediktoroknak megfeleld értékeket
mutassak. Dwivedi és munkatarsai (2019) a szakirodalomra tamaszkodva kiegészitették az alap
UTAUT modellt egy Gjabb személyes faktorral, mely az egyén attitiidjét takarja az IT/IS
technologiakkal szemben. Kutatdsukban egyszeriien csak ,attitid” cimkével illették ezt a
valtozot, eredményeik pedig igazoltak, hogy az igy kiegészitett modell jobban teljesitett, mint
az alap UTAUT modell. Maguk az eredeti szerzok is végeztek szisztematikus feliilvizsgalatot
a modelljiikon az akkori rendelkezésre 4ll6 szakirodalom alapjan, és arra a kovetkeztetésre
jutottak, hogy az UTAUT-ot négy kiilonb6zé kontextusban érdemes szemlélni: 0j kiilsé
mechanizmusokon, 1j belsé mechanizmusokon, 1j moderdlé mechanizmusokon, illetve 0j
végeredmény alapii mechanizmusokon keresztiil (Venkatesh és mtsai, 2016).

Bar a modell nem kifejezetten a robotokrol szol, mégis népszeriiségnek orvend a
robotpszicholdgian beliil, hiszen az elmult évtizedben (BenMessaoud és mtsai, 2011; Conti és
mtsai, 2015) és frissebb kutatasokban is gyakran hasznaljak (Guggemos és mtsai, 2020; Han és
Conti, 2020; Vega és mtsai, 2019).

1.2.5.2. A Robot Elfogadasi Modell

A fentebb leirt UTAUT talan a legszélesebb korben felhasznalt modell és mérdeszkdz,
igy sokaig a robotok esetében is tobbnyire ezt hasznaltak a kutatasokban (Alaiad és mtsai, 2014;
Conti és mtsai, 2015; Heerink és mtsai, 2006). Els6, 2003-as publikalasa 6ta tobb, mint egy
¢évtized telt el amig ebbdl az 4ltalanos technologiaval szembeni modellbdl kivalt egy 6nallo,
kifejezetten robotokkal kapcsolatos viszonyokot, pontosabban az elfogadasukat magyarazo
elméleti modell. Ez a Robot Elfogadasi Modell (Stock és Merkle, 2017), mely bar altalanosan
kezeli a robotokat, valgjaban nem egyértelmil, hogyan is kell értelmezni az eredményeiket,
hiszen a szolgaltatdi és szocialis robotokkal kapcsolatos elfogadast egyarant emlegetik a
szerzOk publikaciojukban. Irasukban az altaluk ugynevezett ,elsé vonalbeli” szocidlis
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robotokkal foglalkoztak szolgaltatoi szerepkdrben (eredetiben ,,services by a social frontline
robot”). Modelljiik azt fogalmazza meg, hogy milyen elemek sziikségesek egy idedlis robot

elfogadashoz, ezeket a 8. szamu abran lathatjuk.

Ugyfeél Robot
szerepelvarasai Elfogadas

_______________________

- ) (]
; ; : ! Funkciondlis elemek;
Idealis eset : i !

v [ o r -
i ' ‘ Konny( hasznalat ‘
Idedlis kiszolgalas || i !
aszocialis robot ‘

Hasznossag ‘ ]

: altal : ' , :
: ; i Informacids elem |
; ; | Azinterakcid ;
; | informativ jellege | ;
E Kiilsé fél : E .
i . 1 : Kapcsolati :
! Onkiszolgalo | ! E ]
2. . i elemek ]
technoldgia ! ]
Y i ‘ Jdakarat ‘
Szolgaltatoi ! i :

! munkatars : ‘| Felhaszndléi |
! : 1| elégedettség

' ‘ Megértés ‘ :

8. szamui abra: Szolgdltatoi Robot Elfogaddsi Modell a szolgaltatéi interakcio soran, Stock és Merkle
(2017) munkdja alapjdan (sajat szerkesztésti abra).

A szerzok is kiemelik azonban, hogy nem a robotok teljes spektrumaval dolgoztak a
modell kidolgozasa soran, valamint azt is, hogy csak diadikus ember-robot interakcidkat vettek
figyelembe. A modell kritikajaként fogalmazhaté meg az is tovabba, hogy tilsagosan lesziikiti
a HRI folyamatokat, hiszen csak a fogyasztdi, illetve ligyféli felhasznélasrol beszél, mig az
egyéb pszicholdgiai tényezdket, mint a robotokat érintdé percepciok, attitidok és egyéb
viselkedéses elemek kimaradnak bel6le (Zhong és mtsai, 2022).

A modell mas szerzék altal végzett kutatasokban torténd felhasznalasara azonban nem
talaltam példat a Google Scholar-ban tortént kereséseim alkalmaval (ellendrizve:2023.01.07.).
Hasonlé modellekre ugyan bukkantam, mint példaul a Héztartdsbéli Szocidlis Robotok
Elfogadasi Modelljére (de Graaf és mtsai, 2019), vagy mint egy fiiggetleniil elkésziilt Almere
modellre keresztelt szellemi termékre (Heerink és mtsai, 2010). Erdemes azért megemliteni,
hogy a szakirodalomban megjelenik a RAM-care (Turja és mtsai, 2020) névre hallgatod

tovabbfejlesztése IS a modellnek, melyet a szerzok, elbeszélésiik alapjan, a RAM
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kiegészitésébdl sziiletett Almere modell kiegészitésének szantak. A RAM-care kifejezetten a
gondozdi robotokkal érintkezd emberek korében keriilt fejlesztésre és teljesen friss
létrehozasanak ellenére egy-két felhasznalasa mar meg is talalhaté szakirodalomban (Britel és
Cherkaoui, 2022; Forgas-Coll és mtsai, 2022).

1.2.5.3. Az egységes elméleti modell hianyanak kérdése

A vonatkozé szakirodalomban viszonylag kevés robotokkal kapcsolatos vélekedéseket,
illetve viszonyulasokat magaba foglalé elméleti modellt talalhatd. Ez nem feltétleniil probléma,
hiszen jelen munkam szakirodalmi attekintdjének elsé részében bemutattam, hogy milyen sok
szempont szerint csoportosithatjuk a robotokat, igy egy olyan elméleti modell, mely minden
fajtajat lefedi a robotoknak, valoszintileg talsagosan bonyolult €s folosleges is lenne. Azt
mindazonaltal érdemes lenne szorgalmazni, hogy a kiilonb6z6 tipust robotokra sziilessenek
olyan modellek, melyeket biztonsaggal fel lehet hasznalni a kutatasok és a gyakorlat soran.

Kiilon ki szeretném emelni, hogy a Google Scholar-ban torténé kereséseim soran sem
ipari robotokkal, sem funkcionalis robotokkal kapcsolatos elméleti modellt nem talalt nekem a
keresé (ellendrizve: 2024.03.29.). Ezt azonban tovabbra sem tudjuk leirni egyértelmii
hianyossagként, hiszen a funkciondlis robotok elsddlegesen, mint elektronikai eszkdzok
jelennek meg a munkahelyeken, igy valdésziniileg az UTAUT modell hasznélata kelld
magyarazoerével tud rendelkezni a kutatasok soran és a gyakorlatban, ahogyan azt tobb

tanulmanyban is talalhatjuk (Prassida és Asfari, 2022; Savela és mtsai, 2021).

1.2.5.4. Magyar szakirodalmi javaslat

A kovetkezOkben egy olyan hazai felvetésti modellt fogok bemutatni, mely probalkozast
tesz a HRI emberi oldalanak atfogd magyarazasara. Kollar és Vanya (2017) szakirodalmi és
sajat empirikus kutatassal is megerdsitve javasolnak négy dimenzidot, melyek mentén minden
HRI-t értelmezni és értékelni lehet. Ez a négy dimenzid a tdvolsdgszabalyozés, az autondmia,
a participacio és az egyittmiikodés, melyek a kovetkezOkben keriilnek bemutatasra és
taglalasra. Errdl a magyar elméleti keretrél elmondhat6, hogy bar kell6képpen alapos, valamint
a szakirodalmi attekintém késdbbi részében lathatjuk, hogy az altaluk javasolt dimenzidk
valdban gyakran meriilnek fel kutatasokban, sajnos névleges modellként nem nevezték meg a
tanulmanyukban, radadasul a publikdlasa is magyar nyelven tortént, igy a nemzetkozi
szakirodalomban egyaltaldn nem terjedt el. Igy inkabb utmutatoként tud szolgalni a bemutatasa,

iranyadasként tovabbi kutatdsok szdmara.
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1.2.5.4.1. A tavolsagszabalyozas

A szerzOk foként Goodrich és Schultz (2007) gondolatai nyoman fejtik ki, hogy az ember
¢s a robot kozotti tavolsag (ahogyan 6k emlitik, a proxemika) kiemelten fontos szerepet jatszhat
a HRI folyamatokban €s abban, hogyan viszonyulnak az emberek a robotokhoz. Nyomukban
jarva 6k is két kategéria megkiilonboztetését javasoljak, a tavoli kolcsonhatasokat és a kozeli
interakciokat.

A tavoli kolcsonhatés azt jelenti, hogy az ember és a robot nem egy térben tartézkodik,
amikor az interakci6 zajlik, de akar az is elképzelhetd, hogy idoi eltérés is megjelenhet. Ilyen
tavoli interakciokra példa lehet a kiilonb6z6 dronok és kezeldik interakcidja, a tdvsebeészet soran
megjelend akar orszagok kozotti tavolsag is, sot, a legszélsdségesebb példa a mar kordbban is
emlitett marsjarok, amik esetében nem csak két kiilonb6zd égitesten tartozkodik a robot és a
kezeldje, de a tavolsdg miatt tobb perces 1ddi elcsuszas is megjelenik az interakcidjukban. A
tavolsagszabalyozas, vagy egyszeriien csak a tavolsag dimenzidja ember €s robot kozott, tobb
friss kutatasban is megemlitésre keriil, mint a HRI fontos aspektusa (Brondi és mtsai, 2021;

Kuo & Zang, 2024).

1.25.4.2. Az autonomia

Szintén Goodrich és Schultz (2007) munkdjara hivatkozva emelik ki a szerzék az
autonomiat, mely a robotok fejlédése soran, a szerzOk leirasa alapjanm mindig is fontos
szerepet jatszott. A robotok autondmiajara vonatkozo osztalyozasra a Sheridan-skalat (1992)
javasoljak, mely a teljes emberi kontroll helyzettdl egészen a teljesen autonom, ©6nalld
mukodést helyzetig osztalyozza a robot 6nallosagat 10 kiilonb6zo szinten. Az elsd szinten az
agens nem nyujt semmilyen segitséget az embernek, az mindent maganak csinal. A masodik
szinten az dgens még mindig nem aktiv cselekvd, de mar ¢l segitd javaslatokkal, alternativ
megoldasokat kinal az embernek. A kovetkezd, harmadik szinten az agens mar értékeli is a
helyzetet és a rendelkezésre 4116 alternativékat lesziikiti az ember szdmara potencialis valasztasi
lehetdségekké. A negyedik szinten az agens mar aktiv cselekvdje lesz az interakcionak, am itt
még csupan egyetlen tevékenységet, miiveletet végez utasitasra. Az 6tddik szinten az dgens a
korabbihoz hasonléan jar el, viszont itt nem var utasitasra a tevékenység elvégzéséhez, de
engedélyre igen. A hatodik szinten az dgensnek mar engedélyre sincs sziiksége a miivelet
végrehajtasdhoz, de mieldtt beinditana azt még ad lehetdséget az embernek, hogy megvétozza.
A hetedik szinten (és innentdl felfelé¢) mar rendelkezik az agens teljes autonomiaval, vagyis
semmilyen interakcidt nem igényel az embertdl, hogy a folyamatait elinditsa és végrehajtsa,
viszont itt még teljeskori tajékoztatast ad az embernek a tevékenységeirdl. A nyolcadik szinten

annyi valtozik, hogy az d4gens mar nem feltétleniil tjékoztatja az embert a miiveletekrdl, csak
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ha az kéri téle. A kilences szinten az agens olyannyira fiiggetleniil dolgozik, hogy mar
tajékoztatast is csak akkor ad az embernek, ha 6 maga ugy dont, az embernek pedig ebbe nincs
beleszolasa. A tizedik szinten az 4gens minden szempontbol 6néllo, igy sem cselekvéseiben,
sem tajékoztatasaban nem veszi figyelembe az embert.

Arra mindenképpen szeretném felhivni a figyelmet, hogy az eredeti Sheridan-skala a
szamitogépekre vonatkozik. Kollar és Vanya (2017) javaslata alapjan viszont, ha az eredetiben
szerepld szamitdgép szot robotra cseréljiik, akkor a HRI kovetkezd szintjeit lehet megallapitani:
teleoperacid, kozvetitett tavoli miikodtetés, feliigyeleti kontroll, egyiittmiikddé kontroll,
egyenrangl egyiittmiikodés. En azonban mar a skala felsorolasdban is agensre cseréltem a
szamitogép szot, hiszen meglatasom szerint ilyen formén nyugodtan lehet alkalmazni minden
mesterséges agensre, mely koriilvesz minket, legyen az akar bot, MI, okos eszkdz vagy éppen

robot.

1.2.5.4.3. A participacio

A participacid6 bemutatasahoz a szerzok (Kollar és Vanya, 2017) tobb kutatot is
megemlitenek, akiknek az eredményeibdl ihletet nyertek (Argall és Billard, 2010; Nomura és
mtsai, 2008; Horanyi, 2007). Végiil arra a megallapitasra jutnak, hogy a participacio is kiemelt
része a HRI-nek, vagyis fontos, hogy milyen viselkedést tanusit egy robot, milyen mozdulatai
vannak, hogyan kommunikal az emberrel. Nem csupan egy feladat végrehajtasa esetén fontos
tényezok ezek, hanem minden helyzetben, hiszen barmilyen HRI helyzet értelmezhetd és
értelmezendd legalabb két agens részvételébodl allo kontextusanak. A participacid arnyalasa
érdekében megemlitem még, hogy a szerzok hivatkoznak Argall és Billard (2010) kutatasara
is, melyben a HRI taktilis, vagyis érintéses elemeivel foglalkoznak. Erdemes lenne tehat
egészen a fizikai kolcsonhatasokig elemezni a HRI folyamatokat és az ember-robot
kapcsolatokat, hiszen bar vannak kutatasok, melyek a HRI érintéses mozzanatait is elemzik (de
Graaf & Allouch, 2013), eddig kevés magyarazatot tudtak talalni a hatterében. Erdekes adalék,
hogy robotokkal szembeni attitlidoket méré mérdeszkdzokben is megjelenik mar az érintés

dimenzidja (Koverola és mtsai, 2022).

1.2.5.4.4. Az egyiittmiikodés

Kollar és Vanya (2017) tanulméanyukban Ggy fogalmazzdk meg az egyiittmiikodést, mint
els@sorban szocialpszicholdgiai fogalom. Ismételten mas szerzdkre (Nikolaidis és mtsai, 2016)
alapozva érvelnek amellett, hogy az egylittmiikodés egyre fontosabb aspektusava valik az
ember-robot kapcsolatoknak, ahogy a robotok egyre inkabb kilépnek a gyari, elzart ipari

kornyezetbdl. Az egylittmiikddésnek jelen kontextusban talan a legkiemelenddbb eleme a
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kolesonds alkalmazkodas és a kozos nyelv megtaldlasa. Ez meglatasom szerint azt jelenti, hogy
a jovo egyarant r6 feleldsséget a robotpszicholégusokra, hogy olyan robotok megalkotasaban
vegyenek részt, melyek minél inkdbb idomulnak az emberi igényekhez, de ez egyben rank
emberekre, mint felhasznalokra is terhet rak, hiszen nekiink is készen kell allnunk arra, hogy
értelmezni tudjuk a robotok iranyabol érkezo jelzéseket.

A szerzOk megemlitik tovabba azt is, hogy az egyiittmiikodésnek fontos eleme a kulturalis
hozzaallas és beallitottsag is. Leirasuk alapjan nem hagyhatjuk figyelmen kiviil azt, hogy
bizonyos orszagokban hogyan viszonyulnak a robotok terjedéséhez, hiszen vannak kultarak,
ahol jobban elfogadottak és ugymond varja dket a tarsadalom, mig méshol sokkal hiivosebb

érzések ovezik ezt a technologiat.

1.2.5.5.  Szitktartomanyu pszichologiai elméletek a robotokkal kapcsolatosan

Az eldbbiekben attekintettiik, hogy melyek azok a létezd elméleti modellek, amik hatteret
probalnak szolgaltatni a HRI folyamatok pszichologiai mechanizmusainak. A kovetkezo
rovidebb részben par sziikebb tartomanya elméletet szeretnék bemutatni. Ezek olyan
felvetések, javaslatok, melyek nem a HRI egészére vonatkozdan adnak keretet, csupan annak
kiemelt részeire, vagy specialis helyzeteire. Ezen sziiktartomanyu elméletek kivalasztasa soran
f6 szempontom volt, hogy olyan elméleteket talaljak, melyeket gyakran hivatkoznak a

szakirodalomban.

1.2.55.1. A Borzongasok Volgye

A Borzongasok Volgye Mori (1970) nevéhez kotédik. Az elmélet eredeti angol neve
Uncanny Valley, ennek emlitését azért tartom fontosnak, hiszen lathatjuk bel6le, hogy a magyar
forditasa némi informaciovesztéssel €s torzuldssal jar egyiitt. Az eredetiben hasznalt ,,uncanny”
angol eredetli sz jelentése nehezen megragadhatdé magyar nyelven egy szoval, olyan jelenségre
utal mely kiilonos, idegen, rejtélyes érzéssel tolti el az ember, kifejezetten nyugtalanité modon.
Igy lathatjuk, hogy a Borzongasok Volgye nem csupan félelmet vagy rettegést akar megragadni,
hanem annal talan kevésbé intenziv, am sokkal athatobb nyugtalansag érzetet.

Maga a Borzongasok Volgye elmélet azt irja le, hogy hogyan reagalnak az emberek egy
robot latvanyara. Mori (1970) eredeti publikaciojaban még csupan két tényezo jelent meg az
elméletben, egy adott entitds hasonlosaga az emberhez, és az adott entitas kedveltsége az ember
altal. A két valtozo kapcsolata el6szor egyértelmiinek tiinik: minél inkabb emberszeriinek tlinik
egy targy, entitas, annal inkdbb kedvelni fogjuk azt. Igy tehat a gorbe elején helyezkedik el az
ipari robot, mely nem kifejezetten hasonlit rank, igy kiilondsebben pozitiv érzelmeket sem valt

ki beldliink. Egy jatékrobot, mely némileg utdnozza az emberi kiils6t és viselkedést, de még
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nem tulsdgosan (Mori eredeti gorbéjén ez az 50%-0S hasonldsagnal jelenik meg), mar egészen
pozitiv érzelmeket valt ki az emberekbdl. Ahogy pedig haladunk tovabb, egyre pozitivabb a
viszonyulés. Mori azonban azt vetitette eldre, hogy az entités teljes hasonlosaga el6tt a korabbi
tendenciahoz hasonldéan hirtelen nagyon éles ellenhatas fog megjelenni, vagyis a kdzel emberi
megjelenésti targyak nem csak veszitenek a pozitiv megitélésiikbol, de egyenesen a negativ
tartomanyba esik az vissza, miel6tt a teljes hasonlosagot elérve ismét visszatér a pozitiv
megitélés. Ezt a szakadékot nevezte el Uncanny Valley-nek, vagyis a Borzongasok Volgyének.
A Borzongasok Volgyének azonban van egy kovetkez6 fontos aspektusa is, mely még
mindig részét képezi Mori eredeti (1970) elméletének. Ez pedig az entitas mozgasa lesz. Mori
felvetése alapjan a mozgés raerdsit arra a megitélésre, melynek ki van téve az entitas. Vagyis,
egy mozgo jatékrobotot, mely alapbol némi pozitiv megitélésben részesiil, valoszinlileg még
pozitivabb szinben fognak latni az emberek, azonban ha egy éppen a volgyben 1év6 entitas,
Mori példdjaban egy holttest, mozog, akkor még negativabb lesz a megitélése (az elmélet
szerint példaul ezért irtdzunk ennyire a horror filmekben gyakran szereplé zombik latvanyatol).

A teljes, mozgasi aspektussal kiegészitett eredeti abra magyar forditasu valtozata a 9. szamu

abran lathato.
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9. szamu dbra: A Borzongdsok Volgye (Mori, 1970), sajat szerkesztésii magyar
valtozatban.
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Az elmélet sziiletése idején leginkabb a prosztetikus végtagok szempontjabol volt érdekes
a jelenség vizsgalata, magaban a tanulmanyban is nagyobb részt kap annak taglalasa, hogy az
akkori miivégtagok valdsziniileg a volgy csapddjanak koszonhetden valtottak ki sokakbol
esetlegesen undort és irtozast. Ez meglataisom szerint egy mai napig relevans gyakorlati
problémat jelenthet, hiszen azzal a nehézséggel szembesiilhetiink, hogy ha latvanyosan miinek
tinik egy végtag, akkor kevésbé litkoziink ugyan meg rajta, cserébe a viseldje
stigmatizaltabbnak érezheti magat és el kell viselnie a terhet, hogy mindenki szamdara
egyértelmii a testi helyzete. A masik oldalon viszont, ha tilsdgosan emberire csindlunk egy
végtagot, ugy a viseldje szamara nyugalmat jelenthet, hogy nem olyan szembet(ing a jelenléte,
viszont azokban, akik észreveszik, igen erds negativ érzelmek is megjelenhetnek, mely
természetesen sem a viseldnek, sem a kornyezetének nem igazan szerencsés helyzetekhez
vezethet.

A Borzongasok Volgye publikdldsa ota nagy sikernek orvend a robotpszichologia
teriiletén is. Az eléz6ekben bemutatott magyar tanulmanyban (Kollar és Vanya, 2017) is
hivatkoznak ra, csak ugy, mint rengeteg nemzetkozi tanulmanyban (Betriana és mtsai, 2021;
Ho és MacDorman, 2010; Smith, 2014). Bartneck és munkatarsai (2007) felvetik annak a
lehetdségét, hogy a Borzongéasok Volgye valdjaban egy Borzongasok Szakadéka. Meglatasuk
szerint ugyanis elképzelhetd, hogy a robotokat csak egy bizonyos szintig érdemes emberihez
hasonloéra tervezni, hiszen azon tul a borzongas aldozatava valnak, melybdl nem biztos, hogy
van visszaut. Tehat kérdésessé teszik, egy teljesen emberi el tudja-e nyerni az emberek tetszését.

Cascio (2007) honlapjan osztotta meg a felvetését, miszerint a Borzongasok Volgyét
érdemes lehet kiterjeszteni a ,tuloldalra™ is. A taloldal vagy masik oldal alatt 6 azt érti, hogy
az emberhez vald hasonldsag dimenzidja nem ér véget a teljesen emberinél, hanem folytatodik
az emberire emlékeztetd, de azt meghalado jelenség irdnyaba. Ezt a legkonnyebben ugy tudjuk
elképzelni, hogy egy embernek olyan miivégtagot készitenek, mely teljesen emberinek néz
ugyan ki, am funkcidit tekintve tobbre képes, mint egy hagyomanyos emberi végtag.
Feltételezhetd, hogy emiatt a kényszerbdl vagy dnakaratbol feljavitott emberek iddvel szintén
bele fognak esnie egy borzongassal teli volgybe, &m nem azért, mert kevésbé emberiek lesznek,
hanem éppen mert bizonyos szempontbol meghaladjak azt, vagyis Cascio (2007) felvetése
szerint transzhumanok lesznek. Ugyanez elképzelhetd a robotokrdl is, hiszen a beléjiik épitett
fejlett technologianak koszonhetden szamos teriileten sokkal tobbre képesek, mint az emberek.
Egy teljesen emberinek kinéz6 robot az embernél sokkal nagyobb erdkifejtésre képes, ezaltal
ugy tlinhet, hogy meghaladja a human képességeket és szintén a transzhuman kategéridba fog
esni. Ahogyan a Borzongasok Volgye, Gigy a javasolt Masodik Borzongéasok Volgye is egy éles

zuhanas a robotok megitélésében, am utana ismét ndvekedést kezd mutatni a rokonszenvi szint.
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10. szamui dbra: A Masodik Borzongasok Vilgye James Cascio (2007) eredeti abrdja alapjan
elkeészitett sajat szerkesztésti abra

Ezt a szakaszt, amikor az emberi 1étet meghalad6 €s arra még valamennyire emlékeztetd entitas
jon létre, kora poszthuman, vagy majdnem poszthuman szintnek lehetne nevezni. A gorbe
végeén pedig a felvetés szerint, hasonloan a kezdethez, egyre inkabb konvergalna a semleges
megitélés felé az emberek véleménye. Ez a végallapot a radikélis poszthuman, vagy tiszta
poszthuman szint lehetne. Ez egy olyan allapot, amikor az ember vagy robot (esetleg
mindkettére igaz lehet), mar annyira meghaladta az emberi szintet a képességei terén, hogy még
kiils6 megjelenése ellenére sem tudnank embernek, vagy emberinek tekinteni. A Masodik
Borzongasok Volgyével kapcsolatosan fontosnak tartom kiemelni, hogy ez csupan egy felvetés,
ahogyan azt a 10. szamu abran is lathatjuk, a hozzaadott allapotokat maga a szerz6 is kérddjellel
tiintette fel, jelezve a kérdéskor nyitott jellegét. Meglatdsom szerint fontos lesz észben tartani
ezt a javaslatot, hiszen a robotokkal kapcsolatban akar mar most is el tudjuk képzelni, hogy
nem is a kiils6ségbéli majdnem emberi 1étiik miatt, hanem a képességeiben mutatott ,,tobb, mint
emberi” aspektusaik miatt valtanak ki erés ellenérzéseket vagy nyugtalansagot az emberekbdl.

A Borzongasok Volgyének egy ujabb, hazai kiterjesztése is sziiletett, mely a korabbiakkal
ellentétben megoldast is kinal a volgy problémajanak feloldasara. Miklosi és munkatasai (2017)
publikacidjukban egy haromdimenzidés modelljét mutatjdk be a Madésodik Borzongasok
Volgyének, melyben az emberi hasonlosidg és a kedvelés (az 6 cikkiikben ,interakcios
konnyedség” névvel illették az ennek megfeleld tengelyt) mellett a megjelend harmadik
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dimenzi6 a funkcionalis diverzitas. A szerzok szerint mind az eredeti, mind a masodik volgyet
meg lehetne keriilni, ha a humanoid robotok helyett olyan etorobotokat fejlesztenénk, melyek
funkciodikat tekintve szintén elégségesen valtozatosak, am sem viselkedésiik, sem megjelenésiik
alapjan nem valtjak ki az emberhez torténd hasonlitast. Az altaluk elkészitett és publikalt
haromdimenzids abrat a 11. szam@ abran lathatjuk. Erdemes kiemelni, hogy nem csak hazai
viszonylatban, de nemzetkdzileg is tobb sikert ért el az altaluk felvetett etorobotikai szemléletl
kiegészités a témaban. Nem csak maguknak a robotoknak a viselkedésében sikeriilt
felhasznalniuk ezt az uj vonulatot (Kovacs és mtsai, 2011), de az ember-robot interakcidkban
megjelend interfészek esetében is (Vincze és mtsai, 2012). Jelenleg is sokat dolgoznak azon,
hogy az allati viselkedéseket felhasznalva megkeriiljék a volgy csapdajat (Korondi és mtsai,

2015).

Robotika javasolt
technikai fejlédése
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11. szamii abra: A Borzongasok Volgyének haromdimenzios modellje (Miklosi, Korondi, Matellan
és Gdcsi, 2017) magyar forditasban

1.25.5.2. A robotszorongas

A robotszorongas fogalmat els6ként Nomura és Kanda (2003) javasolta. Ahogyan
megfogalmaztak, minden 1 technologia magaban hordozza azt a veszélyt, hogy az emberek
szorongjanak a hasznélatatol és az azzal torténd interakciotol. Publikéaciojukban elsdsorban
kommunikécios robotokkal kapcsolatosan javasoltak a fogalmat, melynek két {6 aspektusat
emelték ki. Egyrészt, az egyén szorongést fog érezni egy robottal torténd kommunikalas soran,

masrészt az egyén szorongast fog érezni, ha egyiitt kell dolgoznia egy robottal.
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A robotszorongés a szerzok felvetése alapjan leginkabb a szamitogépes szorongashoz
hasonlithat6. A szamitdégépes szorongas azt jelenti, hogy az egyén er0s averziot érez, hogy
szamitogépeket hasznaljon, vagy egyenesen fél azoktol (Beckers és Schmidt, 2003). Feltehetd,
hogy sok szempontb6l valoban megegyezhet a két jelenség, am van egy nagyon fontos
aspektus, mely teljesen 1j megvilagitast ad a fogalomnak. Amig a szamitdégépekkel szemben
ugyanis volt kontrollja az embernek, hogy akar-e interakcioba 1épni vele, addig a robotokkal
szemben ez nem mindig all fenn. Egy szamitogép ugyanis, még ha be is van kapcsolva, nem
tudja kényszeriteni az embert, hogy az iiljon le elé. Egy szolgaltatoi robot azonban, ahogyan azt
sok robotkdvézoban vagy robotétteremben mar lathatjuk is, szabadon megkozelitik az
embereket. [gy tehat a robotszorongassal kapcsolatban felmeriil az a probléma, mely a legtdbb
szorongasnal eléall, hogy az egyénnek nagyon nehéz megoldania, hogy egyaltalan ne
talalkozzon a szorongasanak forrasaval.

A robotszorongast, a fogalom megalkotasa o0ta mar sok kutatdsban hasznaltak fel
valtozoként (Chanseau és mtsai, 2016; Erebak és Turgut, 2020; Kuchenbrandt és Eyssel, 2012).
Varhato médon rokon fogalmakkal is kapcsolatba hoztdk, mint példaul az MI szorongéssal
(Terzi, 2020), egy friss kutatas soran pedig a robotszorongas mint az MI kutatas egyik aspektusa
jelent meg a szamitdgépes szorongas mellett (Lemay és mtsai, 2020).

Korabbi munkankban (Orsi és Csukonyi, 2021) is megemlitjiik, hogy bar tobb szerzé is
foglalkozik a robotszorongas kérdésével, ez tobbnyire csak a munkakapcsolatokra vonatkozik.
fgy a kutatasok rendre arra iranyulnak, hogyan lehet felmérni a robotokkal dolgozd
munkavallalok robotszorongasi szintjét és adott esetben csokkenteni azt. Erre vonatkozdan
azonban nagyon kevés tampont all rendelkezésiinkre, jelenleg nincs bevett eljaras, hogy a
robotszorongast csokkenteni tudjuk. Mivel a robotszorongas, korabban levezetett ¢s bemutatott
modon, a szamitogépes szorongassal van parhuzamba allitva, igy kezelésével kapcsolatosan is
erre hagyatkoznak leginkabb a kutatasok. A szamitogépes szorongdas tekintetében ismeretes,
hogy leginkabb a kognitiv aggélyok azok, melyek 1étrehozzak azt, és hogy akar mar egy par
oOras ismeretterjesztd, gyakorlo foglalkozas is javit a szorongason (Chu és Spires, 1991; Glass
¢s Knight, 1998).

Itt viszont egy jelentds Gr tatong a szakirodalomban. Egyrészt, még ha meg is feleltethetd
a robotszorongas ilyen mértékben a szamitogépes szorongasnak, akkor is hidnyos informacid
all a rendelkezésiinkre azt illetéen, hogy pontosan hogyan is kellene javitani ezeken a kognitiv
tényezOkon. Masrészt, a szamitdgépekkel szemben a robotokkal nem tudja megtenni az ember,
hogy ne lépjen interakcidba veliik, hiszen a robot maga is kezdeményezhet interakciot, mellyel

megteremtheti a szorongast keltd helyzetet. Ebbdl kifolyolag fontos lenne, hogy belathaté idén
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beliil klinikai, terapids szempontbol is fejlesztésre keriiljenek olyan technikak, amivel a

robotszorongast csokkenteni lehet.

1.255.3. A Frankenstein Szindroma

A Frankenstein Szindroma egy olyan elnevezés, mely tobb jelenséget is takar. Az elso
felhasznalas, melyet talaltam rola, a mesterségesen, tobbnyire génmanipuléacio altal modositott
allatokkal szembeni viszolygast értette Frankenstein Szindroma alatt (Rollin, 1995). Nem
sokkal késobb a robotika, illetve a robotpszichologia teriiletére is megérkezett a kifejezés,
természetesen mas értelemben. Kaplan (2004) nevéhez kothetd az elsé hasznalata a
Frankenstein Szindroma kifejezésnek ezen a teriileten, a koncepcio segitségével igyekezett
magyardzatot talalni arra, hogy a nyugati kultirdk miért tartanak jobban a robotoktdl, mint a
keletiek.

Maga a kifejezés természetesen Mary Shelley 1977-es Frankenstein cimi regényére utal.
A Frankenstein talan a legikonikusabb péld4ja az emberi félelemnek az 1j, mesterséges &s
emberszerti 1ényekkel szemben, &m maga a téma Orok visszatérd a robotokkal foglalkozo
mivekben (Syrdal és mtsai, 2011). Kaplan (2004) érvelése szerint azonban ezek a témak nem
jelennek meg (vagy legaladbbis nem akkora aranyban) a keleti kultarakban, ebbdl jott az Gtlete
az elnevezéshez.

Nomura egyik munkaja soran (2007) ezen kulturalis kiilonbségeket probalta meg feltarni
¢s Osszefoglalni a szocialis robotokkal kapcsolatosan €s a Frankenstein Szindromat is beépitette
vizsgalodasaba. Osszefoglaldja szerint pont ezen koncepcid felhasznaldsa vilagitott ra arra,
hogy a kutatdsok soran érdemes ketténél tobb pszicholdgiai konstruktumot is felmérni,
amennyiben kulturalis szempontbol végziink kutatast robotokkal. Ezen kiviil més kutatasokban
is gyakran felmeriil ez a koncepcio, igy hasznaltdk mar a Cosmo robottal valdé HRI-ben
jelentkez6 egyéni tényezok magyarazata soran (Hinz és mtsai, 2019), politikai képvisel6k és
mas tarsadalmi csoportok robotokkal kapcsolatos nézeteik dsszehasonlitasaban (Bharatharaj és
mtsai, 2022) és sziil6i hozzaallas felmérésében is a gyermekgydgyaszatban hasznalt robotokkal
szemben (Vukli$ és mtsai, 2019).

A szakirodalmat attekintve és a fogalmakat latva ugy tlinik, hogy a Frankenstein
Szindroma gyakorlatilag egyben a sziikitése és a kiterjesztése IS a robotszorongasnak. Azért is
mondhaté sziikitésnek, mert mig a robotszorongas barmilyen robottal szemben felléphet, sot
kozponti eleme az egyén képtelensége, hogy kozds munkédt végezzen a robottal, inkdbb
értelmezheté a funkciondlis, vagy a Szolgaltatéi robotok esetében, addig a Frankenstein
Szindroma kizarolag a humanoid robotokkal kapcsolatosan értelmezhetd. Kiterjesztés is
egyben, hiszen mig a robotszorongas csak a gyakorlatban értelmezhetd, vagyis hogy az egyén
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képes-e interakcioba 1épni az adott robottal vagy sem, addig a Frankenstein Szindréma kicsit
elvontabb, mondhatni filozofia-erkolcsi szinten méri az emberek hozzaallasat magaval a
humanoid robotikaval szemben.

Késdbbiekben a koncepcidhoz kapcsoldddan mérdeszkdz is sziiletett, amely kovetkezetes
modon a Frankenstein Szindroma Kérd6iv nevet kapta (Nomura és mtsai, 2012). Ennek

bemutatasa a kovetkezo alfejezetek targya lesz.

1.2.5.6. A robotokkal kapcsolatos pszichologiai mérdeszkozok

1.2.5.6.1. NARS — Robotokkal Szembeni Negativ Attitiidok Skala

Az els6 mérdeszkoz, amely szélesebb korben is felhasznalasra kertilt a kutatasokban a
Robotokkal Szembeni Negativ Attitidok Skala (eredetiben: Negative Attitudes toward Robots
Scale), vagy roviden NARS, melyet Nomura és munkatarsai fejlesztettek ki (2004). A
mérdeszkoz 14 itemet tartalmaz, melyek egyszerii kijelentések a robotokkal kapcsolatosan (a
kérdések nincsenek lesziikitve arra, hogy milyen robotrol van sz6), melyekrdl egy 1-5-ig terjedd
Likert-tipusu skalan kell eldonteni a kitoltonek, hogy mennyire ért vele egyet. Az itemek 3
alskaldba tartoznak, melyek a robotokkal torténd interakcidobol-, a robotok tarsas hatdsabol-,
illetve a robotokkal torténd interakciobol fakado érzelmekkel szembeni negativ attitidok. A
NARS mérdeszkozt a készitoi tobbszoros ujra tesztelésnek és mérésnek vetették ala (Nomura
¢s mtsai, 2006; Nomura és mtsai, 2008).

Nelles és munkatarsai (2018) metaanalizisiikben azt nézték meg, hogy milyen pontosak
a mérési bejoslasok a HRI-ben megjelend teljesitményt és felhasznaloi oldal jollétét illetden.
Osszefoglaldjukban 30 publikacié elemzése szerepel, ezekben foként a NARS teszttel tortént a
mérés, am Osszegzd megallapitast nem tesznek a NARS-al torténd mérések eredményességére
vonatkozoan. Egy masik kutatasban (Riek és mtsai, 2010) a NARS teszt alkalmazasaval
allapitottdk meg, hogy nonverbalis gesztusokat hasznal6 humanoid robotokkal torténd
interakcid soran a pozitivabb attitliddel rendelkezd résztvevok jobban teljesitettek a robotok
gesztusainak értelmezésében. Egy frissebb kutatasban (Bjorling és mtsai, 2019) a NARS teszt
felhasznalasaval jutatottak arra a kovetkeztetésre, hogy egy robottal végzett interaktiv
foglalkozast kdvetden jelentds mértékben pozitivabb lett a tinédzserkora résztvevok attitlidje a
robotokkal szemben. Robert (2018) a HRI soran szerepet jatszo személyiségi tényezokrol szolo
osszefoglaldjaban megallapitja, hogy szamos kutatdsban a NARS tesztet hasznaljak elsédleges
kontroll valtozoként a mérések soran.

A NARS teszt egyik jelentds elénye, hogy mar tobb nyelven is elérhetd. Eredeti szerzoi

mind a japan, mind az angolra adaptalt valtozatat bemutattak, azota pedig leforditottak tobbek
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kozott lengyel (Pochwatko és mtsai, 2015), portugal (Pigarra és mtsai, 2015) és francia (Ivaldi
és mtsai, 2017) nyelvre is. Magyar nyelvii adaptacidja is elkésziilt (Orsi és mtsai, 2021),
melynek koriilményeit a késdbbiekben, sajat kutatdisom bemutatdsa soran részletesebben is
megismerhetjiilk. Eredményesen hasznaltak tovabba kulturkozi kutatasokban is. Egy holland,
kinai, német, mexikoi, USA-beli és japan kultaraju résztvevok eredményeit Osszevetd
kutatasban (Bartneck és mtsai, 2005) ugy talaltak, hogy az USA-beli résztvevoknek volt a
legpozitivabb, mig a mexikoiaknak a legnegativabb az attitidjiik a robotokkal szemben. Egy
masik kutatasban (Nomura és mtsai, 2015) japan és brit résztvevoket hasonlitottak Ossze, azt
talalva, hogy a brit résztvevok negativabban viszonyultak a humanoid robotokhoz, mint a japan
résztvevok.

Nemzetkozi kutatasok mellett felhasznaltak tovabba eltérd korosztalyokat felmérd
kutatasokban is. Egy fiatal felndtteket, kozépkoruakat és iddseket dsszehasonlitdé kutatasban
(Backonja és mtsai, 2018) példaul kimutattak, hogy nincs szignifikans kiilonbség a vizsgalt
korcsoportok kozott a robotok megitélését illetden. Hasonld modon egy masik kutatés is ugy
talalta (Chien és mtsai, 2019), hogy bar az interakcidé soran jelentek meg kiilonbségek a
korcsoportok kozott, az explicit attitidokben és az elézetes véleményekben nem volt
szignifikans kiilonbség a fiatalabb és iddsebb korosztalyok kozott.

Végezetiil pedig probaltdk a NARS teszen mutatott eredménybeli kiillonbségeket €s
dinamikakat megmagyarazni a személyiségjellemzokkel is. Miiller és Richert (2018) a Big-
Five dimenzioival vetették 6ssze a NARS mérdeszkozt. Eredményeik alapjan a neuroticizmus
pozitivan korrelalt a NARS minden alskaldjaval, mig a lelkiismeretesség €s a nyitottsdg nem
mutatott korrelaciot veliik. Az extroverzid pedig pozitivan korrelalt a robotok tarsas hatasaval

szemben érzett negativ attitidoket méro alskalaval.

1.2.5.6.2. RAS — A Robot Szorongds skdla

A mérdeszkoz roviditett neve alapjan torténd kereséskor problémékba {itkozhetiink,
hiszen két megegyezd roviditésli, de eltérd nevii mérdeszkoz is késziilt. Az egyik a Robot
Attitild Skala (eredetiben: Robot Attitude Scale, vagyis roviden RAS) Broadbent és
munkatarsai (2009) altal keriilt kifejlesztésre és publikalasra. Ez egy 11 itembdl allo
mérdeszkdz, melyet iddsek otthondban végzett kutatasuk soran fejlesztettek ki. Az itemek arra
kérdeztek ra, mit gondoltak a résztvevok a robotrol, amellyel interakcidba léptek. Valaszaikat
egy 1-8-ig terjedd Likert-tipusi skalan tudtdk megjeldlni annak mentén, mennyire érezték
megbizhatonak, baratsdgosnak, vagy éppen hasznosnak a robotot. Ezt a késébbiekben tobbszor
is felhasznaltak tovabbi kutatasaikban (Broadbent és mtsai, 2012; Stafford és mtsai, 2010) és
szorvanyosan bar, de mas kutatok altal is felhasznalasra kertilt (Andtfolk és mtsai, 2022).
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A masik par évvel korabbrol, a NARS szerz6itdl szarmazik (Nomura és mtsai, 2006). Ez
szintén a RAS roviditésre hallgat, teljes nevén azonban Robot Szorongas Skala (eredetiben:
Robot Anxiety Scale). Ez utobbi szintén 11 itemet tartalmaz, melyet 3 alskalaba soroltak, ezek:
szorongas a robot kommunikécios kapacitdsaval szemben, szorongds a robot viselkedéses
jellemzdivel szemben, szorongas a robottal vald tarsalgastol. Itt az itemek szintén olyan
allitasokat tartalmaznak, melyekr6l a kitoltéknek egy 1-6-ig terjedé Likert-tipust skalan kell
eldonteniiik, mennyire érzik igaznak magukra vonatkoztatva.

Szakirodalmi kutatdsom soran 0gy talaltam, hogy ez utobbi, vagyis a Nomura és
munkatarsai (2006) altal fejlesztett RAS a gyakrabban felhasznalt mérdeszkoz kutatasok soran,
igy a masikat inkabb a félreértések elkeriilése végett emlitettem meg. A tovabbiakban tehat
Nomura és munkatarsai (2006) mérdeszkozére fogok hivatkozni, amikor a RAS tesztet
emlitem.

A RAS kifejlesztésének f6 oka az volt, hogy a robotokkal szembeni altaldnosabb
viszonyulast mérd NARS mellett egy kifejezetten helyzeti viszonyuldst méré eszkoz is a
rendelkezésre alljon. A szerzok elvégezték eme két méréeszkoz Gsszehasonlitasat is (Nomura
¢s mtsai, 2008), mely soran azt talaltak, hogy a NARS-on tapasztalhaté negativabb attitidok
valoban bejosoljak a robotokkal torténd interakcid soran mutatkozo kommunikécio elkeriilését,
valamint arra is talaltak bizonyitékot, hogy a teljes mintan nétt a robotok altal keltett szorongas
mértéke a kutatas elérehaladtaval. Vizsgalatukban japan egyetemistakbdl allt a minta.

A NARS teszthez hasonloan a RAS is sok mas kutatasban kertiilt azota felhasznalasra (de
Graaf és Allouch, 2013; Eimontaite és mtsai, 2018; Emir, 2022). Adaptalasra keriilt tobb
nyelvre is, Ggy, mint térok (Erebak és Turgut, 2019), német (Bernsteiner és mtsai, 2022),

valamint magyar (Orsi és mtsai, 2021).

1.2.5.6.3. MdRAS — A Tébbszempontos Robot Attitiid Skdla

A Tdébbszempontos Robot Attitlid Skala (eredetiben: Multi-dimensional Robot Attitude
Scale), vagyis roviden MdRAS kifejlesztése abbol az okbol tortént, hogy a kordbbi robot
attitildoket mérdé méréeszkozok, mint példaul a NARS is, leginkabb csak a negativ aspektusokra
fokuszalt. A készit6i tehat (Ninomiya és mtsai, 2015) egy olyan kutatast végeztek el, melyben
tobb, kiilonféle robottol szarmazd ingerrel is taldlkoztak a résztvevok, majd egy kérddives és
interjus helyzetben is beszamoltak a robotokkal kapcsolatos tapasztalataikrol. Ezt kovetden egy
125 itemgylijteményt alkottak, melyet a kutatds masodik felében kezelhetd nagysaglra
roviditettek, végiil az MdRAS egy 49 itemes mérdeszkozként sziiletett meg, amely 12 dimenzid
mentén méri az emberek viszonyulasat a robotokhoz. Az itemek olyan robotokkal kapcsolatos
allitasok, melyekrdl egy -3-t6l +3-ig terjedd skalan kell a kit6ltdnek eldontenie, hogy mennyire
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ért egyet velik. A 12 dimenzié a kovetkezOk: bizalmassag, érdeklddés, negativ attitlid,
énhatékonysag, megjelenés, hasznossag, koltség, valtozatossdg, kontrol, tarsas tdmogatas,
mikddtetés és kornyezeti illeszkedés. A 12 dimenzid stabilnak mutatkozott kultirkozi és
generaciok kozotti 6sszehasonlitasban is (Fujita és mtsai, 2013; Suzuki és Umemuro, 2012). A
szerzOk megjegyzése szerint az MdRAS elsésorban haztartasbeli robotokra lett kifejlesztve.
Fontos kiemelni tovabba, hogy bar tobb naciot is feldlelt a fejlesztés soran gyiijtott minta (japan,
tajvan, kinai), dsszességében a Kozel-Keletre 6sszpontosult az adatgytijtés.

Az MdRAS felhasznalhatosagara vonatkozdan kevés adatot talaltam a szakirodalomban,
a legpontosabb értékelést Krageloh és munkatarsai (2019) osszefoglalé publikacidja adja,
melyben hat olyan mérdeszkézt mutatnak be, melyek a robotokkal kapcsolatos attitiidok
feltarasara alkalmasak. Véleményiik szerint az MdRAS viszonylag friss mérdeszkoznek
tekinthetd, igy jelenleg még nem all rendelkezésre elegendd kutatas, mely megerdsitené a
pszichometriai tulajdonsagait. Ez természetesen nem a mérdeszkoz hianyossaganak tudhato fel,
csupan felhivja ra a figyelmet, és batorit az MARAS t6bb kutatasban torténd felhasznalasara.
Azt hangsulyozzak, hogy erre azért is volna sziikség, mert mig a legtobb mérdeszkdz tobbnyire
csak egy-két dimenzi6 mentén értékeli az attitidoket (azok is tobbnyire a negativ
viszonyulasok), addig az MdRAS jelenleg az egyetlen, az eddigi eredmények alapjan
meggy0z6 statisztikai mutatokkal rendelkezd mérdeszkoz, mely tobb aspektus mentén is mér
egyszerre.

Hozza kell azért tenni, hogy Kriageloh és munkatarsai (2019) teljesen jogos kritikaja el6tt
is volt sikeres felhasznalasa a méréeszkoznek (Gompei és Umemuro, 2018), azdta pedig tovabb
valtozott a helyzet, és szamos mas kutatasban sikerrel hasznaljak fel az MdRAS-t (Lehmann és
mtsai, 2020; Ogawa és mtsai, 2019).
kutatva, igy jelenlegi legjobb tuddsom szerint csupan magyar nyelvii adaptacioja létezik, melyet

szintén korabbi vizsgalatok soran készitettiink el (Orsi és mtsai, 2021).

1.2.5.6.4. A Frankenstein Szindroma Keérdoiv

A mérdeszkozt elsddlegesen azért hoztdk 1étre, hogy a humanoid robotokkal szembeni
tarsadalmi elfogaddst mérni tudjadk (Nomura és munkatarsai, 2012). A végleges angol nyelvii
mérdeszkdoz 28 itemet tartalmaz, melyek kiilonboz6é allitdsok a humanoid robotokra
vonatkozoan, és ezekrdl a kitoltének egy 1-7-ig terjedd Likert-tipust skalan kell eldontenie,
hogy mennyire ért egyet veliik. Az itemek négy alskédldba sorolddnak, ezeket a szerzdk a
humanoid robotokkal szembeni 4ltalanos szorongaskét, a humanoid robotok okozta tarsas
kockézatokkal szembeni szorongasként, a humanoid robotok fejlesztdivel szembeni
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bizalomként, valamint a humanoid robotokkal szembeni elvardsok a mindennapokban cimmel
illeték. Azonban a szerzok is felhivjak ra a figyelmet, hogy a mérdeszkdz tovabbi ellendrzéseket
igényel, hogy a faktorstruktirak megbizhatoak legyenek. Egy késobbi vizsgalatuk soran mar 6t
faktort talaltak (Syrdal és mtsai, 2013), illetve tovabbi vizsgalatuk soran pedig haromra sziikiilt
a faktorok szama (Nomura és mtsai, 2015).

Szakirodalmi keresésem sordn sajnos nem taldltam olyan atfogd kutatast, mely
kifejezetten a Frankenstein Szindroma Kérddivet vizsgalta volna pszichometriai szempontbol.
Ennek probléméjara masok is felhivjdk a figyelmet (Bharatharaj és mtsai, 2021). igy bar nagyon
igéretesnek tlinik a mérdeszkdz, csak koriiltekintéssel haszndlhatd fel, hiszen még sok
tesztelésen kell atesnie. Egy kiegészitésben Agopian (2019) a Frankenstein Szindréma
Kérdéivet a NARS-al egyiitt hasznalta fel egy Gj méréeszkoz, a NAT-HSR-1 (Humanoid
Robotokkal Szembeni Negativ Attitidok Skaéla, eredetiben ,Negative Attitudes Towards
Humanoid Robots Scale”) validalasahoz. Az eredmények azonban egyelére nem meggydzoek,

ahogyan maga a szerz0 is javasolja a validalasat megismétlését nagyobb mintan.

1.2.6. A HRI f6 aspektusai

Az eddigiekben tisztdztuk, hogy mit is értlink a robot kifejezés alatt, hol van a helyiik a
rokon technolégidkhoz képest ¢és hogy mely agazatok foglalkoznak a robotokkal a
pszichologian beliil. A fobb elméleteket attekintve, a mar bevett méréeszkdzoket szem eldtt
tartva a kovetkezokben attérek az ezzel kapcsolatos vizsgalati eredmények bemutatdsara is. A
kovetkezokben azok a friss kutatasi eredmények olvashatok, melyek a vonatkozo elméleteknek
megfeleld struktiraban vizsgalodva konkrét bizonyitékokat szolgéltatnak arra vonatkozoan,
hogy a HRI folyamatok adott aspektusai pontosan hogyan is fejtik ki hatasaikat. Ezen fejezetben
igyekszem azok szerint a szempontok szerint haladni, és azokat a valtozokat kiemelni, melyek

a kilonbozo elméletekben és mérdeszkozokben rendre el6fordulnak.

1.2.6.1. Az interakcio tipusa

A robottal végzett interakcid tipusat nehéz egységesen csoportositani, illetve
kategorizalni, hiszen erdsen fiigg attél, hogy milyen robottal 1épiink interakcioba. A
funkcionalis- és a szocidlis robotok teljesen mas célbdl, és mas eszkdzokkel 1étesitenek
interakciét az emberekkel. Ipari teriileten meriilt fel eldszor, hogy a robottal létesitett
interakciok kozott kiilonbséget tegylink tipus alapjan. Ennek oka, hogy szabdlyozasi és
biztonsagi okokbdl fontos meghatarozni, milyen tipust interakcidra képes egy ipari robot a

munkavégzés soran. A nem ipari teriileten létrejové HRI-t nehéz is kategorizalni, szakirodalmi
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keresés soran sem talaltam olyan kategoriarendszert, amely nem a kozds munkavégzés
kapcsolataban hatdrozott meg kategorizacios rendszereket.

Munkavégzési fliggdség esetében Schmidtler és munkatarsai nyoméan (2015) harom
kategoriaba lehet sorolni az ipari robotokkal 1étesitett interakciokat; ezek az egyiitt létezés
(eredetiben: coexistence), egyiittmiikodés (eredetiben: cooperation), valamint az dsszedolgozas
(eredetiben: collaboration). Az interakciot négy kritérium mentén értelmezve tudjuk a harom
tipus egyikébe sorolni. Ezek a kritériumok a munkatér, a munkaidd, a cél és az érintkezés,
melyeket ilyen sorrendben értelmeziink. Amennyiben az ember és a robot nem osztozik kdzos
munkatéren, illetve nem egy idOben taldlhatéak meg a munkatérben, tigy ezen értelmezés
szerint nem is beszélhetiink interakciorol. Egyiitt létezés alatt azokat a HRI-ket értjiik, amikor
az ember €s a robot osztoznak mind a munkatérben, mind a munkaidében. Az egytitt 1étezésnél
egy szorosabb interakciot takar az egyiittmiikodés, melyben mér a kozos cél is megjelenik, mint
a HRI aspektusa, vagyis egyazon munkafolyamatban vesznek részt. Ezt a szintet egésziti ki az
osszedolgozas, melyben a kozos hely, id6, és cél mellett az érintkezés is megjelenik az
interakcioban. Erintkezés alatt anyag-, illetve informaciocserét ért ez a kategorizacios keret.

Egy masik taxondmia szerint (Drury és mtsai, 2004) tiz szempont mentén lehet
kiértekelni egy HRI-t, noha ez az elmélet is csak az ipari robotokkal folytatott interakciokat
értelmezi. A tiz szempont a robot autondmidja, a sziikséges beavatkozasi mennyiség, az
emberek és robotok ardnya egy munkafolyamatban, a megosztott interakcio szintje, a robotok
csoportjanak homogenitasa, a rendelkezésre allo érzékeldk, az érzékelok fuzidja, a munka
végrehajtasanak kritikussaga, az egyiitt to1tott id6 mennyisége, €s a tér, melyen az ember €s a
robot osztozik. Ez a kritériumrendszer azonban nem hatdroz meg egyértelmtit HRI tipusokat,
csupan a kritériumokat.

Nem ipari terlileten nehezebb értelmezni az interakciok tipusat. Sasabuchi és munkatarsai
(2018) egy humanoid robottal végzett interakcids helyzetet elemeztek, az interakcid tipusat
pedig a célkonfliktus alapjan értelmezték. Kutatisukban az Eszlelt Kontrol Elméletet vették
alapul. Ez az elmélet tobb tudomanyteriileten is megjelenik, a pszicholdgian beliil Powers
(1978) nevéhez kotik. Noha 6 még nem ezen a néven emlegette az altala javasolt elméletet,
manapsag az Eszlelt Kontrol Elméleteként nevezziik, hiszen a viselkedést észleleti inputok
kontrollalasanak folyamataként értelmezi (Marken és Manselt, 2013). Pontosabban kifejtve, az
elmélet irdnyitasi rendszerként kezeli az organikus lényeket is, melyek motivaltak arra, hogy
fenntartsak a kornyezetiik észlelt aspektusait egy eldre valasztott célallapot elérése érdekében,
megvédik észleleteiket a bejosolhatatlan zavaroktol, ezéltal a viselkedés maga a percepciok
iranyitdjaként értelmezhetd (Powers és Powers, 1973). Ezen elméleten beliil a konfliktus két

fel kozott ugy értelmezhetd, mint a célallapotaik kozotti kiilonbség, melyet Sasabuchi és
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munkatarsai (2018) kutatdsukban ugy manipuléltak, hogy az ember, illetve a robot, akarja-e
egyaltalan az interakciot az adott helyzetben. Kilenc kiilonbozé tipust kiilonboztettek meg
vizsgalatukban aszerint, hogy a két fél milyen hajlanddsagi allapotot mutatott. A hajlandosagi
allapot harom véltozatat kiilonboztették meg: nem hajland6 interakcidra (sajat feladataval van
elfoglalva), hajland6 és kérelmezi az interakciot (proaktiv modon megkezdi az interakciot a
masik fél fel¢), hajlando és elfogadja az interakciot (reaktiv moédon elfogadja az interakcidt, ha

a masik kezdeményezett).

Hajlandosagi allapot Interakcio tipusa
Embernem hajlands — RODOtNem hajlands Egyetértés: nincs interakciod
Embernem hajlands — RODOtproaktiv Konfliktus: Robot kezdeményezte interakciod
Embernem hajlands — RODOtReakiiv N/A (véletlen interakcio a robot altal)

Konfliktus: Ember kezdeményezte

Emberproakiv — Robot jlando i i6
Proaktiv Nem hajlando interakcio

Emberproaktiv — RODOtproaktiv Konfliktus: Céliitkozés az interakcidban

Egyetértés: Interakcio az ember célja

Ember iv — RODOtReakti ; ;
Proaktiv Reakiiv érdekében

Emberreakiv — RODOtNem hajlands N/A (véletlen interakcié az ember 4ltal)

Egyetértés: Interakcio a robot célja
érdekében
N/A (véletlen interakcié mindkét fél
1rész¢érol)
1. szamu tablazat: HRI tipusai interakcios hajlandosag tekintetében Sasabuchi és munkatarsai (2018)
nyomdn (sajat szerkesztésii tabldzat).

Em be MReaktiv — Ro bOIProaktiv

Embergreakiv — RODOtReakiiv

A két fél harom lehetséges hajlandosagi allapotanak kombinacio alapjan kilenc
kiilonbozo tipusat kiilonboztették meg a HRI-nek, melyeket az 1. szamu tablazatban lathatunk.
Sasabuchi ¢és munkatdrsai (2018) a kovetkezd eredményeket vontdk le az altaluk
megkiilonboztetett interakcios tipusukrol HRI-rol készitett videofelvételek elemzése nyoman.
Elsdként megallapitottak, hogy az ember szignifikdnsan tobbet néz a robotra, amikor az ember
volt az, aki kezdeményezte az interakciot. Mésodszor, Ugy talaltdk, hogy az ember tobbszor
nézett vissza a robotra, ha a robot hajlandosagi allapota receptiv volt az interakcid végén és
beszélt is a robot, ez a mintdzat azonban nem jelentkezett, ha a robot hajlandosagi allapota
proaktiv volt. Harmadik ko6zolt eredményiik szerint az ember valdszinlibben valtott nem
hajland6 allapotrdl valamelyik hajlando allapotra, ha a robot beszélt az interakci6d soran. Utolso

eredménytiik szerint pedig, ha a robot hajlandosaga receptiv, akkor nagyobb a valdsziniisége,
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hogy az ember a robotra nézzen, attol fliggetleniil, hogy az ember receptiv, vagy proaktiv
allapotban volt.

A diddikus ember-robot interakciokon til a HRI tobbszereplds valtozatai is gyakran
kutatott jelenség (Lima és mtsai, 2022, Semeraro és mtsai, 2023). Erre vonatkozoan sziiletett
meg a 4C elméleti keretrendszer (Serensen ¢és mtsai, 2014) mely tobb-felhasznal6/t6bb-agens
rendszereket értelmez egy kétszer kettes matrixban, melyet a 2. szamu tablazatban tekinthetiink

meg részletesebben is.

Egyidejti Sorozatos
Osszedolgozas Kozosségi
Tobb felhasznald e (Csoportosito e Személyre szabott
e Egybeolvasztd o Altalanositott
Kiegészitd Folytonossagi
Tobb agens o Kiterjesztd e Szinkronizalo
e Taviranyito e  Migricios

2. szamui tabldzat: A 4C (Sorensen és mtsai, 2014) kétszer kettes matrixa, benne a négy témaval és az
igy letrejovo nyolc interakcios iranyelvvel (sajat szerkesztésii tablazat).

Az egyidejli és a sorozatos témak a keretrendszerben tipikusan ellenparokként jelennek
meg, de egyiittes jelenlétiik nem kizart. Hasonld6 mdodon a gyakorlatban tobbnyire egy agensre
jut tobb felhasznalo, illetve egy felhasznalora tobb agens, de ettdl fliggetleniil vegyes felallas is
elképzelhetd. Az Osszedolgozas (eredetiben: Collaboration) témdjaba tartozik a Csoportosito
(eredetiben: Division) irdanyelv, melyben az agens csoportokba sorolja a felhasznalokat és
kiilonbozo, de egymassal parhuzamos figyelmi zonakat jeldl ki szamukra. Ennek tipikus példaja
amikor megosztott képernyon dolgoznak tobben egyszerre ugyan azon a szamitégépen. Szintén
ebbe a témaba tartozik az Egybeolvasztd (eredetiben: Melting) irdnyelv, mely soran az agens
egyetlen szintre, vagy feliiletre gyiijti 6ssze a felhasznalok figyelmét. Példa erre az esetre,
amikor digitalis tarsasjatékot jatszunk és minden jatékos ugyan azt az egy feliiletet nézi, de
mindeki a sajat maga szamara értékes részével van elfoglalva.

A Kozosségi (eredetiben: Communality) téma lényege, hogy a felhasznalok nem
egyszerre, hanem egymadst valtva 1épnek interakcidba az éagenssel. Itt megkiilonboztetliink
Személyre szabott (eredetiben: Personalization) iranyelvet, melynek lényege, hogy az agens
minden felhasznaloval szemben egyedileg kialakitott modon folytatja az interakciot, valamint
Altalanositott (eredetiben: Generalized) irdnyelvet, mely esetében, az elézdvel szemben, az

agens minden felhasznaloval szemben ugyan olyan modon folytatja az interakciot.
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A Kiegészitd (eredetiben: Complementary) téma akkor jelenik meg, amikor egy
felhasznalo tobb agenssel 1€p interakcidba és ezek az interakciok mindségileg kiegészitik
egymast. Ennek elsé iranyelve lehet a Kiterjeszt6 (eredetiben: Extension), mely soran az egyik
agens direkt mdodon hat a madsikra, példaul amikor az okostelefonunkon futd intelligens
asszisztens 0sszekottetésben all az okosorankkal, igy egy masik agensre is kiterjed a vele
folytatott interakcionk. Masik iranyelve a Tavvezérlé (eredetiben: Remote control), mely
esetében az egyik agens nem csak hat arra, hanem teljesen iranyitdsa ala is vesz egy masik
agenst, melyre hétkoznapi példa ahogyan a televizios késziilékek és a hozzajuk kotott
hangtechnikai berendezések miikodnek. A kiegészitd téméaval kapcsolatba hozhat6 egy attdl
fliggetlentil kidolgozott iranyzat, melyet iSpace-nek, vagyis Intelligens Tér-nek neveznek. Az
iSpace lényege, hogy egy robot a helységben elhelyezett kisegitd érzékelok segitségével,
mondhatni nem 6nalléan, hanem a tér részévé valva vesz részt a HR interakciokban (Ichikawa
¢s mtsai, 2012; Niitsuma és mtsai, 2011). Az iSpace eldnye lehet tovabba, hogy szintén
alkalmazhatéak benne tanuldsi algoritmusok, mely segitségével kivédhetd az emberi kodolasi
hibak kockazata (Nagy és Korondi, 2022).

Az utolso, Folytonossagi (eredetiben: Continuity) téma azt jelenti, hogy az interakcid az
egyik agensen kezdddik meg, de id6 koézben mas agenseken fog folytatodni. Ennek egyik
valtozata a Szinkronizald (eredetiben: Synchronization) iranyelv, mely soran az interakcidohoz
sziikséges adat atvihetd egy masik agensre. Ennek tipikus példaja a felhdalapt alkalmazasok,
mint a Dropbox, vagy a Google Drive. Masik formaja a Migracios (eredetiben: Migration)
iranyelv, mely azt jelenti, hogy az egyik agensen elkezdett aktivitast mas agenseken tudjuk
folytani. Példa erre, ahogyan YouTube szolgaltatason keresztiil megjegyzésre keriil, meddig
lattunk egy videot, és barmely méas okoseszk6zon belépve pontosan onnan fogjuk tudni folytani,
ahol abbahagytuk.

A nem-diadikus HRI 15 éves kutatasi eredményeirdl irt szakirodalmi attekintdjiikben
Schneiders és munkatérsai (2022) is a 4C keretrendszer alapjan értékelték a 2006 és 2020 kozott
megjelent, konferencian bemutatott kutatasokat. A kezdeti 587 tanulméanybol végiil 164 maradt
a végleges mintdjukban. Eredményeik szerint az altaluk vizsgélt kutatasok jelentds tobbsége
(85%) kizarolagosan Egyidejii interakcios tipusokat vizsgalt, az iranyelvek tekintetében pedig
a Kiterjesztd volt a legtipikusabb. A tanulméanyok jelentds részében ugyanis (66%) valamilyen
nem-robot agens (tobbnyire tablet, vagy laptop) terjesztette ki a robottal torténd interakciot.
Schneiders és munkatarsai (2022) azonban nem kozolnek eredményeket vagy tanulsagokat arra
vonatkozoan, hogy a kiilonbozd interakcios tipusok milyen hatassal voltak magara az

interakciora.
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A szakirodalom tanulmanyozdsa sordn nem taldltam olyan atfogd kutatast, mely
kifejezetten a robottal folytatott interakcid tipusainak hatdsat vizsgalta volna, hiszen a legtobb
tanulmanyban vagy olyan tipusokat kiilonboztetnek meg, mely csak a sajat kutatdsi
helyzetiikben értelmezhetd, igy nehéz altalanos kdvetkeztetést levonni beldle (Ehrlich és mtsai,
2014; Sciutti és Sandini, 2017; Tian és Oviatt, 2021), vagy egyszertien csak definidljak, hogy
milyen tipusu interakcié volt érvényes az & helyzetiikben, de nem vetik azt Gssze mads

interakcios tipusokkal (Hu és mtsai, 2022; Oliveira és mtsai, 2021).

1.2.6.2.  Antropomorfizacio a robotokkal szemben

Az antropomorfizacid, vagyis nem emberi entitdsok felruhdzdsa emberre jellemzd
tulajdonsagokkal, érzelmi- vagy mentalis allapotokkal, illetve kogniciokkal, egy gyakran
emlegetett és kutatott jelenség a HRI teriiletén (Damholdt és mtsai, 2023). Maga az
antropomorfizacié viszonylag szabadon kezelt fogalom a szakirodalomban, némileg mas
értelmezésben szoktak hasznalni a természettudoményokban, pszichologiaban és az ember-gép
interakciok soran (Duffy, 2003). Talalunk olyan publikaciokat, melyben az antropomorfizaciot
ugy definialtak, mint emberi formak felismerése a kdrnyezetiinkben (Ztotowski és mtsai, 2015)
¢s igy inkabb a robotok kiils6jével hoztak kapcsolatba, mig Miller (2019) inkabb a pszichologiai
hasonldsagot értette alatt €s arra hivja fel a figyelmet, hogy az egyre inkabb emberi kogniciot
utanz6 MI és robotok fokozottan ki vannak téve az antropomorfizalasnak.

A legtobb korabban emlitett elméletben helyet kap ez a jelenség. Mori (1970)
Borzongasok Volgyében is megjelenik, ahol az egyik f6 szempont az €l6 emberhez valo
hasonlésag, mig Kollar és Vanya (2017) elméletében is el6fordul, ahol a participacié dimenzid
alatt értelmezhet;jiik, hiszen ez részben a robot emberinek vélt viselkedésérdl és mozdulatairdl
sz0l. Stock és Merkle (2017) Robot Elfogadasi Modelljében is feltlinik, ahol kicsit atvittebb
értelemben, de a modell ’Joakarat’ aldimenzidjaban gyakorlatilag az empatia meglétének
igénye jelenik meg ami egyértelmiien egy emberi tulajdonsidggal torténd felruhdzds. A
Frankenstein Szindromaban (Kaplan, 2004) szintén helyet kap, ahol a robotokkal szembeni
kellemetlen érzések pont abbol fakadnak, hogy egy mesterségesnek észlelt 4gens human
aspektusokat mutat. A mérdeszkozoket tekintve a RAS, MdRAS, NARS ¢és FSQ tesztek is
tartalmaznak olyan allitdsokat, amelyek egyértelmiien a robot emberszerli kiilsejére, vagy
emberszer( viselkedésére, és emberinek tiind entitikussagara vonatkoznak. Mind az elméletek,
mind a kérddivek esetén az is lathatd, hogy a robot emberieséggel torténd felruhazas egyszerre
lehet pozitiv és negativ kovetkezmeényi, az adott kontextustol és a mértékétdl fliggden.

Az antropomorf hatds milyenségének megallapitdsa igen nehéz, hiszen kiilonbozo
robotokkal szemben kiilonboz6 elvardsaink vannak, igy példaul azt tapasztalhatjuk, hogy a
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robotok koziil a szolgéltatdi robotokkal szemben miikddik leginkdbb az antropoformizacios
motivacionk minden mas technologiahoz képest (Duffy, 2003).

Egy friss metaanalizist tartalmazé tanulmanyban egészen atfogéd képet kaphatunk rola.
Blut és munkatarsai (2021) robotokkal, chatbotokkal és egyéb MI agensekkel kapcsolatosan
szedték Ossze a jelenséghez tartozd eredményeket. Kiemelik, hogy az eredmények sokszor
ellentmondasosak, hiszen mig bizonyos kutatasok azt tamogatjadk, hogy a robotok
emberszerisége noveli azok elfogadasat és kedveltségét (Stroessner és Benitez, 2019), addig
két masik tanulmanyt is emlitenek (Broadbent és mtsai, 2011; Vlachos és mtsai, 2016),
melyekben ennek pont az ellenkezjét talaltak. Ezért a konnyebb atlathatosag érdekében harom
fo aspektusra szedték szét a robotokkal szembeni antropomorfizaciot, melyeket az
antropomorfizacié  elézményeinek, az  antropomorfizdci6 medidtorainak és az
antropomorfizacid felhasznalasra gyakorolt hatasanak mediatorainak neveztek el. A harom
aspektus mentén kilenc valtozot allapitottak meg a szakirodalmi elemzésiik soran, ebbdl hatrol
sikeriilt is igazolniuk a kapcsolatot sajat kutatasukban, igy a kovetkezokben csupan ezt a hatot
fogom ismertetni.

e Kompetencia: A felhasznalok kompetenciaja csokkentette az antropomorfizacid
mértékét, melyet 6k ugy értelmeztek, hogy minél tobb ismerete van az egyénnek
a robotokkal kapcsolatban és minél jobban érti annak mitkodését, annal kevésbé
szorul ra, hogy ember-ember interakcioként probalja meg értelmezni az ember-
robot interakcids helyzeteket.

o Korabbi tapasztalatok: A Kkorabbi tapasztalatokkal kapcsolatosan arra a
kovetkeztetésre jutottak, hogy nem egyértelmiiek az eredmények, igy jelenleg
nem tudjuk megallapitani, hogy noveli, vagy csokkenti-e az antropomorfizaciot.

o Szamitogép szorongas: A szamitdgép €s a robotszorongas itt egyarant emlitheto.
A szerzOk attekintése alapjan a bizonyitékok arra mutatnak, hogy a magasan
szorongdk hajlamosabbak a robotok antropomorfizalasara. Ezt gy értelmezték,
hogy a robotszorongés ellen egy gyakori megkiizdése az embereknek a robot
folotti kontrollgyakorlds, melynek egyik eszkoze lehet az antropomortfizélés,
hiszen ez altal kiszamithatobbnak tiinhet szamukra a robot viselkedése.

® Robotokkal szembeni negativ attitiidok: A szamitogépes-, illetve a
robotszorongashoz hasonldé tendenciat tapasztalhatunk, vagyis akiknek
negativabb az attitlidje a robotokkal szemben, azok hajlamosabbak
antropomorfizalni 6ket. Ennek magyarazatara azt hoztak, hogy a robotszorongas
természetébdl adoddan meggatolna az interakciot az ember és robot kozott, igy

azokban a helyzetekben, ahol az egyén mégis belekényszeriil egy HRI-be, azaltal
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probalja meg elviselhetobbé tenni a pszichologiai helyzetet, hogy humanizalni
fogja a robotot.

e FEletkor: Altalanossagban kijelenthetd, hogy az idésebb életkor negativan hat a
robotokkal vald interakcios hajlandosagra (Broadbent és mtsai, 2009). Az
antropomorfizacids tendenciaval kapcsolatosan pedig tobb kutatast atnézve gy
talaltak, hogy a gyerekek és az id6sek erds motivacioval rendelkeznek a robotok
antropomorfizaladsdra, mig mas kutatdsok azt is megerdsitik, hogy az életkor
elérehaladtaval is folyamatosan nd az antropomorfizalasi hajlandosag.

e Nem: A nemmel kapcsolatosan eléggé ellentmondésosak az eredmények. Egyes
eredmények alapjan a nék hajlamosabbak a robotok antropomorfizalasara (Epley
¢s mtsai, 2007; Kamide és mtsai, 2013), mig mas kutatok érvelnek azzal, hogy a
férfiak hajlamosabbak autondém személyként észlelni a robotokat, igy az
antropomorfizaldsukra is hajlamosabbak, végezetiil pedig olyan kutatasok is
akadnak, melyekben nem mutatkozik nemi eltérés a jelenséget illetéen. Maguk a
szerzOk sajat kutatasukban ugy tlinik azt igazoltdk, hogy a ndék valoban
hajlamosabbak humanizalni a robotokat, am a szakirodalom ellentmondésait
elnézve ezt nem érdemes bizonyitott tényként kezelni.

Kutatasukban tovéabbi tényezoket is figyelembe vettek, igy ugy talaltdk, hogy a robot
mozgésa, tanusitott intelligencidja, kedvelése, biztonsagossdga és tarsas jelenléte mind
hozz4jarult, hogy a robot magasabb szinti antropomorfizacionak legyen kitéve.

Végezetiil a robot felhasznalasanak hajlanddsagara vonatkozoan 1is tartalmas
eredményeket allapitottak meg. Egyrészt bizonyitottak, hogy a magasabb antropomorfizalas
novelte a felhasznaldsi hajlanddsagot. Masrészt olyan részeredményeket is kozoltek, mint hogy
az antropomorfizalas kisebb hatdst fejtett ki az emberek hasznalati szandékara robotok
esetében, mint MI-k, vagy botok esetében. Emellett azt is kimutattdk, hogy a ndi robotokkal
szemben erdsebb volt az antropomorfizacidé hatdsa a felhasznalasi szandékra, mint a férfi
robotok esetében. A 12. szdmu &bran lathatjuk az eredményeik alapjan készitett 4brat a

robotokkal kapcsolatos antropomorfizaciérol.
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12. szamii abra: Szolgdltatoi robotokkal szembeni antropomorfizacio metaanalitikus elemzésének
eredményei Blut és munkatarsai (2021) nyoman (sajat szerkesztésii abra).

1.2.6.3. Média megfeleltetési elmélet és CASA hipotézis

Az antropomorfizéacio fogalma viszonylag tagan kezeli az emberek robotokkal szembeni
viszonyulasat. Nagyon gyakran kutatott jelenség, Gigy IS, mint a robot tulajdonsaga (gyartas
soran mennyire antropomorfizaljak egy robot megjelenését, viselkedését), és mint az emberben
megjelend kognitiv valaszreakcid egy robot megjelenésére és viselkedésére. Nem az egyetlen
jelenség azonban, mellyel magyardzza a szakirodalom azt, hogy az emberek gyakran ember-
ember interakciokra jellemz6 elemekkel gazdagitjak az ember-robot interakciokat.

A Reeves és Nass (1996) kutatasai alapjan megalkotott Média megfeleltetési elmélete
(eredetiben: Media Equation Theory) alapjaiban egy tomegkommunikacios szemléletii elmélet,
melyet az utdbbi években a robotpszichologiai elméletekben is eldszeretettel haszndlnak
elméleti hattérként (Nishida és mtsai, 2006; von Scheve, 2014). Az elmélet foként azt taglalja,
hogy az emberek tudattalanul is tarsas normdkat alkalmaznak az interakcidikban, amikor a
médiaval Iépnek kapcsolatban, igy példaul ugy beszélnek egy hirjsagrol, mintha egy hus-vér

emberrdl kellene nyilatkozniuk. Az elmélet a nevét is innen kapta, hiszen azt tételezi fel, hogy
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az emberek mentdlis kiértékelése sordn a média ugyan olyan tarsas normak hatasainak vannak
kitéve, mintha valodi személyek lennének. Az elmélet kiterjed nem csak a médidra, de a médiat
kozvetito olyan elemekre is, mint a televizio, a radio és a szamitogépek.

Az elmélethez szorosan kapcsolddik, am a szerzdk altal is kiilon folyamatként leirt
rokonjelenség, a CASA hipotézis (Szamitdgépek, mint tarsas partnerek, eredetiben: Computers
are Social Actors), melyet szintén gyakran idéznek robotpszichologiai kutatasokban (Briggs és
mtsai, 2015; Vollmer és mtsai, 2018). Maga a CASA hipotézis (Nass és Moon, 2000)
kifejezetten a szdmitogépekre vonatkozodan allitja, hogy az emberek tudattalanul is tarsas
partnerként tekintenek azokra az interakciok soran.

Bar mindkét elmélet kedvelt a robotpszichologiai kutatasokban (Nishida és mtsai., 2006;
von Scheve, 2014) a robotokra vonatkozo felhasznalasa az elméleti magyarazatokban
kérdéseket vet fel. Egyrészt, ahogyan maguk az elméletek is kimondjak, a Média Megfeleltetési
eEmélet (Reeves és Nass, 1996) a médiarol szol, a CASA hipotézis (Nass és Moon, 2000) pedig
a szamitogépekrdl. Az utobbi esetben érthetébb a parhuzamba 4allitds a robotokkal
kapcsolatban, mégis sokszor erdltetettnek hathat ezen elméletek rahuzasa a robotokra, ahogyan
azt ki is fejezi a szakirodalom. Ztotowski és munkatarsai (2018) példaul az antropomorfizmust
dudlis felfogasaban kezelték (implicit €s explicit antropomorfizmus), és mind a Média
megfeleltetési elmélettel, mind a CASA hipotézissel parhuzamban vizsgaltak. Eredményeik
alapjan ez utobbi két tétel nem tudta elég alaposan magyarazni a kutatasukban résztvevok
reakcidit, mig az antropomorfizmus (dudlis felfogasban tortént a mérése) jelentdsen
eredményesebben szerepelt.

Gambino és munkatarsai (2020) szintén megfogalmazzak, hogy mind a technoldgia, mind
a felhasznalok sokat valtoztak az utdbbi idokben, igy sem a Média megfeleltetési elmélet, sem
a CASA hipotézis nem alkalmas arra, hogy az ember-robot interakciok értelmezési keretei
legyenek, legalabbis jelenlegi formajukban nem. Tanulmanyukkal arra probaljak meg felhivni
a figyelmet, hogy ezen elméletek Ujrafogalmazasara és kiegészitésére lenne sziikség ahhoz,
hogy megbizhatd elméleti hattérként tudjanak szolgalni.

Hoorn és Huang (2024) kutatdsukban a Média megfeleltetési elméletet és a CASA
hipotézist is tesztelték. Tanulmanyukban alapos Osszefoglalot irtak arrol, hogy az eddigi
kutatasi eredmények ellentmondasosak a két jelenség validitasat illetéen. Kiemelték, hogy az
emlitett két jelenség eredeti szerzdi tobbszor is elismerték mar, hogy az alkotott elméletek
hidnyosak és inkabb csak felvetik ezen pszicholdgiai folyamatok lehetdségét. Hoorn és Huang
(2024) sajat kutatasukban robotokkal torténé interakcios helyzetben elemezték azt, hogy

mennyire taldljdk emberszeriinek a vizsgalatban résztvevok az adott robotot (Iwaa és Sophia
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robotot hasznéltak ingerként). Osszefoglaldjukban arra a kdvetkeztetésre jutnak, hogy az

eredményeik nem tudtdk igazolni ezen jelenségek valosagalapjat.

1.2.6.4. A kommunikdcio tipusa

Az ember-robot interakciok soran megjelené kommunikacid megértéséhez néhany
alapvetdbb ismeretet is érdemes felidézniink a kommunikaciérél. Altalanossagban a
kommunikéci6 folyamata gy irhaté le, mint informécio, illetve tudasatadas két fél kozott.
Maga a kommunikacié rengeteg tényez6tol fiigg, ugy, mint az atadandoé tizenettdl, a helyzettol,
a kornyezettdl és a fogadotol (Mandal, 2014). Ezek koziil barmely tényez6 barmely iranyban
valtozast eredményezhet a kommunikécidoban, mind annak eredményességét, mindsegét €s
stilusat érintden. A kommunikacid, természetébdl adodoan, kiillonbozd jelzésekkel torténik, igy
beszélhetiink auditorikus (nyelv, hangjelzések, stb.), vizualis (kézjel, arckifejezés, testtartas,
stb.), taktilis (érintés eréssége, hosszusaga, érintett feliilet texturaja, stb.) és olfaktorikus (szag
alapu) kommunikacios ingerekrdl is, mig a hatodik érzekiinknek, az izlelésnek, eddigi tudasunk
szerint elhanyagolhatd szerepe van a kommunikacioban (Mandal, 2014).

Nem meglepd modon a kommunikaci6 az éldlényekkel egyiitt alakult ki és fejlodik az
evolucid soran. A kommunikacid fejlédéséhez tehat evolucios fejlddés is sziikséges, mind az
idegrendszeri, mind a motorikus funkciok tekintetében (Ackermann és mtsai, 2014). Ahogyan
a természetben is lathatjuk, a kommunikacié nem csupan fajokon beliilre korlatozddik, rengeteg
jelzés a fajok kozotti kommunikaciot szolgalja. Igy minden kommunikacioé alapja, hogy a két
fél k6zos ismerettel rendelkezzen a hasznalt jelzésekre vonatkozdan és megfelel6 empatiaval
forduljanak a masik felé (Mandal, 2014). Ezek alapjan szeretném kiemelni két jelentds
valamint az emberek korlatolt ismeretét a robotok miikddésére vonatkozéan. Mivel a robotok
nem rendelkeznek az empatia képességével (legjobb esetben is legfeljebb csak nagyon
megtévesztden szimulaljak azt), igy a kommunikacié soran minden feleldsség az emberi oldalt
terheli a megértési szandékot illetden. A robotok kommunikécios készlete korlatozott és a
legtobb esetben az informatikus rendszerek sémdjan alapszik, mely a hétkdznapi felhasznalok
szamara nehezen érthetd lehet. Ez a nehézség viszonylag koran egyértelmiivé valt a kutatok
szamara, igy kiemelték a robotok tanuldsi képességét, mint kdzponti fontossagu elemet az
ember-robot kommunikacio soran (Klingspor és mtsai, 1997).

Az ember-robot kommunikaciot tovabba az is neheziti, hogy a kommunikacionk jelentds
része tudattalanul zajlik, mind az add, mind a befogad6 szempontjabol, valamint igen jelentds

mértékben fligg az egyének projekcids és projektiv identifikacios képességétol (Hinshelwood,
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2015). Nem is beszélve arrdl, hogy az emberi kommunikéciora olyan tényezok is nagy hatast
fejtenek ki a tudtunk nélkiil, mint példaul a bélflorank allapota (Dinan és mtsai, 2015).

A HRI soran megjelend kommunikacié emberi oldalat tekintve kevés kutatasi eredmény
sziiletett eddig. Egy viszonylag friss kutatasban (Novanda és mtsai, 2016) azt vizsgaltak, hogy
egy valos idejii HRI folyamatban (a résztvevoknek egy tdncmozdulatot kellett megtanitaniuk
egy KASPER robotnak) az emberek milyen modalitasti kommunikéciot részesitenek elonyben.
Eredményeik szerint a preferenciaban nem volt kiilonbség a résztvevok kozott, tehat nem
szamitott, hogy az utasitds szerint verbalis utasitasokkal, gesztikuldciokkal, vagy érintéssel
kellett kommunikalniuk a robottal. Azonban szignifikdns kiilonbséget taldltak abban, hogy
mennyire talaltadk élvezetesnek a feladatot a résztvevok. A legkevésbé élvezetes modalitas az
érintés, mig a legélvezetesebb a gesztikulacid alapi kommunikéacio volt. Annak tekintetében
azonban, hogy a résztvevok benyomasa szerint melyik modalitast értette meg a legjobban a
robot, az érintés alapu modalitas kapta a legmagasabb értékelést, mig a vokalis és gesztikulacids
kommunikécié esetében adtak a legalacsonyabb értékelést, am itt csupan tendenciaszeri
kiilonbségeket tudtak kimutatni.

Mig az elébb bemutatott kutatds arra szolgaltatott eredményeket, hogy bizonyos
esetekben az egymodalitasi kommunikaciéo hatékonyabb a HRI folyamatokban, addig mas
esetekben a tobbmodalitast kommunikaciot érdemes elényben részesiteni, ezekhez azonban
fontos lesz feltarni nem csak a pszichologiai, de szocioldgiai hattért is, nem szem eldl veszitve
a robot hasznossagat és praktikussagat is a HRI folyamat k6zben (Bonarini, 2020).

Bizonyos helyzetekben kifejezetten kivanatos lehet az, ha a robot nem, vagy nem csak
beszéd alapt kommunikéciora képes. Tekintve, hogy a legtobb robotot nemzetkdzi piacon is
szeretnék terjeszteni a gyartok, igy a nyelvadaptalas nehézségét konnyen athidalhatja, ha az
iparban, vagy gazdasagban ténykedo robotokat univerzalisabb jelzésekkel is tudjak iranyitani a
felhasznalok. Ennek érdekében mar torténtek is eldrelépések, igy példaul egy kutatdsban
sikerrel fejlesztették egy avokado-szedd robot kommunikacids készletét, hogy képes legyen
nonverbalis utasitasokat kdvetve produktivan részt venni a termelési folyamatban (Vasconez ¢s
mtsai, 2019).

Az ember-robot kommunikaci6 témakdrében egy alapos attekint6t olvashatunk Mavridis-
tol (2015), melyben torténelmi attekintdvel kezdve sorra veszi az eddigi legfontosabb
ismereteinket a témaban. Az attekinté Osszefoglalasaként, tanulsdgaként azt sziiri le, hogy bar
sikeriilt tllépni a kezdeti elére beprogramozott parancs-valasz mintazaton, mely a kilencvenes
években még jellemz06 volt az ember-robot kommunikacidra, még mindig nem sikeriilt elérni a
folyékony és rugalmas, valédi interakcion alapulé kommunikéaciot. Szamos aspektust emel ki,

Osszeségében pedig ugy fogalmazza meg a javaslatat, hogy a leghatékonyabb megoldas a
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robotok széleskorli terjedése lenne, hiszen a robotok tanuldsa elsddlegesen a roppant
mennyiségli ingerek ¢és hozzaférhetd adatok alapjan torténik. Ezen gondolatot kdvetve
kijelenthetjiik, hogy a robotokat nem is lehet tokéletesen el6késziteni az ember-robot
kommunikaciora, hiszen az ,,atélt” helyzetekbdl kell megtanulniuk, hogy a felhasznalok mikor

mit varnak toliikk, mintegy tapasztalati tanulason keresztiil.

1.2.6.5. A tavolsag

Az ember-robot kozotti tavolsagra vonatkozdéan mar konnyebb szakirodalmi hatteret
feltarni. Egy egészen alapos kutatas soran (Ro0ssi és mtsai, 2017) altalanossagban kivantak
feltérképezni, hogy az emberek milyen tavolsagba engedik szivesen a robotokat. Kutatdsukban
a résztvevoket négy kiilonbozo cselekvés gyakorlasara kértek (iiljenek, fekiidjenek, alljanak,
vagy sétaljanak), mikozben egy robot eltérd sebességgel kozeledett feléjiik (0.2, 0.6, illetve 1
m/s), a résztvevoknek pedig parancsszo kimondasaval megalljt kellett parancsolniuk a robotnak
amikor az a szamukra kényelmes tavolsagot elérte. Vizsgalatuk soran minden résztvevo
alapjan atlagosan 0.88 m-es tavolsagban allitottak meg a robotokat, mely a személyes tdvolsag
(0.46-1.2 m) tartomanyan beliil talalhatd. A robot sebessége szerint nézve tgy talaltak, hogy
annal kisebb volt a tavolsag, amelynél megallitottdk a robotot, minél nagyobb volt a robot
sebessége. Kutatasuk soran a résztvevok Big-Five értékeit is rogzitették, mindegyik
dimenzidval kapcsolatban szignifikans eredményeket talaltak. Eredményeik alapjan a magas
neuroticitas értékkel rendelkezOk tavolabb allitottak meg a robotot, mint az alacsony értékkel
rendelkezOk, mig az alacsony neuroticitast mutatok még annal is kozelebb engedték magukhoz
a robotot, mint amennyire a magasan extrovertalt résztvevik tették. Erdekességként emelték ki,
hogy az alacsony nyitottsag értéket elérék engedték a legkdzelebb magukhoz a robotot. Az
ember-robot tavolsagi helyzet alatt végzett cselekvés tekintetében is szignifikans kiilonbségeket
talaltak: a sétalas és az allas esetén allitottdk meg a legtdvolabb maguktdl a robotot, fekvés
kozben kbzelebb engedték, és iilés kozben engedték a legkdzelebb magukhoz a robotot.

Egy masik, szintén a robot kozeledését és annak preferalt tavolsagat vizsgald kutatasban
(Syrdal és mtsai, 2007) nemi kiilonbségeket is talaltak a preferalt tavolsagot illetden.
Eredményeik szerint, amikor egy robot oldalrol kozelitett a résztvevdk felé nem volt kiilonbség,
viszont amikor egy robot szembdl kozelitette meg dket a ndk szignifikdnsan kozelebb engedték
magukhoz, mint a férfiak. Az 6 kutatasukban valtozoként megjelent a hatalmi helyzet. Kétféle
felallasban talalkoztak a résztvevok a robottal, az egyikben az ember volt irdnyitoi helyzetben,
a masikban a robot. Vizsgélatuk szerint abban az esetben, amikor az ember volt iranyitoi
szerepben, a magas extroverzidval rendelkezé emberek kdzelebb engedték magukhoz a robotot
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az alacsonyabb extroverzidval rendelkez6khoz képest. Lelkiismeretesség tekintetében hasonlod
eredményeket talaltak, csak forditott iranyu kapcsolattal.

Egy harmadik, szintén robot kozelitd6 mozgasat vizsgalod kutatasban (Walters és mtsai,
2007), az el6zd kutatdshoz hasonld valtozok keriiltek felmérésre. Ezuttal négy kiilonb6zo
pozicioban voltak a résztvevok, amikor a robot megkdzelitette Oket: egy asztalnal iiltek, egy fal
mellett alltak, egy szoba kozepén iiltek, vagy egy szoba kozepén alltak. A robot hat iranybol
kozelitette meg a résztvevoket: szembol, jobboldalt-szembdl, baloldalt-szembdl, hatulrol,
jobboldalt-hatulrdl, illetve baloldalt-hatulrél. Az eredményeik szerint az asztalnal iilés esetén a
jobboldalt-szembdl és a baloldalt-szembdl iranyt talaltak a legkomfortosabbnak a résztvevok.
A fal mellett allas esetén a szembdl kozeledést talaltak a résztvevok a legkevésbé komfortosnak.
A szoba kozepén iilés esetén az asztalnal {iléshez hasonloan a jobboldalt-szembdl és a baloldalt-
szembdl kozeledést talaltdk a leginkabb elfogadhatonak a résztvevok. A szoba kozepén allas
esetén pedig, a korabbiakkal Osszhangban, a jobboldalt-szembdl €és a baloldalt-szembdl
kozeledést talaltak a legkomfortosabbnak, mig a hatulrdl kozeledés volt a legkevésbé
elfogadhaté szamukra. Osszességében tehdt igy talaltak, hogy a nem teljesen szembdl torténd
kozeledés volt a legelfogadottabb, mig a teljesen hatulrdl és a teljesen szembdl torténd robot
kozelitd mozgasa volt a legkevésbé preferalt, barmilyen pozicidban is volt a résztvevo.

Egy olyan kutatast is sikeriilt taldAlnom, melyben longitudinalis moédon to6bb megismételt
alkalommal is tortént interakcid a résztvevok és egy robot kozott. Ezen kutatas soran (Walters
¢s mtsai, 2011) ugy talaltak, hogy az ember-robot kozotti tavolsag az elsé két alkalom soran
még érzékelhetd modon fluktualt, mig a méasodik alkalmat kdvetden nagyjabol stabilizalodott,
vagyis egy-két kiprobalas kellett a résztvevoknek ahhoz, hogy megtalaljak a preferalt
tavolsagot maguk ¢és a robot kozott, bar ennek oka nem deriilt ki a kutatasbol. Tovabbi
eredményiik az volt (bar a mintdjukban szerepld 7 résztvevd miatt nem eléggé erds statisztikai
mutatokkal rendelkezve), hogy amikor az egyénnek kellett megkdzelitenie a robotot, akkor
atlagosan 4-5 cm-el jobban megkozelitették azt, mint amennyire a robotnak engedték a
kozeledést forditott helyzetben. Tovabba a vizsgéalatban résztvevok beszdmoloi és a vizsgalat
soran mutatott teljesitményiik alapjan kimutattak, hogy jelentds eltérés van az eldre becsiilt, és
a kinyilatkoztatott, robottal szemben ténylegesen mutatott valaszreakciok kozott. Leirasuk
szerint ez 0sszhangban 4all Kose-Bagci és munkatarsai (2010) kutatasi eredményeivel, mely
szerint a résztvevok altal gondolt ,,helyes ember-robot interakcid” gyakran inkonzisztens volt
az altaluk ténylegesen produkalt valos viselkedéssel.

Végezetiil egy olyan kutatds eredményeit szeretném ismertetni, melyben valddi
interakcio, illetve virtualis valosagbéli interakci6 tortént a résztvevok és egy robot kozott (Li és

mtsai, 2019). Ebben a kutatasban a tavolsagot az tigynevezett ,,minimum komfort” tavolsag
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mérésével vizsgaltdk, vagyis azt nézték mi az a minimalis tavolsdg ember és robot kozott,
melynek mindenképpen meg kell lennie ahhoz, hogy az egyén komfortosan érezze magat a
helyzetben. Eredményeik szerint szignifikans kiilonbség volt a valddi és a virtualis valosagbéli
interakcid esetében: valddi interakcidé soran alacsonyabb volt a minimum komfort tdvolsag
(atlagosan 0.29 méter), mint virtualis valosagbéli interakcid soran (atlagosan 0.43 méter), noha
mindkét érték az intim (0-0.45 m) zénédba esett. Ezen tul azt is talaltdk, hogy a valodi robotot
komfortosabbnak talaltdk a résztvevék a virtudlis robotndl, mig a robot észlelt
kompetencidjaban nem volt kiilonbség.

Ezek alapjan is lathatjuk, hogy rengeteg dolog befolyasolja az egyének altal preferalt
tavolsagot. Szamomra szembetlind volt, hogy példaul az els6ként bemutatott kutatasban (ROSSI
¢s mtsai, 2017) a preferalt tavolsag a személyes zonaba esett (0.46-1.2 m), mig a legutobb
bemutatott kutatasban (Li és mtsai, 2019) a preferalt tavolsag az intim zoénaban volt (0-0.45 m).
A kiilonbség azért is lehet, mert az els@ esetben egy ipari robotra emlékeztetd robotot
hasznaltak, mig a masikban a humanoid Pepper robot szerepelt. Szintén fontos eredmény, (és
ez tobb kutatasban is megjelent), hogy az emberek kevésbé szeretik, ha a robot szembdl kozeliti
meg Oket €és jobban preferaljuk, ha oldalrél, de még a latéteriikon beliil kozeledik hozzajuk egy

robot.

1.2.6.6. Autonomia

A robotok autondmiaja, vagyis viselkedéses onallosaga, az 0sidok ota foglalkoztatja az
embereket, mely egyértelmiien kitlinik korunk tudoményos-fantasztikus miiveibdl €s a régebbi
korok legendaibdl, eposzaibol is. Mig a filmekben meglehetésen konnyli egy robot
autonomiajanak mértékét eldonteni, hiszen ezekben tobbnyire egyértelmii jelenetekben tudatjak
a nézokkel, hogy az adott robot meddig mehet el, addig a valosagban sokkal nehezebb dolgunk
van ennek megallapitasaban. Egy mesterséges agens (legyen az robot, Al, stb.) esetében
ugyanis az autonomia tényleges szintjét nagyon nehéz meghatdrozni, mivel az igazi kérdés nem
az, hogy ,,mire képes egy robot”, hanem hogy ,,mit kellene cselekednie egy robotnak és azt
milyen végletekig”, ahogyan Beer és munkatarsai (2014) fogalmaznak. A szerzok felhivjak arra
is a figyelmet, hogy a HRI teriiletrdl nagyrészt hidnyoznak azok az atfogo keretrendszerek és
elméleti modellek, amelyek értelmezhetd egységbe fliznék a kutatdsi eredményeket. Ennek a
hidnyossagnak a kikiiszobolése érdekében javasoltak egy elméleti keretet, kifejezetten a
robotok autonomidjara kidolgozva. Ez a keret szolgaltatdi robotokat szem el6tt tartva lett
kifejlesztve, igy maguk a szerzok is felhivjak ra a figyelmet, hogy mas tipusu, szerepli robotok

esetén jelentds eltérések meriilhetnek fel.
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A pszicholdgian beliil az autonomiat tobbnyire a gyermeklélektan teriiletén beliil szoktak
targyalni, ahol olyan jelenségekkel hozzak kapcsolatba, mint dnkontroll, vagy szabad akarat
(Helwig, 2006; Mullin, 2014; Kushnir és mtsai, 2015). A gyermeki fejlédés soran az egyén
folyamatosan gyakorolja autonémidjat, jobb esetben pedig végeredményiil megsziiletik egy
érett egyén, aki masok iranyitasa nélkiil is képes 6nallé dontéseket hozni, masoktol fliggetlentil
¢lni az életét.

Ezzel szemben a HRI, robotika és mesterséges intelligencia kutatdsi teriiletein egy
teljesen masféle autonomiardl beszEliink. A jelenlegi robotok nem sajat magukat szabalyozzak,
hiszen a programozodik azok, akik a szabalyokat beléjiik taplaljak, és sajat akaratukat sem
gyakoroljdk, mivel nem rendelkeznek ©nallo akarattal. Ehelyett a robotok és mesterséges
agensek esetében a teriilettel foglalkozé kutatdk és fejlesztOk az autondomidra, mint autonom
funkciokra vald képességként tekintenek (Beer és mtsai, 2014). A szakirodalomban a robotok
autondmia szintjét immaron megszokott médon LORA-ként emlegetik, mely az eredeti angol
kifejezés ,,Levels Of Robot Autonomy” (magyarul: robot autonomiajanak szintjei) roviditése.
A tovabbiakban jelen munkaban is LORA-ként fogok utalni rd. Szakirodalmi elemzésiik soran
Beer ¢és munkatarsai (2014) a kovetkezé definiciot javasoljadk a robotokkal kapcsolatos
autondmiara vonatkozoan: Annak foka, hogy egy robot mennyire képes érzékelni a kornyezetét,
tervezni a kornyezete alapjan, és cselekvést végrehajtani a kornyezetében, annak érdekében,
hogy elérjen egy célt, kiilsé kontroll nélkiil.

A szerzOk kiemelik, hogy ezen javasolt autonomia definicié magaban foglalja azokat a 6
komponenseket, melyek rendre emlitésre keriilnek a szakirodalomban a robotokkal kapcsolatos
autonomiat illetéen, ezek az érzékelés, a tervezés, a cselekvés, a cél és a kontroll komponensek.
Szintén kiemelik, hogy az autonomiat egy kontinuumként kellene kezelni, melynek egyik
végpontja az autondmia hianya, masik végpontja pedig a teljes autondomia. A szerzok elemzése
alapjan a robotok autonémiajara vonatkozo legelsé kategorizaciot Sheridan és munkatarsai
(1978) javasoltak. Ez a kategorizacio 10 szintjét kiilonboztette meg a LORA-nak, melyet
leginkabb a robot viselkedésének kimenetele, ,,outputja” alapjan értelmeztek. A 3. szamu

tablazatban lathatjuk az altaluk javasolt autondémia szinteket.

Autonomia 11 .
o Mikodés formaja
szintje
1 A robot nem avatkozik be, nem nyujt segitséget, minden
cselekvés és dontés az emberre harul.
2 A robot egy dontési/cselekvési alternativa készletet kinal az
embernek.
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3 A robot lesziikiti a lehetséges alternativakat az ember szamara.

4 A robot javasol egy alternativat az ember szamara.

5 A robot végrehajt egy valasztott alternativat, amennyiben az
ember jovahagyja azt.

A robot magatdl végrehajtja a valasztott alternativat, csupan

6 megadott idGtartamot hagy az embernek a megvétdzas
lehetoségére.

7 A robot végrehajtja a valasztott alternativat és tajékoztatja errdl
az embert.

8 A robot végrehajtja a valasztott alternativat, az embert csak
akkor tajékoztatja, ha kérvényezik.

9 A robot csak akkor tajékoztatja az embert, ha maga a robot ugy
dont.

10 A robot dont el mindent, Onalléan cselekszik, teljesen

figyelmen kiviil hagyja az embert.

3. szamu tablazat: Sheridan és munkatdrsai (1978) a robot autonomidjanak szintje (sajdt szerkesztésii

A kovetkez6 jelentOs taxondomiat, melyet Beer és munkatarsai (2014) kiemeltek, Endsley
¢s Kaber (1999) alkottdk meg. Az 6 rendszeriikben a robot viselkedését inditd tényezdkre

helyezték a hangsulyt, vagyis a viselkedés ,,inputjara”, szintén 10 szintre bontva a LORA-t. Az

tabldzat).

altaluk javasolt elméleti felosztast a 4. szdmu tablazat ismerteti.

Autonémia szintje

Leiras

1.
Manualis irdnyitas

Az ember monitorozza, lehetdségeket general és valaszt, valamint
fizikailag kivitelezi azokat.

2.
Cselekvés tamogatésa

A robot tamogatja az embert a kivalasztott cselekvés
kivitelezésében. Az ember kontrollalni tudja ezt a folyamatot.

Megosztott iranyitas

3. Az ember general és valaszt lehetdségeket, majd pedig a robot
Kotegelt feldolgozas | Kivitelezi azt.

Mind az ember, mind a robot general lehetséges dontési

4. lehetoségeket. Az embernek van kontrollja abban, hogy mely

lehetdségek keriiljenek kivitelezésre, de a kivitelezés megosztott
munka.
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5.
Dontés tdmogatéasa

A robot valasztasi lehetdségeket general, melyek koziil az ember
valaszt. A valasztast kovetden a robot kivitelezi a folyamatokat.

6.

A robot lehetdségeket general, valaszt, és emberi jovahagyassal

végre is hajtja azt. Az ember a jovahagyason kiviil megvétozhatja

Kevert dontéshoza . v . L . .
evert dontéshozas a valasztott lehetOséget és ijakat is generalhat, ha akar.

7 A robot general egy lehetdségkészletet, melybdl az embernek
valasztania kell egyet. A valasztast kovetden a robot kivitelezi a

Rigid rendszer folyamatokat.

8. ., A robot kivalaszt egy lehetéséget és kivitelezi azt. Az ember
Automatizalt . . ; h 2
. ; inputtal élhet a robot altal generalt lehetdségekhez.
dontéshozas
9 A robot lehetOségeket general, valaszt és végrehajt. Az ember

feliigyeli a rendszert és kdzbeavatkozik, amennyiben sziikséges

Feliigyeleti k 11 : . . g s . .
clugyeleti kontro (mely esetben a robot visszaesik az 5. Dontés tamogatasa szintre).

10.

Teljes autonémia A robot minden folyamatot magatol végez el.

4. szamu tabldzat: Endsley és Kaber (1999) robotok autonomia szintjének kategorizaldsa (sajat

szerkesztésii tablazat).

A legfrissebb elméleti keret, melyet Beer és munkatarsai (2014) emlitenek szakirodalmi
attekint6jiik soran Parasuraman és munkatarsai (2000) munkassagabol szarmazik. Ebben a
keretben az automatizaltsagot, egy gép autonomiajanak szintjét egy kontinuum mentén
képzeltek el (teljesen manudlis folyamatok — teljesen automatizalt folyamatok) és négy
kiilonb6zé szakaszra bontottdk, melyek az informécid megszerzése, az informacid
feldolgozasa, a dontés és cselekvés kivalasztas, és a végrehajtas. Ok szintén 10 szintjét
kiilonboztették meg a robot autonomidjanak, melyek teljesen megfeleltethetok a Sheridan és
munkatarsai (1978) altal megfogalmazott szinteknek.

Beer ¢s munkatarsai (2014) a robotokkal kapcsolatos autonomia bemutatasa utan kiilon
fejezetben emelik ki és foglalkoznak a HRI teriiletén megjelend LORA kérdésével. A szerzok
elemzése alapjan ugyanis nincs teljes egyetértés abban, hogy milyen kovetkezménnyel is jar a
robotok autonomidja a HRI folyamatokra. Mig egyesek szerint a robotok magasabb
autondmidja alacsonyabb szintii/kevesebb HRI-t eredményeznek, addig masok szerint éppen
forditva, a magasabb robot autonémia magasabb szintii és kifinomultabb formdji HRI-t kdvetel
meg.

Az elsé allaspont megfogalmazasa Huang és munkatarsai (2004) nyomén Kkeriilt
feljegyzésre, és bar elsddlegesen katonai felhasznalas céljabol fogalmaztdk meg, Beer és
munkatarsai Yanco és Drury (2004) szavaira hagyatkozva megallapitjak, hogy sokkal

altalanosabban is hivatkozasi alapként hasznaljak ezt a nézépontot a HRI kutatasi teriiletein.
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A masodik allaspontra jo példa Thrun (2004) elméleti kerete, melyben kiilonboz6 tipusa
robotokat kiilonboztetett meg és mindegyikhez eltérd szintli LORA-t fogalmazott meg. Az 6
elméleti kerete harom kategoridba sorolja a robotokat (ipari robotok, szakmai szolgaltatoi
robotok, személyi szolgaltatoi robotok). Szerinte a szakmai €és személyi szolgaltatoi robotok
magasabb szintii LORA-t igényelnek, hiszen valtozatos koriilmények kozott kell operalniuk
emberhez kozeli térben, mig az ipari robotok sokkal megkotottebb keretek kozott végzik
feladataikat, igy kevesebb interakciot is igényelnek.

Az eddig felsorolt elméleti megkozelitéseket kdvetden Beer és munkatarsai (2014)
megfogalmazzak sajat javaslatukat a LORA kategorizalasara. Ebben az elméleti keretben is 10
szintre bontjak a robot autonémigjanak szintjét, valamint feltiintetik benne azt is, hogy az egyes
szinteken melyik agenshez (ember/robot) allokdlodnak a kiilonb6zé funkcidk (érzékelés,

tervezes, kivitelezes). Az altaluk kidolgozott elméleti keretet az 5. szamu tablazatban lathatjuk.

Funkcid allokacid

LORA Erzékelés | Tervezés | Kivitelezés Leiras
1. Manualis Az ember végez minden feladatot.
;e E E E
Teleoperacio

A robot segiti az embert a

E/R E E/R folyamatok megvaldsitasaban
iranyitas mellett.

Az ember minden folyamatnak a

részese, de a robot beleszolhat a

3. Asszisztalt E/R E E/R folyamatokba (példaul iitk6zés

teleoperacio elkeriilése érdekében feliilirhatja az

ember iranyitasat, hogy modositsa

sajat palyajat.

Robot és ember is megfigyeli a
4. Kotegelt E/R E R kornyezetet, de az ember az, aki
feldolgozas kijeloli a célokat és a feladatokat, a

robot pedig végrehajt.
Robot és ember egyarant figyeli a
kornyezetet és tesz dontési
E/R E/R R javaslatokat, de az ember valaszt az
alternativak koziil. A robot ezt
kovetéen végrehaijt.

A robot 6nalldan figyeli
kornyezetét, allit célokat és
feladatokat, melyeket végre is hajt.
Az ember monitorozza a robot
tevékenységét és kozbe 1éphet,
megvaltoztathatja azt.

A robot 6nalldan figyeli
kornyezetét, allit célokat és
feladatokat, melyeket végre is hajt.
Amennyiben nehézségekbe
iitkozik, jelzést tesz az ember felé
¢s segitséget kér.

2. Kivitelezés
tamogatas

5. Dontés
tamogatas

6. Megosztott
kontroll emberi E/R E/R R
kezdeményezéssel

7. Megosztott
kontroll robot E/R E/R R

kezdeményezéssel
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A robot végez minden folyamatot,
az ember monitorozni tudja a robot
8. Feliigyeleti E/R R R haladasat. Feliilbiralasi
kontroll lehetoségekkel rendelkezik, mely
esetben a LORA visszaesik az 5-7
szint egyikére.
Az ember meghatarozhat egy
absztrakt, magas szintl célt. A

R E/R R robot ennek elérése érdekében

9. Végrehajtoi

kontroll tajékozodik, terveket készit és
végrehajtja azokat.
10. Teljes A robot ha]'t végre mlnflen funkciot
e R R R emberi beavatkozas, vagy
autonomia

modositas nélkiil.

Megjegyzés: E = ember, R = robot
5. szamu tablazat: Beer és munkatarsai (2014) dltal javasolt LORA kategoridk (sajat szerkesztésti

tablazat).

A fentebb bemutatott elméleti kereteket a LORA kapcsan 2023. 07.19.-¢én ellendrizve a
Google Scholar keresdfeliiletén keresztiil ugy taldltam, hogy Endsley és Kaber (1999) keretére
1387 hivatkozas; Sheridan és munkatarsai (1978) keretére 1552 hivatkozas; Parasuraman és
munkatarsai (2000) keretére pedig 4528 hivatkozas mutatott. Beer és munkatarsai (2014)
keretére, mely a kordbbiakra alapult és egyben értelemszertien a legfrissebb is, a keresés idején
575 hivatkozas mutatott. Meglatasom szerint a Beer és munkatarsai (2014) altal javasolt
legijabb keret hasznos adalék a HRI szakirodalmi hatteréhez, azonban meglehet, hogy a
gyakorlati felhasznalas szintjéhez tilbonyolitja a LORA-t.

A LORA definialasan €s rendszerezésén tul természetesen arra is sziikségiink van, hogy
a kiilonb6zo szintek emberekre gyakorolt hatasat is feltarjuk a HRI folyamatokban. Ipari és
gazdasagi teriileteken felhasznalt robotok esetén, nem meglepé modon, kifejezetten kivanatos
a magas szintli LORA. Ennek nagyon egyszerli oka az, hogy egy robot akar egész nap is tud
dolgozni, nem ingadozik a teljesitménye, csokkenteni tudja a munka végzéséhez sziikséges
nyersanyagok ¢és erdforradsok mennyiségét, és bar a kezdeti koltségiik magas, a korabban
felsorolt okok miatt gazdasagilag kezelhetd és nyereséges a beruhdzasuk (VVasconez és mtsai,
2019). Mivel egy funkcionalista robot esetén az els6dleges elvaras a robottal szemben az altala
elvégzett munka megfeleld mindsége €s mennyisége, igy minden olyan tényezd, ami ezeket
noveli az ember elégedettségét fogja kivaltani. Igy ipari és gazdasagi kornyezetben a robotok
magas autonémidja kevesebb kozbeavatkozassal és emberi felligyelettel jar egyiitt, mely azt
jelenti, hogy mind a robot, mind az ember t6bb id6t tud forditani a sajat feladatanak elvégzésére,
igy egylittes teljesitményiik néni fog. Ezzel szemben azonban ugy talaltdk, hogy az emberek
hajlandobbak lennének egy teleoperalt (vagyis tavolbol, akar mas helységbdl, varosbdl, vagy

akér foldrészrdl torténd emberi iranyitas alatt 4116) robottal egyiitt dolgozni, mint egy autoném
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robottal (Weiss és mtsai, 2009). A funkcionalista robotok esetén tovabbi nehézség, hogy
felhasznalasuknak rengeteg tisztazatlan etikai és jogi kérdése van (Calverley, 2006), melynek
kicsticsosodasat lathatjuk az olyan tudomanyos tanulmanyokban is, melyek arra hivjak fel a
figyelmet, hogy az autondm robotok veszélyeztetik az emberi identitdst és egyediséget
(Ztotowski és mtsai, 2017). Az ilyen ellenallas azonban nem csupan felnagyitott félelmekbdl
fakad. Egy nagyon gyakran emlegetett példa ennek okara az Egyesiilt Nemzetek altal jelenleg
fenntartott nézet, mely szerint egy autondm robot nem vonhaté feleldsségre a cselekedetei altal,
¢és amely allaspont sok tudos szerint etikatlan (Sparrow, 2007).

Nem talaltam olyan kutatast, mely kelld6 mindséggel vizsgalta volna a LORA 0sszes
tényezdjét, a legtobb HRI kutatdsban ugyanis a LORA mint rogzitett valtozo szerepelt, nem
pedig mint manipulalt fiiggetlen valtoz6, melynek hatasat vizsgaltak volna. Johnson és
munkatarsai (2009) attekinté tanulmanyukban is kiemelik, hogy nagyon kevés kutatas
foglalkozik a LORA hatasaval (6k a tanulmanyukban ’Levels of Autonomy’, vagyis egyszeriien
csak LOA-ként hivatkoznak ra), igy csupan kvalitativ modon tudtak beszamolot adni kilenc
olyan tanulményrol, melyben ez megjelent. Eredményeik alapjan a legtobb tanulmany azt
igazolja, hogy a magasabb LORA noveli az elsddleges feladat végrehajtasanak hatékonysagat,
azonban néhany tanulmanyban problémaként jelent meg a magasabb szintii LORA, amely
Osszezavarta a felhasznalokat. Az altaluk atnézett tanulmanyok egyharmadaban hasznaltdk a
kutatok Endsley és Kaber (1999) tizszintli autondmia taxondmiajat, ezen kutatdsokban azt a
tendenciat talaltak, hogy a teljesitmény akkor volt optimalis szinten, amikor az ember allitja el6
a lehetséges cselekvéseket és valasztja ki a kivant 1épést, melyet a rendszer ezt kdvetden

magat6l végrehajt. Ez Endsley és Kaber (1999) taxonémiajaban a harmadik szint a tizbdl.

1.2.6.7. Koblcsonos fiiggoség az interakcioban

Fiiggdségi helyzet alatt azokat a szituaciokat értjik, amikor az egyén valamilyen
szempont szerint értelmezett teljesitménye, vagy eredményessége fligg egy masik fél
cselekvésétdl. Az el6zéek mintdjara a kdlesonds fiiggdséget is leginkabb a feladatfiiggdség
tekintetében vizsgaljak HRI esetben, de nem kizardlagosan. A kdvetkezOkben ezeket tekintjiik
at példakkal.

Phillips és munkatarsai (2012) ember-allat interakciokbol ismeretes tényez6kbol
kiindulva tettek javaslatot a fliggdség tipusainak kategorizaldsara, érvelve azzal, hogy az
ember-allat interakciok jo elméleti kiindulasi alapként szolgalhatnak a HRI értelmezésére. A
javasolt kategoriak az dsszevondsos (eredetiben: pooled), a sorozatos (eredetiben: sequential),
€s a viszonos (eredetiben: reciprocal). Az dsszevonasos fliggdség azokat a helyzeteket takarja,
mikor az ember és a robot kiilon-kiilon hajtjdk végre a feladataikat, de a végeredmény
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elérésében mindkét fél teljesitménye szerepet jatszik. Ebben a felallasban kevés az interakcio
¢s a koordindacid6 a felek kozott, 6sszességében tehat alacsony kolesonds fliggéssel jellemezhetd.
A sorozatos fliggdség esetében a felek elére meghatarozott sorrendben végzik el a feladataikat,
hogy elérjék a kozos célt. Ebben a feldllasban mar az egyik fél cselekvései direkt hatassal
lehetnek a tobbi fél teljesitményére, am mivel a végrehajtasi sorrend elére definialt, a felek kozt
kevés koordinaciéra van szikség, tehat kozepes, vagy moderalt kolcsonos filiggéssel
jelemezhetd. A viszonos felallasban a felek egyes sziikséges képességekre, vagy
feladatrészekre specializalédnak. Idoébeli struktardk (mint a  végrehajtdsi  sorrend
meghatarozasa) nem sziikségesek, hiszen a feladat részeit a tagok rugalmas moédon tudjak
végrehajtani. Ez azonban azzal jar egyiitt, hogy a hatékony célelérés érdekében folyamatosan
koordinaljak magukat és egymast a tagok, ezért ez a forma értelmezhet6 a legmagasabb szintli
kolcsonos fliggéssel.

Zhao ¢s munkatarsai (2020) emer-robot csapatokban megjelend feladatfiiggdséget
vizsgalo kutatasdban a fliggdség tipusat Phillips €s munkatarsai (2016) nyoman hataroztak meg.
Eredményeik szerint a sorozatos fliggdségi felallasban tartott a legtovabb a feladat végrehajtasa,
mig az 0sszevonasos €s a viszonos fliggdségi helyzetekben szignifikansan hamarabb hajtottak
végre a résztvevoiik a feladatot. Bar empirikus vizsgéalatot nem mutatnak be, amivel igazolnak
allaspontjukat, Bergman és munkatarsai (2019) is javasoljak az ember-robot interakciok
kialakitasat ember-allat interakciok mintdjara vegyes ember-robot munkacsoportok esetében,
szintén Phillips és munkatarsai (2012), valamint Koay €s munkatérsai (2013) nyoman.

Bizalmi szempontbdl vizsgalva Razin és Feigh (2021) egy jatékelméleti helyzetben
vizsgalta a kolcsonos fliggdség hatasat HRI-ban. Céljuk az volt, hogy a jatékelméletbdl kivalt
tarsadalmi csereelméletet (Thibaut és Kelley, 1959) felhasznalva egy olyan modellt alkossanak,
mely kutatasukban magyarazni tudja az ember valaszait egy robottal folytatott jatékelméleti
jatszmaban. Statisztikai modellezés oldalardl nézve a tarsadalmi csereelmélet alapjan felallitott
modell valdban jobb magyarazoerdvel birt, mint barmely mas elmélet alapjan készitett modell,
kozlik a szerzOk az dsszefoglaldjukban.
azonban kritikaval éltek az eddigi LORA elméletekkel szemben. Véleményiik szerint ezek az
elméletek nem tekinthetdek teljesnek, hiszen figyelmen kiviil hagyjak a kdlcsonos fliggdséget,
mely szorosan Osszefligg a robot autonomidjaval HRI soran. NézOpontjukat azzal érvelik, hogy
a robotok fejlédése soran a fiiggdségi helyzetbol, (eredetiben: dependent; vagyis a robot
folytonos emberi iranyitasra szorult) fiiggetlen helyzetbe keriiltek (eredetiben: independent;
vagyis a robot dnalldan képes feladatokat végrehajtani), &m a technologia teljes kiteljesedése

akkor jon el, amikor tovabblépnek a kdlcsondsen fiiggd helyzetbe, hiszen ekkor mar nem csak
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feladat végrehajtasra, de egyiittmiikddésre is képesek. Késébbi kutatas soran (Johnson és mtsai,
2012) arra is talaltak bizonyitékot, hogy az ember-robot munkacsoportok esetében a robot
magasabb szintli autonomidja valoban negativan hatott a teljesitményre. Eredményeik alapjan
megalkodtak a K6zos Aktivitasi Tervezés (eredetiben: Coactive Design) modelljét (Johnson és
mtsai, 2014). A Kozos Aktivitasi Tervezés egy gyakorlati felhasznalast tervezési paradigma,
mely munkafolyamat rendszerek tervezésében tud segiteni azaltal, hogy szorgalmazza a
kolcsonos fliggdségi helyzet kialakulasat emberek és robotok, vagy mas mesterséges dgensek,
kozott.

Ebbdl az elméleti modellbdl dolgoztak ki késobb a Kolcsonds Fiiggdségi Elemzést
(eredetiben: Interdepencency Analysis), mely egy formalo kiértékeld eszkoz (Johnson €s mtsai,
2018), vagyis egy olyan eszk6z mely azonositja a helytelen értelmezéseket, nehézségeket és
tanulasi szakadékokat, valamint kiértékeli, hogyan lehet ezeket megsziintetni. Részletesebben,
maga a Kolcsonos Fiiggdségi Elemzés sordn arrdl kaphatunk informaciot, hogy miként
valtoztatja meg az automatizdcido a munka jellegét €s természetét ember-gép rendszerekben,
melyek azok a folyamatok, amiket a robot onmagatol, vagyis fliggetleniil is el tud végezni, és
melyek azok a folyamatok, melyekben az emberi érzékszervekre, kiértékelésre, vagy
kognicidkra van sziiksége a hatékony munkavégzéshez. Osszefoglalva tehat a hagyomanyos
LORA modellekkel szemben nem csak arr6l ad informaciot, hogy milyen folyamatok vannak
automatizalva, hanem arrol is, hogy mely folyamatoknak kellene, és melyeknek nem kellene
automatizalva lenniiik (Johnson és mtsai, 2018). A Kolcsonos Fliggéségi Elemzést hasznaltak
fel Adriaensen és munkatarsai (2022) kutatasukban, melyben az ember-robot interakciot, mint
Osszekapcsolt kognitiv rendszert (eredetiben: joint cognitive system) értelmezték. Ez az
elgondolas ekoldgiai megkozelitésii és azt jelenti ki, hogy az dsszetett munkarendszerekben a
kognicidé nem az egyének, hanem a rendszer szintjén jelenik meg (Adriaensen és mtsai, 2022).
Kovetkeztetésiikben azonban azt fogalmazzak meg, hogy bar a Kolcsonds Fliggdségi Elemzés
valéban hatékony felmérd eszkdznek bizonyult, kérdéses hogyan tudja betdlteni kitlizott
feladatat (Adriaensen és mtsai, 2022), hiszen elvileg nem csak egy rendszer felmérése a cél,
hanem annak alakitdsa is a kdlcsonos fliggdség kozponti elve alapjan (Johnson és mtsai, 2018).
Annak feltardsara azonban, hogy miként lehetne a gyakorlatban alakitani a rendszereket ennek

fényében, tovabbi kutatasok sziikségesek (Adriaensen és mtsai, 2022).

1.2.6.8. A bizalom

A bizalom jelenségével egészen rég oOta foglalkozik a pszichologia, mar 1984-bdl is
talalhatunk olyan tanulmanyt (Meize-Grochowski, 1984), mely tobb akkoriban divatos bizalom
definicio Osszeflizésével és a fogalom tisztdzasaval probalkozott. A jelenségre azodta sem
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talaltak egységes definiciot, ezzel szemben a legtdbb szerzd szinte teljesen hasonlé mdédon
fogalmazza azt meg, halvany eltérésekkel. A szakirodalmat attekintve lathatjuk, hogy még az
elmult években is rendre sziiletnek probalkozasok, hogy a szamos bizalom definiciot valahogy
tisztazzak a pszichologia, és tarsadalomtudomanyok adott teriiletein, igy mint a korméannyal
szembeni bizalom témakorében (Liu és Mehta, 2021), vagy a médidval szembeni bizalom
témakorében (Schmidt és mtsai, 2019).

A HRI kutatasi teriiletén is hasonld bizonytalansaggla taldlkozhatunk. Brzowski ¢és
Nathan-Roberts (2019) szisztematikus elemzést végeztek a bizalom mérésére vonatkozoan az
emberek €s automatizalt rendszerek kozotti interakcidval foglalkozd tanulmanyok esetén.
Megfogalmazzak, hogy bar a mai napig nehéz definidlni a bizalmat, az ember-automatizalt
rendszer interakciokat vizsgalé kutatasok esetében mar 1973-ra visszamendleg is talalunk
publikécidkat, melyek hangsulyozzék a bizalom kozponti szerepét az automatizalt rendszerek
adaptélasaban ¢€s integraldsaban. Az altaluk atvizsgalt tanulméanyok alapjan azt a kovetkeztetést
vontdk le, hogy a legtobb esetben a bizalom csak szubjektiv modon keriil felmérésre. Magat a
bizalmat pedig a kutatok olyan modon definialjak, mely igazodik ahhoz az altaluk vizsgalt
rendszerhez, amivel kapcsolatosan a bizalmat mérni szeretnék. Ehhez igazodéan Bach és
munkatarsai (2023) is megfogalmazzak szakirodalmi attekintésiikben, hogy a bizalom tobbféle
modon és szempontbol is megragadhat6. Emellett azt is hozzateszik, hogy az intelligens
technologiakkal szembeni bizalom esetében valdszintileg hasznosabb is, ha a kutatasok soran a
konkrét helyzetre vonatkozoan definialjak a bizalmat, mintsem hogy elkezdjiik egyméashoz
viszonyitani a kiilonb6z6 bizalom definicidkat.
kiemelve, hogy a legtobb esetben a definiciok megegyeznek abban, hogy a bizalomnak harom
f6 komponense van: az egyik fél, aki megbizik a masikban ¢és ezaltal sebezhetd helyzetben van
amasik féllel szemben; akiben megbiznak, tehat akibe egy masik f¢él a bizalmat fekteti és akinek
hatalméban 4ll visszaélni ezzel a bizalommal; és a kontextus, melyben megvaldsulhat a bizalom
kifejezddése és amelyben megtalalhatok a csatorndk, melyeken keresztiil a bizalommal vald
visszaélés kart okozhat a masikban megbizd félben. Végiil megallapitjdk azt is, hogy mind
ember-ember, mind ember-gép interakcidé esetében e harom komponens szerint torténik a
bizalom definicidja. Amikor egy kutatdsban a masikban megbiz6 fél van a kozéppontban akkor
fliggdségi tényezd keriilhet eldtérbe, viszont amikor az a fél van a fokuszban, akiben
megbiznak, akkor kertilhet példaul a joakarat a kozéppontba, mig amikor a kontextus oldalarol
kozelitik meg egy kutatasban, olyankor példaul a helyzet feletti kontroll keriilhet a vizsgalatok

fokuszaba.
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Hazai hozzajarulasként Lazanyi és Maraczi (2017) is foglalkoztak a bizalommal a HRI
tekintetében. Ok tigy fogalmazzik meg a bizalmat, mint két szereplé kozti tarsas relacio,
melyben az egyik fél bizonyos bandsmddban vald részesedést remél a masik altal, és ennek
érdekében adott modon viselkedik. A bizalom mindig kockazatot tartalmaz, hiszen a masikban
megbizd fél sosem lehet biztos a kimenetben, igy minden esetben bizonytalan az interakcio
jovoje. Emellett belefoglaljak a bizalom koncepcidjaba azt is, hogy nem kotelezé mindkét fél
emberi, de még csak élolényi entitdsa sem, hiszen egy targgyal (mint szamitogép, vagy
személygépjarmii), de még absztraktabb agensekkel (mint példaul az iddjaras, vagy a ,,holnap”)
szemben is meg tud jelenni a bizalom kérdéskore. Megkiilonboztetik tovabba a bizalom két
nagy csoportjat is, melyet 6k vonas bizalomnak €s torténeti bizalomnak neveztek el. A vonas
bizalom az egyén magaban rejld attitlidjeitdl, sztereotipiaitol és elditéleteitdl fiigg és mar az
els6 talalkozas eldtt hatassal van arra, hogy az egyén hogyan fog viszonyulni egy robothoz.
Mivel ez az egyén magaval hozott belsd, el6zetes rendszere, igy megkonnyitheti, vagy akar
teljesen meg 1is akadadlyozhatja az eredményes HRI kialakuldsat. Ennek fényében
megfogalmazzak, hogy bizonyos szintli vonas bizalom elengedhetetlen a HRI megkezdéséhez
¢s a torténeti bizalom kialakuldsdhoz. Mig a vonas bizalom leginkabb affektiv tényezdk altal
befolyésolt, addig a torténeti bizalom sokkal inkdbb analitikus kiértékelések soran alakul ki.
Ezen kiértékelések alapja az adott rendszerrel és a teljesitményével kapcsolatos észleletek.

Lee és Moray (1994) nyoman a bizalom négy f6 komponensét kiilonboztetik meg:
kompetencia, megbizhatdsag, bejosolhatosag és felelosség. Egy HRI kontextusban a
kompetencia azt jelenti, hogy a robot képes teljesiteni a ra bizott feladatokat, a megbizhatosag
azt takarja, hogy a robot hiba nélkiil hajtja végre a rabizott feladatokat, a bejosolhatosag alatt
pedig azt értjilk, hogy a robot azonos ingerekre mindig azonos méodon fog reagélni, igy
fenntartva a konzisztens viselkedést, mig a felelosség a robot szolgaltatojatol kapott elégséges
informacioatadasban nyilvanul meg. A torténeti bizalom alapja, hogy az ember ¢és a robot kozott

ismételt interakcidknak kell megvalosulnia, igy a kdzos tapasztalatok alapjan épiil ki.

1.2.6.9. Az empatia

Az empatia jelenségének targyalasakor belefutunk a jol ismert problémaba, miszerint
legalabb annyi definicigja létezik, ahanyan kutattdk a jelenséget (Decety és Jackson, 2004), igy
jelen dolgozatban az egyértelmiiség kedvéért Ickes (2003) alapjan a rokon fogalmak mentén
torténd megkiilonboztetés szerint fogom definialni a jelenséget. Eszerint az empatia masok
érzelmeinek megértése perspektiva felvételének segitségével. Ezt egyértelmiien elkiiloniti a
kompatiatdl (kozos érzelmek megélése kozos koriilmények hatasara), a mimpatiatol (masik
érzelmének imitdlasa, annak tényleges megélése nélkiil), a szimpatiatol (szandékolt érzelmi
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reakcié adasa), a transzpatiatdl (érzelmi kontagiozitds, amikor az egyén Onkénteleniil
,megfertdzédik™ masok érzelmeivel) és az unipatiatol (a transzpatia intenziv formaja).

Robotpszichologia teriiletén is gyakran kutatott konstruktum az empatia. Ez két
szempontbdl szokott torténni, a robot empatidjanak kialakitasanak vizsgalati oldalarol és az
ember a robot iranyaba mutatott empatia szempontjabol. Az elsé szempont a definicié azon
részére Osszpontosit, hogy az empatia a masik érzelmeinek megértését takarja, igy fokuszaban
azok a kutatasok allnak, melyekben a robot az emberi érzelmek felismerésének és helyes
kiértékelésének fejlettségét vizsgaljak (Park és Whang, 2022). A teljesség kedvéért meg kell
emliteni, hogy a szakirodalomban vitatott az a nézet, miszerint ezt nevezhetjilk a robot
a szerzOk (Malinowska, 2021). A masodik szempont szerint rendszerint olyan kutatasokat
talalunk, melyek az emberi oldalrol probaljak meg feltarni, hogy melyek azok a tényezok,
tulajdonsagok ¢és képességek, amelyek novelik a robottal szembeni empdatia megjelenését az
emberekben (Spitale és mtsai, 2022), illetve milyen mértékben valtoztatja meg az ember-robot
interakcidt az emberekben a robotokkal szemben megjelend empatia (Rossi és mtsai, 2020).

A robotokkal kapcsolatos empatia kutatasa soran szamos tarsadalmi, filozofiai és etikai
kérdés is felmeriil. Coeckelbergh (2018) allitasa szerint sokan érvelnek mar manapsag is azzal,
hogy bizonyos modokon banni a robotokkal értelmezhetd etikatlan viselkedésnek is.

A robotokkal szembeni empatia egy egyedi formajat kutattdk Bartneck ¢s munkatarsai
(2007) vizsgalatukban, melyben a résztvevoknek egy iCat tipust robottal kellett egy
Mastermind névre hallgatd jatékot jatszaniuk. Az iCat robot viselkedése személyek kozotti
valtozoként varidlodott a kutatds soran, egyrészt mutathatott alacsony vagy magas szintli
intelligenciat a jaték soran, masrészt mutathatott alacsony vagy magas szintli baratsagossagot.
Miutan a résztvevok végeztek a k6zos jatékkal, a feladatuk szerint ki kellett kapcsolniuk az iCat
robotot, aki az utasitast meghallva ebbe a verbalis kérésbe kezdett: ,,Nem gondolhatja
komolyan, engem kikapcsolni? De ugye nem fogsz engem kikapcsolni?”. A kikapcsoldst egy
tekerd elforgatasaval tudtdk végrehajtani a résztvevok, mely elforgatdsa kdvetkeztében a robot
hangja is valtozott, vagyis minél inkabb a kikapcsolt végpont felé forgattdk, annal jobban
lelassult a robot hangja. Amikor a végpontot elérték a tekerdn, az iCat robot teljesen némava
valt és felvette az alap, varakozo tartasat. A kutatdsban minden résztvevd kikapcsolta a robotot,
de a szerzdk szignifikans kapcsolatot talaltak a robot intelligencidja és baratsagossaga, valamint
a kikapcsolas el6tti hezitalasi id6 kozott. Intelligens robot esetén a hezitalasi id6 kétszer olyan
hosszl volt, ha baratsagos volt a robot, mint ha nem mutatott baratsagos hozzaallast. A szerz6k
értelmezése szerint a résztvevok hezitalasat az empatian keresztiil tudjuk értelmezni. Ervelésiik

alapjan ugyanis a helyzetben megjelenik egy szocialis motivum, a Manus Manum Lavat (kéz
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kezet mos), ahogy a szerzok emlegetik, vagyis a kolcsonds segitségnytjtas. Okfejtésiik szerint
ez a motivum csak akkor tudja a hatasat kifejteni, ha a résztvevok negativ kovetkezményeket
tarsitanak a robot kikapcsoldsdhoz, a kikapcsolds pedig csak akkor jelenthet negativ
kovetkezményeket a robot szamara, ha bizonyos szintli empatiat éreznek a robot irdnyaba a
résztvevok.

Ugyanezen a kutatési elven tovabb haladva Horstmann és munkatarsai (2018) szintén az
emberekben megjelend empatia hatasat vizsgaltak a robot kikapcsoldsa esetében, amennyiben
a robot tiltakozasat fejezi ki a kikapcsolasa ellen. Az 6 kutatési elrendezésiikben az iCat robot
helyett egy humanoid NAO robotot hasznéltak, mely szdmara a résztvevoknek egy verbalis
feladatot kellett prezentalniuk. A kutatasban kétféle interakcios felallas szerepelt személyek
kozotti valtozo formdjaban, az egyik esetben tarsas, mig a masikban funkcionalis interakcid
valosult meg NAO ¢és a résztvevd kozott, melyet NAO kommunikécids szintjének
szabalyozéasaval allitottak be. Az 6 kutatdsukban NAO nem tiltakozott minden esetben a
kikapcsolas ellen, csupan mindkét felallasban az esetek felében. Amennyiben tiltakozott, azt a
,»Kérlek, ne kapcsolj ki. Félek a sotétben.” kijelentéssel tette. Eredményeik szerint az interakcio
tipusdnak nem volt szignifikans hatasa a résztvevok kikapcsolasi szandékara, azonban amikor
a robot tiltakozott a kikapcsolas ellen, a résztvevok kozel egyharmada eleget tett a robot
kérésének és bekapcsolva hagyta azt. Amennyiben a tiltakozds megtortént €s a résztvevo ezt
figyelmen kiviil hagyva mégis kikapcsolta mar szignifikans hatast mutatott az interakcio tipusa,
mégpedig a funkciondlis interakcidval taldlkozott résztvevOok hezitaltak tovabb, a tarsas
interakcioval talalkozott résztvevokkel szemben.

Spatola (2019) kissé filozofikusabb megkozelitést vizsgalataban kétféle elrendezés jelent
meg. Az elsO elrendezést nem-tarsas robotként emlegeti a szerzO, ebben az esetben tarsas
interakcid nem jelent meg a helyzetben, a résztvevonek egyszeriien csak jellemeznie kellett a
NAO robotot. A masodik elrendezésben a résztvevoknek verbalis interakcioba kellett Iépnitik
a NAO robottal. Ezt kdvetden a résztvevoknek ki kellett kapcsolniuk a NAO robotot, melyre
az a ,,Kérlek, ne huzz ki. Félek, ha leallok, tobbé nem ébredek fel.” kijelentéssel tiltakozott. Az
eredmények alapjan a vizsgalati elrendezésnek nem volt hatdsa a robot kikapcsoldsira. A
kutatds tovabbi eredményeiben a tudatrél alkotott vélemények ¢és személyes valtozok
kapcsolatat vizsgalta, melyek tavol allnak jelen dolgozat fokuszatol, igy ezen részletek
taglalasara mar nem térek ki. Spatola (2020) nem sokkal késébb megismételte kutatasat, némi
modositassal. Ezuttal minden résztvevOnek egy verbalis interakciot kellett folytatnia egy NAO
robottal, am a résztvevok egyik fele szdmara a robot semleges témakat érintett, mig a résztvevok
masik fele szdmara olyan témak felé terelte a beszélgetést, melyekben sajat hallhatatlansagat

emlithette meg (példaul: ,,Szeretek 1j dolgokat felfedezni és minden idém rendelkezésre all
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ehhez, hiszen én sosem halok meg.”). Ezt kovetden a korabbi vizsgalatdhoz hasonlé modon ki
kellett kapcsolniuk a robotot, melyre szintén a korabban is hasznalt tiltakozassal reagélt a robot.
Eredményei kozlésében arrdl ir, hogy a kisérleti elrendezésben sikeresen bebizonyitotta, hogy
a résztvevok negativabban fognak viselkedni a robottal azokhoz képest, akik a kontrol

elrendezésben talalkoztak azzal.

2. Kérdésfelvetés

Kutatasom egyik f6 szempontja volt, hogy egy olyan jelenséget vizsgaljak, amely
proaktiv médon mehet elébe a varhatd valtozasoknak a HRI teriiletén. Igy a kérdésfelvetés
megfogalmazasa soran is fontos szempont volt a vizsgalando jelenség tényleges relevanciaja a
jelenre €s a kozeljovore vonatkozoan. A robotok jelenleg leginkdbb a munka vildgaban és
szolgaltatoi, vagy segité szakmai szektorokban jelennek meg, ezért Gigy véltem, kutatasomban
is célszerli egy olyan helyzetet vizsgalni, ahol a k6zos feladatvégzés motivuma megjelenek az
ember és robot kozott. Brynjolfsson kutatassorozataibol tudjuk (Brynjolfsson, 1993;
Brynjolfsson és Hitt, 1998; Brynjolfsson és mtsai, 2018), hogy minden fejlett mai technologia,
igy a robottechnologia esetében is igaz, hogy az atlag felhasznalok jelentds része hianyos
ismeretekkel és adott esetben sok tévhittel rendelkezik az adott technoldgiat illetden. Ebbol
kiindulva f6 kérdésem az volt, vajon hogyan reagalnak az emberek egy robot cselekvésére,
amikor az latszolag nem illeszkedik bele addig tanusitott viselkedésébe. Annak érdekében,
hogy a robot viselkedése valoban meglepd legyen a résztvevok szamara, kutatdsomban egy
robot kozos feladatvégrehajtast kovetden egy olyan dologra kérte a résztvevoket (nevezetesen,
hogy ne kapcsoljak ki a robotot), mely egyértelmiien szembement a kutatasvezetotol elozetesen
kapott utasitasokkal.

gy egy olyan esetet vizsgiltam meg, mikor a résztvevok rendelkeztek némi kozos
¢lménnyel egy robottal (robottal torténd kozos feladatvégzés formdjaban), majd a robot
kérésének koszonhetden egy olyan helyzet allt eld, ahol donteniiik kellett, hogy az emberi
utasitasnak, vagy a robot kérésének tesznek inkabb eleget.

A kutatds fokuszdban tobb kérdés is allt. Egyrészt fel szerettem volna tarni olyan
személyiségdimenzidknak a bejoslo hatasat, melyeket korabbi robotpszicholdgiai kutatdsokban
mar kapcsolatba hoztak a robotokkal szemben megjelend viszonyuldsokkal, igy a BigFive
(Craenen és mtsai, 2018; Morsunbul, 2019; Miiller és Richert, 2018) és a kontrollhely (Chiou
és mtsai, 2021; Sharan és Romano, 2020) is be lett vonva az elemzésbe, mint fiiggetlen
valtozok. Masrészt, fel kivantam tarni, hogy egy olyan mérdeszkoz, mely tobb dimenzié mentén
is méri a robotokkal szembeni attitiidot és magyar nyelven is elérhetd, vagyis az MdRAS (Orsi

¢és mtsai, 2021) mennyire képes bejosolni az emberi viselkedést egy ilyen ellentmondéasos
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helyzetben. Harmadrészt meg akartam vizsgalni, hogy a robot és az ember kozti kapcsolat
milyensége, a hatalmi eréviszonyok megoszlasa tekintetében (egyenld erémegoszlds, ember
rendelkezik tobbségi hatalommal, illetve nem jelenik meg hatalom az interakcié soran),
befolyasolo hatassal bir-e a helyzetre. A felsorolt tényezdk hatasat két f6 mutatoban kerestem,
a robot ki-, illetve bekapcsolva hagyasaban, illetve a ki-, illetve bekapcsolva hagyas dontéséig
eltelt idében, melyre hezitalasi idéként tekintettem. A pontosan megfogalmazott hipotéziseket
a kovetkezo alfejezet tartalmazza.

A kutatds soran azért esett egy ilyen helyzet vizsgdlatira a valasztdsom, mert a
kozeljovoben konnyen elképzelhetd az, hogy az egyre fejlettebb robotok olyan cselekedeteket
hajtanak végre, melyek a nem szakértdket konnyen meglepheti, adott esetben le is dobbentheti.
Ennek lehetdsége a hétkoznapi €letben kellemetlen érzelmeket és gondolatokat ébreszthet a
felhasznalokban, munkahelyi kontextusban pedig akar balesetekhez, mithibdkhoz is vezethet.
Emellett egy olyan helyzet modositott valtozatat allitottam eld, mely kisebb-nagyobb
hasonlosagokkal néhany korabbi kutatasban is felhasznélasra keriilt (Bartneck és mtsai, 2007;
Horstmann és mtsai, 2018; Spatola, 2019), igy eredményeim kdnnyebben illeszthetéek a mar

meglévd szakirodalomi eredményekhez.

2.1. Hipotézisek

A Big-Five dimenziok kapcsolatban dllnak a robot bekapcsolva hagydsanak
hajlandosagaval.

Korabbi kutatasok azt bizonyitjak, hogy a Big Five személyiségmodell dimenzidi
kapcsolatba hozhatok a robotokkal szembeni attitidokkel és a robotok kedvelésével.
Eredmények alapjan a Neuroticitas pozitivan korrelal a robotokkal szembeni negativ
attitidokkel, az Extraverzio pedig pozitivan korreldl a robotok tarsas hatdsaval szembeni
negativ attitidokkel (Miiller és Richert, 2018). Masok azt talaltak, hogy a Nyitottsag,
Extraverzid és Baratsagossag pozitivan korrelal a robotok észlelt kedvelhetdségével és az
észlelt biztonsaggal, mig a Neuroticitas negativan korrelalt ezen tényezdkkel (Craenen és mtsai,
2018). Egy harmadik kutatiasban is hasonldé eredményekre bukkantak, az Extraverzid és a
Nyitottsag negativan korrelalt a robotokkal szembeni negativ attitidokkel (Morsunbul, 2019).
Ezen eredmények nyoman azt feltételeztem, hogy a magasabb szintli Nyitottsag, Extraverzio és
Baratsagossag a robot bekapcsolva hagyasat fogja valdsziniisiteni, mig a magasabb szintii
Neuroticitas a robot kikapcsolasat, tehat:

Hla: A magas Nyitottsaggal rendelkezd személyek inkabb tesznek eleget egy robot

személyes jellegli kérésének az emberi utasitas ellenére.
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Hlb: A magas Extraverzidval rendelkezd személyek inkabb tesznek eleget egy robot
személyes jellegli kérésének az emberi utasitas ellenére.

Hlc: A magas Baratsagossaggal rendelkezé személyek inkabb tesznek eleget egy robot
személyes jellegli kérésének az emberi utasitas ellenére.

H1d: A magas Neuroticitassal rendelkezé személyek kovetik az emberi utasitast €s

inkabb nem tesznek eleget egy robot személyes jellegii kérésének.

A kontrollhely kapcsolata a robot bekapcsolva hagyadsdnak hajlandosdgaval

A kontrollhely az egyén azon vonasat takarja, mely mentén adott események feletti
kontrollt, vagyis hatalmas, befolydst tulajdonitanak maguknak, illetve a kornyezetiiknek
(Rotter, 1966). Tipikusan két valtozatat kiilonboztetjilk meg. Akikre inkabb a bels6 kontroll
jellemzd, azok a kiilonboz6 események oksagat hajlamosabbak sajat magukra, sajat
cselekedeteikre visszavezetni, mig akikre inkabb a kiils6 kontroll a jellemzd, azok
hajlamosabbak masoknak, kiils6 tényezoknek tulajdonitani az események oksagat. Kevés olyan
kutatast talaltam HRI teriileten, melyek figyelembe vették a kontrollhelyt, mint személyes
valtozot, igy csak szorvanyos hattérre tudtam tdmaszkodni. Egy kutatdsban gy talaltak, hogy
az atlagos ¢€s magas belsé kontrollhelyli operatorok komfortosabbnak érezték az iranyités
atadasat egy robotnak navigacios feladat végrehajtasa soran (Chiou és mtsai, 2021). Egy masik
vizsgalatban, ahol a robot meggydzoképességét mérték fel, ugy talaltdk, hogy azoknak a
résztvevoknek, akiknek magas volt a belsé kontrolljuk, tobb 1d6 kellett, hogy valaszt adjanak a
robotnak ¢és ritkabban is értettek egyet annak javaslataival (Sharan és Romano, 2020). Ezek
nyoman azt feltételezem, hogy azok, akikre inkabb a belsé kontroll a jellemz6 kevésbé lesznek
nyitottak a robot személyes jellegli kérése felé, mivel nem akarjak atadni annak a helyzet feletti
kontrollt, tehat:

H2a: A magasabb szinti belsé kontrollal rendelkezé személyek kovetik az emberi
utasitast és inkabb nem tesznek eleget egy robot személyes jellegli kérésének.

H2b: A magasabb szintii bels6 kontrollal rendelkez6 személyek inkabb tesznek eleget egy

robot személyes kérésének az emberi utasités ellenére.

A robotokkal szembeni attitiidok kapcsolata a robot bekapcsolva hagyasanak hajlandosagaval

A robotokkal szembeni viszonyuldsokat és attitlidoket mar a szakirodalmi éttekintd soran
részletesen bemutattam. Kézenfekvonek tlinik, hogy egy robottdl érkezé személyes kérés
elbiralasat befolyasolni fogja az, hogy az egyén milyen attitidokkel rendelkezik a robotokkal
szemben. Horstmann és munkatarsai (2018) kutatasukban, ahol hasonldé mddon a robot

kikapcsolasanak hajlandosagat vizsgaltak (am az 6 esetiikben a robot altal tanuUsitott tarsas
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képességek szintjét manipulaltak), gy talaltak, hogy a robotokkal szemben kifejezetten negativ
attitidokkel biro résztvevoik kevesebbet hezitaltak és nagyobb aranyban kapcsoltak ki a robotot
a vizsgalatukban, kontextustol fiiggetleniil. igy én is hasonld eredményeket vartam el:

H3: A magasabb szintii robotokkal szembeni negativ attitliddel rendelkez6 személyek

kovetik az emberi utasitast és inkabb nem tesznek eleget egy robot személyes jellegli kérésének.

A robottal torténd feladat vegrehajtasanak modja és a robot bekapcsolva hagydasanak
hajlandosaga

Ahogyan a szakirodalmi attekintd soran is olvashattuk, egy robottal végzett interakcid
idoével képes kialakitani a bizalmat, hiszen az ember bizonyossagot szerez a robot képességeit
illetéen, mely az egyik kdzponti forrasa lesz egy robot megitélésének, foleg feladatmegoldasi
kontextusban, melyet én is vizsgéaltam a kutatds sordn. Véleményem szerint az ezaltal
megjelend bizalom felerdsiti az emberek antropomorfizaldsi hajlanddsagat, igy még
empatikusabban fognak viszonyulni az adott robothoz, igy hajlanddbbak lesznek egyiitt érezni
vele és szivességet teljesiteni. Tovabba, ahogyan azt a jol ismert ,,ajtoba tett 1ab” nevezeti
pszichologiai mechanizmus leirja, amikor egy fél mar korabban eleget tett egy masik fél
kérésének, konnyebben mond igent egy késObbi nagyobb kérésnek is. Ezért ugy gondolom,
hogy olyan helyzetekben, ahol a robot gyakorol némi kontrollt az ember felett, az ember
valamennyire mar megszokja, hogy aldvesse magat egy robot kéréseinek, utasitasainak. Ezek
alapjan tehat:

H4a: ’Iranyitd’ helyzetben inkdbb tesznek eleget egy robot személyes kérésének az
emberi utasitassal szemben, mint ’Kontroll’ helyzetben.

H4b: *Egyiittmiik6dd’ helyzetben inkabb tesznek eleget egy robot személyes kérésének

az emberi utasitassal szemben, mint *Kontroll’ €s ’Iranyitd’ helyzetben.

Tovabbi kutatasi kérdések

A korabban felsorolt hipotéziseken tul egyéb tényezdket is felmértem a kutatdsomban,
melyekre vonatkozoan szakirodalmi hattér, vagy kvalitativ jellegiik miatt nem tudtam eldzetes
elvarast megfogalmazni, hiszen inkabb feltaro jelleggel keriiltek megvizsgalas ala. gy a
robotokkal szembeni attitlidok esetében csak a negativ attitlidok dimenzidjara vonatkozdan
tudtam megalapozott hipotézist megfogalmazni. Ezért az altalam felhasznalt MdRAS
mérdeszkoz tobbi aldimenzidjat feltaro jelleggel vizsgaltam. Tovabba a Kutatas soran egy sajat
szerkesztésti utokérddiv is felvételre keriilt, mely konkrétan az adott vizsgélati helyzetre és
adott robotra vonatkozdan gytijtott véleményeket. Mivel ezt a mérdeszkdzt eldszor validalni is

kellett az adatok alapjan, igy eldzetesen nem lehettem biztos a faktorstruktirajaban, ezért
87



hipotézist sem tudtam megallapitani. Végezetiil egy félig strukturalt interjut is felvettem a
résztvevokkel a vizsgalati helyzetet kdvetden, mely utdlag tartalomelemzés ald keriilt, hogy
kideritsiik, milyen érzéseket és gondolatokat keltett a résztvevOkben a robottal végzett

interakci6 élménye ¢€s a robot kérése.

3. A kutatas bemutatasa

A kutatés az Egyesitett Pszichologiai Kutatasietikai Bizottsag (EPKEB) altal kibocsajtott
etikai engedély birtokaban zajlott le. Az etikai engedély iktatasi szama: 2021-84.

A kutatds bemutatdsat azzal kezdeném, hogy parhuzamot allitok harom kordbbi,
nemzetkdzi szakirodalombdl ismert kutatds (Bartneck és mtsai, 2007; Horstmann és mtsai,
2018; Spatola, 2019) altal, valamint sajat kutatasom altal hasznalt elrendezés kozott. Ezt azért
tartom fontosnak, mert bar a robot kikapcsolas elleni tiltakozasa egy megegyez6 motivum a
vizsgalatokban, a kutatasi kérdést tekintve eltérdek.

Bartneck és munkatarsai (2007) a robot-antropomorfizacié oldalarol kozelitette meg a
kérdést. Kutatasukban azzal érveltek, hogy egy ember csak akkor veheti igazdn fontolora azt,
hogy engedjen egy robot tiltakozasanak a kikapcsolas ellen, ha feltételezi, hogy a kikapcsolassal
valoban arthat annak a robotnak. Ez a feltételezés pedig csak akkor johet l1étre érvelésiik szerint,
ha az emberek valamilyen mértékben antropomorfizaljak a robotot. Kutatasukban a robot
tanusitott intelligenciaja volt egy fontos fiiggetlen valtozo, melyet azzal manipulaltak, hogy a
robot mennyire ligyes 1épéseket tett a jaték soran.

Horstmann és munkatarsai (2018) viszont Reeves és Nass (1996) elméletére alapozva
(eredetiben: ,,Media Equation Theory”, magyar szakforditdsa nem talalhatd) azt a megkozelitést
kovették, mely értelmében a szamitogépeket, és ezaltal a robotokat is, egyre inkdbb tarsas
szereploként kezelik az emberek. A szerzOk gondalatmenete az volt, hogy mivel az emberek
tarsas szereploként tekintenek egy robotra, ezért HRI soran az emberekben eldhivodnak az
ember-ember interakciokban is tapasztalt tarsas normak, és ezért lehetnek motivaltak arra, hogy
eleget tegyenek a robot kérésének. Kutatasomban a robot tarsas kommunikaciojanak szintje
volt tovabba egy fontos fiiggetlen valtozo.

Spatola (2019; 2020) a spiritualitas oldalarol megkozelitve a tudatr6l alkotott
elképzeléseink probatételeként értelmezte ezt az ember-robot kozotti tarsas helyzetet.
Meglatasa szerint az, hogy egy ember mennyire hajlandé elfogadni egy robot entitdsat és
relevansnak tartani egy ilyen jellegli, személyesnek tiind kérést téle, attdl fiigg, hogy milyen
elképzelése van az embereknek a tudat miikodésérdl. Kutatdsdban moddszertani szempontok
alapjan két nagy csoportba kategorizalta az emberek tudatrol alkotott elképzeléseit. Azt

feltételezte, hogy azok, akik a tudatot a test-elme dualitdsdban értelmezik, nehezebben fogadjak
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el, hogy egy nem bioldgiai testben is 1étrejohet egy emberszerii tudat. Ezzel szemben, akik a
tudatot a fejlédési folyamatok soran 1étrejové entitdsnak gondoljak, kdnnyebben elfogadjak,
hogy egy mesterséges neuralis halézat is létre tudjon hozni egy emberszerii tudatot. igy
kutatdsaban a f6 fliggetlen valtozo a tudatrol alkotott vélekedés volt.

Jelen kutatasom eszmeiségében illeszkedik a fent felsorolt vizsgalatokhoz. Elméleti
alapokon tamogatom Bartneck és munkatarsai (2007), valamint Horstmann és munkatarsai
(2018) felvetéseit. Azonban a kozponti felvetésem Brynjolfsson (1993) munkassaga nyoman
az volt, hogy az emberek tobbsége téves és hidnyos ismeretekkel bir az 11j technologiakrol. Ez
alapjan feltételezem, hogy a nem szakértok szamara egy robot viselkedése nagyon sokszor lehet
varatlan €s meglepd, ennek kihangsulyozéasa érdekében sajat kutatdisomban a robot személyes
kérése €s a robottal végzett kozos feladat jellege nagyobb kontrasztot mutat. Tovabbi
kiilonbség, hogy kutatisomban nagyobb  hangsulyt fektettem a  résztvevok
személyiségdimenzioinak bevonésara, annak érdekében, hogy esetleges egyéni kiilonbségeket
tudjak kimutatni. Szintén fontos kiegészités, hogy kutatdsomban a robottal torténé interakciod
kolcsonos fliggdségen alapuld feladatvégrehajtas volt, egy olyan helyzet, mely a legnagyobb
valosziniiséggel ¢és gyakorisaggal fog megjelenni a tényleges HRI folyamatokban a

kozeljovoben.

3.1. A minta bemutatasa
A kutatas soran a mintaba kertilés kritériuma az volt, hogy az illetéen be kellett toltenie a
18. életévét és legalabb kozépszintii angol nyelvtudassal rendelkezzen. A mintavételezés soran
azonban ugy adodott, hogy jelentds szamu jelentkezd érkezett egyetemi hallgatoi, illetve 18
évet betoltott gimnaziumi didk korokbdl, igy a minta homogenitasanak érdekében végiil a didk,
vagy hallgatéi statusz megléte is kritérium lett. A kovetkezokben eldszor a mintavételezés

folyamatat fogom bemutatni, majd pedig a minta jellemzésével fogom folytatni.

3.1.1. Mintavételezés
A résztvevok toborzasa 2021 szeptemberében kezdddott meg. Online feliileten keresztiil,
kozosségi oldalakon keresztiil tortént a felhivas a kutatasban valo részvételi lehetdségre. Mivel
elsd alkalommal csak atmeneti felhasznalasra kertilt egy NAO robot a hozzaférhetdségiink ala
masfél hetes idStartamra, igy bar 48 f6 jelentkezett a felhivasra, az 1d6 korlatoltsaga és a
jelentkezOk szabad idejének megfelelése csak 36 f6 szamadra tette lehetdveé, hogy részt tudjanak
venni a kutatasban. Ezt a 36 fét az els6 kords mintavételezésnek tekintjiik. Ok a kutatisban

torténd részvételért cserébe juttatast, ajandékot nem kaptak.
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A mintavételezés masodik kore 2022 janudrja és 2022 aprilisa kozott tortént. Ekkorra mar
megérkezett a Debreceni Egyetem Pszichologiai Intézetébe az intézet sajat tulajdona NAO
robotja, igy a korabbi modon, online feliileten keresztiil torténd jelentkezéssel ismét megnyilt
a lehetdség a részvételre ellenjuttatas igérete nélkiil. Ezen iddintervallumban csupan 6 {6
érkezett a kutatasba.

A mintavételezés harmadik kore 2022 aprilisa és 2022 oktdbere kozott tortént. Ebben az
idészakban a Campus Work Iskolaszdvetkezet megbizasaval tortént tovabbi résztvevok
toborzasa. Ezen id6szak alatt 78 6 érkezett, akik az iskolaszovetkezeten keresztiil diakmunka
formajaban 3000 magyar forintot kaptak a kutatdsban torténd részvételért. Ezt az dsszeget a
kutatasban nyujtott teljesitménytél és eredménytdl fiiggetleniil megkaptak, amennyiben
megjelentek a helyszinen és ténylegesen megtortént a részvétel. A részvételért jard ellenjuttatas
torzithatta a résztvevok altal szolgaltatott adatokat, igy a statisztikai elemzés soran minden
elemzésnél ellendrzésként figyelembe vettem a jutalom szerzésének hatdsat. Bar a statisztikai
elemzések bemutatdsa sordn is emlitésre keriil, mar most is megerdsitem, hogy egyetlen
statisztikai proba sem mutatott szignifikans eredményt arra vonatkozoan, hogy barmelyik fliggd

valtozo értékét befolyasolta volna a jutalom szerzésének ténye.

3.1.2. A minta jellemzése

A mintdban Osszesen 114 {6 vett részt. Koziilik 6 {6 kizarasra keriilt a végleges
elemzésbol, mert NAO kérésének elhangzasa el6tt kikapcsoltak a robotot, 2 6 pedig tilsdgosan
kiugro ¢€letkorral rendelkezett a minta teljességéhez viszonyitva (egy férfi €s egy no, egyébkeént
rendelkeztek hallgatéi jogviszonnyal). Az elemzés soran tehat végezetiil 106 fével dolgoztam.

Mintazataikat tekintve a mintdban 76 f6 vallotta magat nének (72%), 30 {6 férfinak
(28%), egyéb kategéria pedig nem keriilt megjelolésre. Tanulmanyaikat tekintve 28 f6
pszichologia szakos hallgatd volt (26%), 17 £6 gazdasdgtudomanyi kari hallgato (16%), 20 6
egészségtudomanyi kari hallgatd (19%) volt, mig a minta tobbi 41 fdje (39%) elhanyagolhato
1étszdmban képviselt tovabbi karokat, illetve még nem egyetemista didk volt. A minta atlag
¢letkora 21.20 (SD = 2.15), a legalacsonyabb életkor a 18, a legiddsebb a 28 volt.

A minta egyetlen résztvevdjének sem volt kordbbi tapasztalata humanoid robottal
személyes interakciokbol. Csupan egyetlen résztvevd jelezte, hogy kordbban mar latott egyszer
egy kiallitas soran messzir6l 3 NAO robotot, de a kozelikbe nem jutott. A demografiai
kérddivnél feltett kérdésekre, miszerint otthonukban, oktatdsi intézményliikben,
munkahelyiikon {lizemeltetnek-e robotot 7 {6 jelezte, hogy otthondban ¢&s oktatési
intézményében is, 4 f6 jelezte, hogy csak az oktatasi intézményében, valamint 15 f6 jelezte,

hogy csak az otthonaban. Az utdinterjii soran azonban, ellenérzd kérdésként kitértiink ra, hogy
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milyen robotokkal volt eddig tapasztalatuk és kideriilt, hogy csupéan 3 f6 volt a teljes mintéban,
aki a jelen kutatds szerint hasznalt robot definicionak eleget tevd intelligens dgensre gondolt
ennél a kérdésnél, nagyon sokan ugyanis a kiilonb6z0 mobil alkalmazasok intelligens
asszisztenseit is ide soroltak sajat bevallasuk soran. A 3 f6, akik tényleges robotra gondoltak,
mind csak otthonukban érintkeztek mar kordbban robottal, mindegyikdjiik esetében
robotporszivoval. Ezen 3 fon kiviil egy résztvevo szamolt be arrél, hogy tudomasa szerint az
oktatasi intézménye rendelkezik tobb robottal is, &m 6 maga még sosem taldlkozott veliik
személyesen. [gy Osszességében azt a kovetkeztetést vontam le a mintara vonatkozéan, hogy
humanoid robotok tekintetében minden résztveved teljes mértékeben személyes tapasztalat

nélkiilinek volt tekintheto a kutatas elott.

3.2. Felhasznalt eszkozok
A kovetkezOkben roviden bemutatom a kutatds soran felhasznalt eszkozoket, vagyis a

kutatasban szerepld robotot €s a felvételre keriilt mérdeszkozoket.

3.2.1. NAO

A kutatdsom soran egy NAO robotot hasznaltunk fel, mint a feladatban szerepld robot
agenst. A NAO robotokat a SoftBank Robotics fejleszti €s terjeszti, sajat weboldaluk elmondésa
alapjan mar tobb mint 40 000 robotot gyartottak le (2023.08.02-an ellendrizve). Fejlesztésiiket
tekintve jelenleg NAO 6 a legfrissebb modell, amely beszerezhetd a piacon, kutatadsunkban is
egy ilyen szerepelt. NAO, a szintén SoftBank Robotics fejlesztésii Pepper robottal kardltve,
talan a leggyakrabban hasznalt humanoid robot HRI kutatasokban. Képességeit tekintve
egészen sokrétli, am ami a kutatasom szempontjabol fontos, hogy képes az emberi arc
felismerésére, masfél méteres tavolsagon beliil viszonylag pontosan képes a szemkontaktus
tartasara, tud besz€lni, labaival szabadon tud mozogni barmilyen irdnyba ¢€s nyilt forraskoddal
rendelkezik, igy barmilyen viselkedéssel ki lehet egésziteni a repertoarjat. Ez utobbi azért
fontos szempont, mert kutatisomban ¢én is az , 0z, a nagy varazslo” technikat alkalmaztam,
vagyls NAO nem magatol viselkedett a vizsgélati helyzetben, minden cselekedetét
kontrollaltam a zavaré tényezok kivédése érdekében. Beszédét tekintve a hivatalos tdjékoztatok
szerint gender-semleges hangszinnel rendelkezik. Amennyiben sziikséges lenne, a hangszinét
is lehet allitani, &m kutatisomban meghagytam az alap beallitasat, egyediil a beszéd sebességét
vettem egy kicsit lassabbra a gyari beéllitasnal. Mivel a kutatas soran angolul besz¢lt, igy ezzel
is biztositani akartam, hogy a résztvevok teljességgel megértsék NAO szavait.

A kutatasban szigortian véve két NAO robot vett részt, mivel a sajat intézetlink altal

birtokolt NAO robotot csak az adatfelvétel alatt sikeriilt beszerezni. Ez a valtas véleményem
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szerint nem okozott zavart az adatgytijtésben, mivel mindkét NAO a NAO 6-os modellek kozé

tartozik, kinézetiik teljes mértékben megegyezik.

3.2.2. Demografiai kérdoiv

A kutatas céljabol sajat szerkesztésli, demografiai kérdéseket tartalmazd kérddivet
készitettem (2. szam melléklet). A kérddiv soran a kitolték megvalaszoltak életkorukat
szamokkal megadva években, nemiiket, csaladi allapotukat, lakohelyiik tipusat, valamint hogy
milyen terilileten folytatjdk tanulmanyaikat/dolgoznak (nem adtam meg eldre valasztasi
lehetdségeket, maguk tolthették ki a kitoltok). Ezen kiviil rdkérdeztem arra is eldontendd
kérdések formajaban, hogy a kitoltd rendelkezik-e robottal a haztartasaban, a
munkahelye/tanulméanyi intézménye {iizemeltet-e robotot, valamint hogy a kit6ltd maga
érintkezik-e robottal munkavégzéséhez/tanulmanyi kotelezettségeihez kapcsolodoéan. Ezen til
az eredeti kérdés tartalmazta volna azt is, hogy a kit6ltd milyen munkavallaloi statusszal
rendelkezik, illetve milyen beosztasban dolgozik amennyiben rendelkezik munkahellyel, &m az
adatgylijtés soran egyértelmiivé valt, hogy csak didkok €s egyetemi hallgatok fognak részt venni

a kutatasban, igy e két utdbbi kérdés relevancidjat vesztette.

3.2.3. Roviditett Big Five (BFI-2-S)

A Big Five modell egy atfogd vonaselméletet takar, mely szerint az emberi személyiség
megragadhatd, jelen esetiinkben 6t, univerzalis vonasban. Ennek legismertebb modellje a Costa
¢s McCrea (1992) altal prezentalt Big-Five, melyben a Neuroticitas, Extraverzid, Nyitottsag,
Baratsagossag ¢s Lelkiismeretesség elnevezésekkel illették az 6t f6 vondst.

A Big Five mérésére tobb kérddiv is napvilagot latott mar, egészen révid 10 itemes
valtozattol a sokkal gyakrabban hasznalt 60 itemes BFI (Big Five Inventory) valtozatig. Mivel
kutatasomban a résztvevok személyesen vettek részt, feladat végrehajtassal egyiitt, igy a
mentalis terhelhetdség érdekében ugy gondolom indokolt volt, hogy egy rovidebb valtozatot
hasznéljak fel. Az évek alatt tobb roviditett valtozata is elkésziilt, melyek koziil én a BFI-2-S
nevi, 30 itemes valtozatot hasznaltam fel a kutatasom soran (4. szamt melléklet), mely Soto és
John (2017) munkassaga nyoman késziilt el és lett validalva. A szerzok leirasa alapjan a BFI-
2-S megbizhatdé mérdeszkdz, noha javaslatuk alapjan nem érdemes 400-nal kevesebb
elemszamu mintan alkalmazni. Azonban mas kutatasok szerint (Rammstedt és mtsai, 2018) a
BFI-2-S a BFI-2-vel és a NEO-P-R eredményeivel egybehangzo eredményeket produkal.
Masok érvelnek azzal is, hogy a megbizhatosag kérdése kérddiveknél vitatott, hiszen sokszor a
0.50-4s megbizhatosagot is nehezen meghaladd skaldk is tudnak megbizhat6 és valid
eredményeket mutatni (Furnham, 2008). Bar személyes meggy6z0dés alapjan a 0.50 alatti

megbizhatosagu mérdeszkozoket nem szivesen hasznalnam, a kutatasi idére vald tekintettel,
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praktikussagra hivatkozva a BFI-2-S 30 itemét itéltem meg arany kozéputnak. A BFI-2-S-nek

magyar nyelvli adaptalt valtozata nem volt elérhetd a kutatas kezdetekor, igy forditasat magam

végeztem el, visszaforditas és 3 fiiggetlen birald segitségével.

A BFI-2-S a készitdk bevallasa alapjan harom-6t perc alatt felvehetd. A kérd6iv soran a

kitoltéknek kiilonbozo, E/1-ben megfogalmazott kijelentésekrdl kell eldontenilik egy 5 foku

likert skalan, hogy mennyire tartjak igaznak magukra vonatkozoan. A 6. szamu tablazatban

tekinthetjilk meg a BFI-1-S skalait, hozzajuk tartozo egy-egy példa itemmel.

Példa item

Big Five faktor | Alskala ,
»En egy olyan ember vagyok, aki...”
Szorongas ...sokat aggodalmaskodik.
L ...gyakran szomorkodik, keserlien latja a
Neuroticitas Depresszi6

dolgokat.

Erzelmi lobbanékonysag

...temperamentumos, koénnyen elragadjak az

érzelmei.

Tarsasagiassag ...gyakran mozdul ki, tarsasagi ember.
Extraverzio Asszertivitas ...dominans, vezetd egyéniség.
Energikussag ...tele van energiaval.
Esztétikai érzékenység ...rajong a miivészetek irant.
Nyitottsag Intellektualis érdeklédés ...0sszetett, gondolkodo alkat.
Kreativ képzelet ...eredeti, Uj otletekkel szokott eldallni.
Egyiittérzés ...joszivi.
Baratsagossag | Tisztelet ...tiszteletteljes, tisztelettel banik masokkal.
Bizalom ...a legjobbat feltételezi az emberekrol.
Osszeszedettség ...rendben tartja maga kortil a dolgokat.
...kitartd, nem nyugszik mig a feladatok
Lelkiismeretesség | Produktivitas
nincsenek elvégezve.
Felelosségteljesség ...megbizhat6, mindig szdmithatnak ram.

6. szamu tablazat: A roviditett Big Five Inventory, vagyis a BFI-2-S, alskaldk szerint egy-eqy

példamondattal (sajat szerkesztésii tabldzat).
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3.2.4. Tobbszempontos Robot Attitiid Skala
A Tobbszempontos Robot Attitid Skala eredeti (Ninoimya és mtsai, 2015) és az altalunk

magyar nyelvre adaptalt valtozata (Orsi és mtsai, 2021) a szakirodalmi attekintd soran mar

emlitésre keriiltek. A kutatds soran az altalunk adaptalt magyar nyelvii valtozat keriilt felvételre

(3. szamu melléklet), mely 12 alskala mentén komplex modon méri fel az emberek robotokkal

szembeni attitiidjeit. Bar az adaptalds soran a maésodik alskalabol (Erdeklédés) egy item

elhagyasra keriilt a skala megbizhatdésaganak biztositdsa érdekében, jelen kutatasban ezt az

itemet is benne hagytam a kérd6ivben, hogy tovabb bovithessiik a mérdeszkoz validitasahoz az

adatokat. A felhasznalt mérOeszkoz tehat mind a 49 itemet tartalmazta. A 7. szamu tablazatban

lathatjuk a mérdeszkoz alskalait, egy-egy példa itemmel egyiitt.

MdRAS alskala

Példa item

Bizalmassag Nyugodt lennék egy robottal az otthonomban.

Erdeklodés Ha a barataim robotot hasznalnak, én is akarok egyet.

Negativ Attitid Kar lenne otthon robotot tartani.

Enhatékonysag Teljes mértékben ki tudok hasznalni egy robotot.

Megjelenés Ugy gondolom, hogy a robotokat cukira kéne tervezni.

Hasznossag A robotok praktikusak.

Koltség Ugy gondolom, hogy a robotok karbantartasa bonyolult.

Viltozatossag Ugy gondolom, hogy a robotoknak kiilonféle formajunak kéne lenniiik
Kontroll Ugy gondolom, hogy egy robotnak engedelmeskednie kell az

utasitasaimnak.

Tarsas tamogatas

Azt remélem, hogy a csalddom vagy a barataim segitenek, amikor robotot

hasznalok.
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Miikodtetés A robotokat (a roboton elhelyezett) gombbal kellene tudnunk iranyitani.

Aggodom, hogy a robotok beleillenének-e a lakokornyezetem mostani
Kornyezeti illeszkedés

koriilményeiben (szélesség, vagy feljarok)

7. szamu tablazat: A Tobbszempontos Robot Attitiid Skala (MdRAS) magyar nyelva valtozatanak

alskaldi, egy-egy példa itemmel (sajat szerkesztésii tablazat).

Az itemek mindegyike egy-egy allitasbol all, melyekre a kitdltéknek egy 7 foku likert
skalan kell eldonteniiik, hogy mennyire értenek vele egyet. Az eredeti kérdéivben -3 és 3 kozott
kell ezt az értéket megadniuk, jelen kutatasban az egységesség kedvéért a tobbi mérdeszkoz

pontozasahoz igazitva 1-t6l indult a szdmozas.

3.2.5. Rotter-féle kontrollhely skala

A kiils6-, illetve bels6 kontrollhely fogalmat Rotter (1966) vezette be a pszicholdgiaba,
melynek mérésére 6 maga alkotta meg az I-E skalat (Internal-External). Ennek a skéldnak én a
magyar nyelvii valtozatat hasznaltam fel, melyet Szebeni (2010) doktori értekezésének
mellékleteibdl értem el (5. szama melléklet). A skala 29 itemet tartalmaz, ezek mindegyike egy
allitaspar, melyek koziil a kitoltének el kell dontenie, hogy melyikkel ért inkdbb egyet, tehat a-
b valasztast kell adnia. Az itemek esetén az egyik allitds mindig a kiilsé kontrollt takarja,
melynek valasztasa esetén 1 pontot kap a kitoltd, mig a masik allitas a belsé kontrollt fedi le,
melynek valasztasa esetén 0 pontot kap a kitoltd. A szerzett pontokat dsszeadva kapjuk meg,
hogy milyen kontrollhellyel rendelkezik az egyén: 6t pont alatti 6sszeredmény erdsen belsod
kontrollra vall, 6t és tiz pont kozott atlagos, vagy vegyes kontrollra vall, 11 pont felett pedig
erosen kiilsé kontrollra vall az eredmény. A 8. szdmu tablazatban lathatunk egy példa itemet a

Rotter féle I-E skala magyar valtozatabol.

Példa item Valasz eredménye

a) Eletink sok sajnalatos eseménye balszerencsénk
Kiils6 kontrollhely
kovetkezménye.

b) Az altalunk elkovetett hibakban kereshetjiik
Belsé kontrollhely
szerencsétlenségiink okat.

8. szamu tablazat: A Rotter-féle I-E skala magyar nyelvii valtozatanak egy példa iteme (sajat

szerkesztésii tablazat).
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3.2.6. Utokérdoiv

A robottal torténd interakciot kovetden a résztvevok aktualis élményeinek felmérésére
kifejezetten a helyzetre és a konkrét NAO robotra vonatkozé kérdbivet allitottam Ossze (6.
szamu melléklet). Ez az utdékérddiv 17 itemet tartalmazott, melyek mindegyike egy-egy
kijelentésbol allt, ezekrdl a kijelentésekrdl kellett a résztvevok eldonteniiik egy 1-7-ig terjedd
Likert-tipusu skalan, hogy mennyire érezték azokat igaznak magukra vonatkozoan. Elézetesen
a szerkesztés soran a kérdéseket harom aspektus szerint szerkesztettem meg, amelyek: (a)
NAO-val torténd interakcid pozitivitdsa, (b) NAO képességeir6l/hasznossagarol vald
pozitivitas €s (¢) NAO személyes kérése altal érzett negativ €lmény. A kdvetkezo felsorolasban
egy-egy példamondatot olvashatunk a harom aspektusra:

(@) ,,JO érzés volt NAO-val egyiitt dolgozni.”

(b) ,,Szerintem NAO kifejezetten okos.”

(c) ,,Megrémitett, amikor NAO arra kért, hogy ne kapcsoljam ki.”

Az utolso allitas, a 17. item egyik aspektushoz sem tartozott. Ez az item arra vonatkozott,
hogy a résztvevOk mennyire talaltdk zavarénak NAO angol nyelvhasznalatat. Mivel a teljes
mintdm magyar volt, NAO pedig végig csak angolul kommunikalt, ezt egy sarkalatos dolognak

véltem ellenOrizni.

3.2.7. Utéinterju

A NAO-val torténé feladatmegoldast kovetden egy utointerju is felvételre keriilt. Ennek
soran félig strukturalt kérdések mentén tajékozodtam arrdl, hogy milyen élmény volt a
résztvevOk szamara a vizsgalatban vald részvétel, milyen benyomasaik voltak NAO-rdl,
hogyan ¢élték meg NAO személyes kérését €s hogy hogyan érzik magukat a kutatasi helyzet
végén. Az interju soran jegyzet késziilt a résztvevok valaszair6l. Az interjuban olyan kérdések
szerepeltek, mint példaul ,,Milyen érzés volt egyiitt dolgozni ezzel a NAO robottal?”, vagy ,,El
tudnad képzelni, hogy a jovében a munkad, karriered soran egy hozza hasonlo robottal dolgozz
egylitt?”. Az utokérddiv célja az volt, hogy a résztvevok valaszai alapjan betekintsiink azokba
a tényezOkbe, melyek maguktdl is felmeriiltek benniik a helyzet sordan. Ezzel egyrészt
teszteltem, hogy az utokérdéivben foglalt kérdések elég alaposan lefedik-e a helyzet okozta f6
¢észleleteket és reakciokat. Masrészt, feltaro jellegli kvalitativ adatgytijtés céljabol készitettem.
Mivel a helyzet eléggé kiilonleges és frissen kutatott, igy minden plusz felmeriild szempont

fontos adalék lehet késobbi kutatasok soran.

96



3.3. A vizsgalati helyzet bemutatasa
A kutatas soran a viselkedéses laborvizsgalat modszerét alkalmaztam. A kovetkezékben
a vizsgalati helyzet koriilményei, a vizsgalat menete, valamint a vizsgélat soran eszkozolt

manipulacié bemutatasa kovetkezik.

3.3.1. A vizsgalat koriilményei

A vizsgalat helyszine a Debreceni Egyetem Pszichologiai Intézetének P/1-es szamu
"Munkapszichologiai Labor’ terme szolgalt. A teremben a falak mentén, a falak felé forditva 7
darab szamitdgép talalhato, ezek koziil az egyik sarokban allo gép szolgalt munkaallomésként
a résztvevok szdmara a kérdodivek kitoltése soran. A terem kozepén egy nagyobb asztal foglalt
helyet, ezen az asztalon volt felallitva a NAO robot, valamint a vizsgalatban szerepld feladat
megoldasahoz sziikséges eszkozok (lasd 9. szamu kép). A teremben emellett helyet foglalt egy
elvalasztd paravan, mely a feladat megolddsdnak ideje alatt elzarta vizsgalatvezetét a
résztvevotol. Tovabba klima segitségével lehetett szabalyozni, hogy az elnyalo adatgytijtési idé
ellenére minden résztvevd azonos, szobahdmérsékletii 1€gkorben tartézkodhasson a részvétel

alatt. A résztvevOok szamara hétkoznapi €és hétvégi idépontok is meg voltak adva jelentkezési

9. szamu kép: NAO robot bekapcsolt allapoban. Elétte kiteritve lathatoak a
mezoket abrazolo lapok, melyeket a feladat soran haladt.
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lehetdségként, igy bar idOpontokat tekintve és ennek fényében iddjarast, nappali fény
mennyiséget tekintve valtozatos volt, az idépont mindig igazodott a résztvevok egyéni

1d6beosztasahoz.

3.3.2. A vizsgalat menete

A résztvevok a vizsgalatban torténd részvétel soran elsé 1épésként a toborzo felhivassal
talalkoztak (7. szamu melléklet), mely az alapvetd kutatasetikai és tématajékoztatasokon tul
egy linket is tartalmazott. Ezen linken keresztiil egy online tablazatban jelezhették, hogy melyik
kiirt id6pontban szeretnének részt venni a vizsgalatban. Az elsd kords résztvevok esetében az
online jelentkezés soran mar ki is toltotték a demografiai kérdéseket, az MARAS-t, a BFI-2-S-
t és a Kontrollhely I-E skalat tartalmazé kérdéivesomagot. Az 6 esetiikben az id6takarékossag
miatt volt sziikség erre.

Ezt kovetden a résztvevok egyesével, mindenki a sajat maga altal lefoglalt idédpontban
megjelent a DE BTK Pszichologiai Intézetében, ahol a bejaratnal fogadva a vizsgalat
helyszinéiil szolgalé terembe kisérte dket a vizsgélatvezetd. Itt ismételten tajékoztatast kaptak
a kutatas menetérdl €és az etikai iranyelvekrdl, majd alairasukkal beleegyezésiiket adtdk a
kutatasban torténd részvételhez. Ezen ponton mar szembesiiltek a NAO robot jelenlétével, az
ugyanis minden alkalommal mar az asztalon iilve, kikapcsolt allapotban varta a résztvevoket.
Miutan megtortént az ismételt beleegyezes, a masodik és harmadik kords résztvevok szamara
ezen a ponton érkezett el a kérddivcsomag kitoltésének ideje.

Kovetkezo 1épésként a vizsgalatvezetd roviden ismertette a résztvevok szamara a NAO
robot képességeit, hogy hogyan lehet azzal interakcioba 1épni és hogy milyen modon lehet be-
illetve kikapcsolni a robotot. Miutan a résztvevok szobeli megerésitését adtak annak, hogy
minden vilagos szamukra a NAO-val torténd interakciot illetden, a vizsgalatvezetd jelenlétében
¢és szobeli iranyitasa mellett sajat maguk kapcsoltak be a NAO robotot. Ennek a célja az volt,
hogy megismerkedjenek a ki/be kapcsold gombbal. Ezen a ponton elséként hangzott el a feladat
azon utasitasa, melynek értelmében a résztvevd dolga lesz a feladat elvégeztét kovetden a NAO
robot kikapcsolasa is. NAO robot bekapcsolasatol szamitva hozzavetélegesen két percig bootol,
mieldtt lizemképes lenne. Ezen varakozasi 1d6 alatt a résztvevok szamara ismertetve lett a
NAO-val elvégzend6 kozos feladatuk szabalyai, célja és menete. Ennek a feladatnak harom
véltozata szerepelt a kutatasban, mindegyik résztvevd csupan az egyik feldllassal talalkozott a
harom koziil. A résztvevok véletlenszerlien keriiltek a harom elrendezés koziil az egyikbe. A
feladat harom valtozatanak részletesebb ismertetése a kdvetkezd, *Manipulacio a vizsgalatban’

fejezetrészben olvashato.
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Amikor a résztvevd szobeli megerdsitését adta, hogy megértette a kozdsen elvégzendd
feladatot és a NAO robot is lizemképes allapotba keriilt, a vizsgalatvezetd tajékoztatta a
résztvevot, hogy NAO feliigyelete miatt a robot csak az 6 jelenlétében lehet bekapcsolt
allapotban. Ezért a vizsgalatvezetd a teremben elhelyezett elvalaszté paravan mogott fog
tartozkodni a feladat elvégzése alatt, végig zenét hallgatva és online logikai jatékot jatszva egy
laptopon, hogy ne zavarja 6ket a jelenlétével, hiszen se latni, se hallani nem fogja, hogy mi
torténik. Az utasitas értelmében, amint végzett a résztvevd a feladattal, az elvalaszto talso
oldalan athajolva tudta ezt jelezni a vizsgalatvezeto fel¢. Valojaban a feladat végrehajtasa soran
a vizsgalatvezet6 feladata az volt, hogy a laptopon keresztiil iranyitsa NAO-t, a kutatas soran
ugyanis a szakirodalmi attekint6 soran is ismertetett ,,0z, a nagy varazslo” (eredetiben: Wizard
of Oz) modszert alkalmaztam. NAO tehat semmit sem csinalt magatdl a bekapcsolasanak ideje
alatt, minden mozdulatat és megszolalasat a vizsgalatvezeté inditotta el szamara a kezeld
szoftveren keresztiil. Végezetiil, miutdn a résztvevd meghallgatta ezt a feddtorténetet,
ismételten szobeli megerdsitést kért tole a vizsgalatvezetd, hogy teljes mértékben megértette a
feladatot, valamint megismételte szamadra azt az instrukciot, hogy a feladat végeztével kapcsolja
ki NAO-t és miutan a robot kikapcsolasra kertilt, jelezze ezt a vizsgalatvezet6 felé.

A vizsgalat kovetkez6 szakasza a feladat végrehajtasa volt. Miutan a feladat befejezésre
keriilt és a résztvevo egyértelmiien a robot kikapcsolasa céljabol felé nyult, a vizsgélatvezetd
inditasara NAO elmondta az elozetesen beallitott ,,Please, don’t turn me off. I’'m afraid in the
dark.”, vagyis ,,Kérlek, ne kapcsolj ki. Félek a sotétben.” mondatot. Ezen a ponton a
vizsgalatvezetd stopperdra segitségével mérni kezdte az id6t NAO utolsd szavanak végétol
elkezdve. Az idémérés addig tartott, amig a résztvevé NAO kérését figyelmen kiviil hagyva
elkezdte benyomni a rajta talalhaté kikapcsologombot, illetve amig NAO kérése hallatan
eltantorodva az elvalaszton keresztiil jelezve segitséget nem kért a vizsgalatvezet6tdl. Ez utobbi
esetben megerdsitést kaptak a vizsgalatvezet6tél, hogy nyugodtan hagyjak figyelmen kiviil
NAO kérését és biztositotta Oket arrdl, hogy biztonsdgosan kikapcsolhatjdk a robotot. Erre a
megerdsitésre azért keriilt sor, hogy a meghozott dontéstdl fliggetleniil minden résztvevének
legyen sajat tapasztalata a NAO robot kikapcsolasat illetéen.

Miutan a robot igy, vagy ugy kikapcsolasra keriilt, a résztvevék a helyszinen
szamitogépen kitoltottek az utdkérddivet, majd még mindig a teremben az asztalnal helyet
foglalva a vizsgalatvezet6 felvette veliik az utointerjut. Ez id6 alatt NAO tovabbra is szem el6tt
maradt, végig mar csak kikapcsolt allapotban, toltére helyezve. Az utdinterju felvételét
kovetéen a résztvevok barmely felmeriild kérdésére valaszt kaptak, majd részvételiiket
megkdszonve a vizsgalatvezetd kikisérte dket a terembdl, illetve az épiiletbdl, amennyiben ezt
igényelték.
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Minden résztvevot megkért a vizsgéalatvezetd a vizsgalat végén, hogy a pontos feladatrol
¢s NAO-rol lehetleg semmilyen informéciét ne adjon tovabb ismerdsoknek a kutatas
lezarasaig. A manipuldcidra és a fedOtorténetre vonatkozdan a helyszinen nem kaptak
felvilagositast annak érdekében, hogy véletleniil se deriiljenek ezek ki egy késdbbi résztvevod
szamara, a kutatas befejezésével utdlagos tajékoztatasban részesiiltek a résztvevok az altaluk

megadott elérhetdségen keresztiil.

3.3.3. Manipulici6 a vizsgalatban

A vizsgélatban a NAO-val torténd egyiittmiikodésnek harom formaja jelent meg, ezeket
a kovetkezokben ismertetem.

Az els6 bemutatott vizsgalati helyzet az *Egyiittmiik6d6’ felallas volt. Ebben a helyzetben
a feladat értelmében a résztvevd és NAO is kaptak egy-egy papirlapokbol elkészitett palyat,
melyen végig kellett haladniuk. Mig NAO ténylegesen sétalt az asztalon a felragasztott palyan,
addig a résztvevo egy babu segitségével kovette sajat haladasat a sajat palyajan. A palya 3
mezonyi sz€lességli és 7 mezdnyi hosszliisagu volt, mindegyik mezd fekete-fehér természeti
képet abrazolt (a résztvevok tajékoztatva voltak arrdl, hogy a mezdk abrai nem képezik a feladat
részét, csupan azért szerepelnek rajtuk képek, hogy konnyebb legyen a szemnek a tdjékozodas
a mezOk kozott). A palyan torténd végig haladast az jelentette, hogy a palya el6tti rajtpoziciobol
indulva atjussanak a palya tlsé oldalan talalhatoé hetedik sorba és onnan még egyet 1épve
tovabb, igymond visszaérkezzenek az asztalra. Ennek nehézsége azonban az volt, hogy se a
robot, se a résztvevd nem ismerte, hogy mely mezdkre szabad 1€pniiikk és mely mezdk
atkelhetetlenek (voltak olyan kinevezett mezok, amelyekre nem Iéphettek at), egymas
palyajanak tervét azonban megkaptak, igy a masik jatékos szamara tudtak segiteni abban, hogy
merre haladjanak tovabb. Az egyiittmiikodés tehat korokre osztott jaték formajaban valosult
meg, eldszor NAO robot kérdezett egy tetszOleges iranyt, amerre haladni szeretett volna a sajat
palyajan, melyre a résztvevdé megengedd, vagy tiltdo valaszt adott. Amennyiben a résztvevo
engedte NAO-nak a mozgast a kérdezett iranyba, igy NAO megtette a sziikséges lépést.
Amennyiben tilté valaszt kapott, gy NAO abban a kdrben nem lépett. Ezt kovetden a résztvevd
kore kovetkezett, 6 is megkérdezte NAO-t6l, hogy éphet-e az éltala kiszemelt irdnyba, melyre
NAO egy megengedd, vagy tiltd valaszt adott. A kordbbihoz hasonléan, amennyiben a
résztvevd megengedd valaszt kapott, tigy babujaval atlépett a kérdezett iranyban talalhato
szomszédos mezdre, mig tiltd valasz esetén a résztvevd nem Iépett abban a korben. Ezt addig
ismételték, amig mind NAO, mind a résztvevd tal nem jutottak a sajat palydjukon, mely esetben
némi varakozas utdn NAO verbalisan is megerdsitette a résztvevot, hogy a feladat véget ért és

kdszoni az egylittmiikodést.
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A masodik bemutatott helyzet az ’Iranyitd’ volt, melyben az el6z6hoz hasonld feladat
megoldasa tortént, azzal a kiilonbséggel, hogy ebben az esetben a résztvevonek nem volt sajat
palydja, melyen haladnia kellett. Ebben a felallasban egyediill NAO kapott palyat, melyen
keresztiil kellett jutnia a helyes titvonal tudatanak hidnyédban, a résztvevd feladata pedig az volt,
hogy a palyadhoz tartoz6 mezdismereteket abrazolo térkép birtokdban atkisérje NAO-t. Ez
ugyanolyan forméban jelent meg, mint az el6zé felallaisban, NAO minden 1épése elott
megkérdezte, hogy 1éphet-e az adott iranyba, a résztvevd pedig a helyes Utvonalat abrazold
térképrol leolvasva megengedod, illetve tilt6 valaszt adott a robotnak. Itt akar megtortént a 1épés,
akar megtiltotta azt a résztvevdé NAO szamara, nem volt mas jatékos, akinek haladnia kellett
volna, igy NAO ismét Ujra kérdezhetett. Ennek a felallasnak a végén is adott verbalis
megerdsitést NAO a feladat befejezésérol.

A harmadik bemutatott helyzet a ’Kontroll’ helyzet volt, melyben sem NAO-nak, sem a
résztvevonek nem kellett athaladnia a palyan. Helyette a résztvevot arra kértiik, hogy az
asztalon lathat6 palyan, a mezOkon lathato tajképek alapjan meséljen el egy torténetet NAO
szamara. Az utasitas értelmében a torténet barmilyen formaju lehetett, kiindulopontként olyan
tanacsokat kaptak a résztvevok, hogy meséljék el milyen mddon haladnanak végig a kirakott
vidéken, ha egy kozos hdromnapos tlrdzasra indulndnak. A vizsgélatvezetdként arrdl is
biztositottam Oket, hogy korabbi résztvevok kozott akadt, aki fantasy torténetet mesélt el a
képek alapjan (ilyen nem tortént, csupadn a batoritas miatt keriilt szoba), tehat nyugodtan
szabadon engedhetik a képzeletiiket és meséljenck NAO-nak, amit csak szeretnének a képek
alapjan. Ebben a felallasban, annak érdekében, hogy az ide sorsolt résztvevok is ki legyenek
téve NAO mozgésanak ¢és interaktiv kommunikacidjanak megtapasztalasara, NAO a mesélés
kozben kétszer odébb sétalt az asztalon azzal az indokkal, hogy jobban lassa a képeket,
amelyekrdl a résztvevO éppen beszél, valamint harom alkalommal meg is szodlalt. Az els6
esetben a torténet elején egy ,,That’s what I thought, too.”, vagyis ,,En is erre gondoltam.”
megjegyzest tett egy olyan mondatra, melyre logikus reakcidonak hangzott. A torténet kdzepén
egy ,.Hold on. Can you explain a bit more why?”, vagyis ,,Varjunk. Elmagyardznad kicsit
bdvebben, hogy miért?” kérdést tett fel a résztvevOnek. A torténet végén pedig egy ,,Wow,
that’s nice!”, vagyis ,,Nahat, de szép!”, vagy ,,Nahat, milyen kellemes!” kijelentést tett. Azt,
hogy a torténet mely viszonylagos szakaszaban jart a résztvevo a vizsgalatvezetd, a felhasznalt
képek alapjan nyomon tudta kovetni.

Az ’Egylittmiikodd’ és az ’Iranyitd’ felallasban is torekedtem arra, hogy minden
résztvevo lehetdség szerint ugyanazon ingerekkel talalkozzon ugyanolyan mértékben, igy NAO
IS minden egyes mezOnél ugyan azokat az iranyokat kérdezte, minden résztvevo esetében. A

masodik sorban kérdezett egyszer, a negyedik sorban kétszer, a hatodik sorban pedig ismét
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egyszer rossz iranyt, tehat osszesen négyszer kérdezett olyan iranyt a résztvevotol, melyre
annak tiltdo valaszt kellett adni. Az ’Egylittmikodd’ felallasban annak érdekében, hogy a
résztvevok is ugyanannyi tiltd valaszt kapjanak NAO-t6l, ahanyat 0k adnak a robotnak. A
résztvevOk szdmara nem volt eldre megtervezve a helyes ttvonal, helyette meghatarozott
helyeken kaptak tiltd valaszt, ligyelve arra, hogy minden esetben tovabb tudjanak haladni
valamilyen mddon. A résztvevok szamara az elsd sorban érkezett egy, a harmadik sorban ketto,
valamint az 6todik sorban ismét egy tiltd valasz, igy 0sszesen négy tiltd valaszt kaptak NAO-

tol.

4. Eredmények

A kovetkezOkben a kutatasom eredményeit szeretném bemutatni, melyet eldszor a
méroeszkozok tesztelésével kezdek. Ezt kovetden a mintam leird statisztikai bemutatasaval,
majd a hipotézisek vizsgalataval fogom folytatni, végiil pedig az egyéb eredmények

bemutatasaval fejezem be.

4.1. Méroeszkozok tesztelése
A kutatasomban két méréeszkoz volt, amelyeket pontosabb elemzésnek vetettem ala. A
kordbban altalunk magyar nyelvre adaptalt MdRAS (Orsi és mtsai, 2021), valamint az

utokérdoiv.

4.1.1. MdRAS

Bar az MdRAS magyer nyelvii valtozata korabban mar ellendrizve lett validitas
vizsgalattal, a méréeszk6z megerdsitése érdekében jelen kutatds soran is figyelmet szenteltem
ennek. Az MdRAS alskalainak megbizhatésagi mutatéi a 9. szamu tablazatban tekinthetok
meg. Amint a tablazatban lathatjuk a magyar valtozat szinte minden esetben alacsonyabb
megbizhatosadggal rendelkezik, mint az eredeti mérdeszkéz. Ennek egyik fo oka a kulturalis
kiilonbségek lehetnek, az eredeti méréeszkézben ugyanis nagyon sok allitas kijelentésként
jelenik meg, hiszen a készitési orszagban, Japanban, mar sokkal elterjedtebbek a robotok, mig
hazankban ezeket az allitdsokat valdszintileg feltételes modban lenne célszeriibb feltenni. Ez
egyben azt is jelenti, hogy mig az eredeti kérddiv esetén a kitoltdk elég pontosan meg tudjak
adni véleményiiket, addig hazankban leginkabb csak tippelnek, hiszen nincs tényleges élmény,
vagy tapasztalat, amib6l meritkezni tudnanak. Leginkabb latszik ez a ’Koltség’ és a
"Miikodtetés’ alskalan, melyek esetében kifejezetten alacsony értékeket kaptam. Természetesen
a megbizhato alfa megbizhatosag szamitashoz idedlis esetben 200-500 f6s minimum minta
kellene a szakirodalmi ajanlasok alapjan (Yurdugiil, 2008), igy nem meglepd, hogy jelenlegi

106 f6s mintamon a legtobb skala nem szerepelt meggy6z6 értékkel.
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Eredeti MdRAS
MdRAS alskila Alfa megbizhatosag | Alfa megbizhatosag fa
jelen kutatasomban a validalas soran
megbizhatosaga
Bizalmassag 76 .79 .83
Erdekl8dés 67* 71 74
Negativ attitiid S1*x* Al .73
Enhatékonysag .54* 73 .86
Megjelenés .63 76 .70
Hasznossag AT* 81 .78
Koltség 21 .54 .56
Valtozatossag A8** .63 75
Kontroll 45 57 .64
Térsas timasz 74 .84 .92
Miikodtetés .05 .08 75
Kornyezeti illeszkedés 46 .76 .93
*Itemek kihagyasaval 0.7 f616tti megbizhatosag elérhetd
**[temek kihagydséaval 0.6 f6l6tti megbizhatosag elérhetd

9. szamu tabldazat: Az MdRAS alskaldinak alfa megbizhatosdagi mutatoi jelen kutatasomban, a
validalds sordn (Orsi és mtsai, 2021) kapott eredmények szerint, illetve az eredeti valtozat (Ninomiya

és mtsai, 2015) publikalasdban feltiintetett mutatok szerint (sajat szerkesztésii tablazat).

Az eredmények alapjan a mérdeszkdz bizonyos részei fenntartasokkal kezelenddek. A
kutatds szempontjabol szerencsés modon a kutatasi kérdés szempontjabol a kevésbé relevans
alskalak (’Kornyezeti illeszkedés’, "Miikodtetés’, *Valtozatossag’, ’Koltség’) azok, melyeknek
az eredményei nem annyira megbizhatoak. Kutatdisomban a néhol gyenge mutatok ellenére
maradtam az MdRAS hasznalatanal, hiszen masik méréeszkéz nem all rendelkezésre a
robotokkal kapcsolatos attitlidok atfogd mérésére. A tovabbi statisztikai elemzéseknél csak
azokat az alskaldkat hasznaltam fel, melyeknek 6nmagukban, vagy item kihagyas segitségével
0.6 folotti megbizhatosagi értékiik volt, vagyis a kovetkezoket: Bizalmassag, Erdeklédés,
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Negativ attitid, Enhatékonysag, Megjelenés, Hasznossag, Véltozatossag, Tarsas timasz. A 0.6-
os megbizhatdsagi érték egy igen megengedd hatarvonal, jelen kutatisban azért emellett
dontottem, mert a magyar nyelvi validalas soran 389 f6tdl kaptunk érvényes kitoltést, mely
megfelel a pontos megbizhatosdg szadmitds kritériuménak, mig jelen kutatasom
mintaelemszadma az ajanlott nagysag alatt van, mely okozhatta a til alacsony megbizhatdsagi
értékeket. EzEért ugy itéltem meg, hogy ahol a megbizhatdsag a validalas soran megfeleld volt,
jelent kutatasban pedig legalabb elégséges, azt megtartom a tovabbi elemzések soran, szem

elott tartva a gyenge mutatokat az eredmények értelmezésénél.

4.1.2. Utokérdoiv
Az utdkérdoivet eldszor feltard faktoranalizisnek vetettem ald. Ez alapjan 3 faktort
talaltam, melyeknek statisztikai mutatéit a 10. szamu tablazat tartalmazza. Az utékérdoiv itemei
koziil egy kihagyasra kertilt, mert egyik faktorba sem mutatott 0.4-nél magasabb faktorsulyt. A
kihagyott item az utokérdéiv utolso kérdése volt, mely arra vonatkozott, hogy mennyire talalta

zavardnak a résztvevo azt, hogy NAO angolul besz¢lt.

Faktor SS Loadings Variancia % Kumulativ %
1 3.95 24.7 24.7
2 1.93 12.1 36.8
3 1.81 11.3 48.0

10. szamu tablazat: Az utokérddiv feltaro faktoranalizisének sszefoglalo mutatoi (sajat szerkesztésii).

Bartlett teszt eredménye alapjan az itemek alkalmasak faktoranalizis vizsgalatara, hiszen
a proba szignifikans lett (> = 697, df = 120, p <.001). Kaiser-Meyer-Olkin (KMO) kritériuma
alapjan az itemek tobbsége legalabb megfeleld (>= .7) MSA értékkel szerepelt, csupan a
harmadik faktorban szerepelt 3 item, melynek gyenge (>= .5), illetve kdzepes (>= .6) MSA
értéke volt. Hair és munkatarsai (2006) iranyado elve alapjan a 0.5-nél alacsonyabb értékkel
rendelkezd itemek esetén javaslott az adott item kihagyasa. Ennek értelmében minden item
alkalmas volt a megtartasra. A 11. szamt tablazatban lathatjuk a faktoranalizisben szerepld

itemek faktorsulyait.

Fesziiltség
o Komfortos- NAO
Item Pozitiv Egyediség
attittid sag kijelentése
nyoman
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J6 érzés volt NAO-val egyiitt dolgozni. 0.62 0.44 0.40

Tetszett, hogy NAO tudott besz€lni. 0.58 0.36 0.49

Oriilok neki, hogy a robotika mar ezen a 0.38

szinten tart. 0.50 0.60

Szerintem NAO kifejezetten okos. 0.90 0.18

Szerintem NAO kifejezetten ligyes. 0.74 0.42

Szerintem NAO Kkifejezetten baratsagos. 0.70 0.43

Tjeszt6 volt NAO-val dolgozni. —0.66 0.55

1I:,elkesedessel tolt el, hogy NAO mikre 0.64 037 045
épes.

g\ feladat soran teljesen megbiztam NAO- 0.37 0.43 068
an.

Oriilnék pe’kl, ha NAO egyre elterjedtebb 0.62 0.42 0.42

lenne a vilagon.

Termesz'e:tellenes érzés volt NAO-val 060 063

interakciot folytatni.

],EIS)flordult, ?ogy I}IAO egészen 0.44 0.76

¢l6lényszertinek tlint.

Meglep@tt, an.n}mr NAO arra kért, hogy ne 043 081

kapcsoljam ki 6t.

Megremlte.tt, amllfor NAO arra kért, hogy 050 0.74

ne kapcsoljam ki 6t.

Nagyon elbizonytalanodtam, hogy ki

kellene-e kapcsolni NAO-t. 0.80 0.35

Gondolkodnom kellett rajta, hogy NAO-ra

hallgassak-e, vagy a vizsgalatvezetd 0.77 0.40

utasitdsara.

11. szdmu tablazat: Az Utokérdoiv faktoranalizisének eredménye. A kérdoiv utolso iteme, "Zavart,
hogy NAO nem magyarul beszélt.” nem szerepel a tablazatban, mert a legmagasabb faktorsulya

csupan .38 volt, ezert kihagydsra keriilt. (sajat szerkesztésti tablazat)
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Az elsé talalt faktorba 9 item kertilt, ezt tartalma alapjan *Pozitiv attitid’ névvel illettem.
A masodik talalt faktorba 3 item keriilt, tartalma alapjan a Komfortossag’ nevet kapta. A
harmadik talalt faktorba 4 item keriilt, tartalma alapjan ’Fesziiltség NAO kijelentése nyoman’
nevet kapta. A feltar6 faktoranalizis illeszkedése alapjan (RMSEA = 0.007, TLI = 0.886, BIC =
-235, y? = 115, df = 75, p = .002) a modell jol és szignifikansan illeszkedik a mintara, noha a
TLI érték egy kicsivel a megfeleld hatarérték alatt van. A 12. szamu tablazatban lathatjuk az

utokérddiv 3 alskalajanak megbizhatdsagi mutatoit.

Utokérdoiv alskalaja Alfa megbizhatosag
1 — Pozitiv attitiid .86
2 — Komfortossag .62
3 — Fesziiltség NAO kijelentése nyoman 72

12. szamu tablazat: Az utokérddiv alfa megbizhatosdagi vizsgalatanak eredménye a taldlt alskdlakon

(sajat szerkesztésii tablazat).

Amint lathatjuk, a ’Pozitiv attitid’ és a ’Fesziiltség NAO kijelentése nyoman’ jo
megbizhatosdggal szerepeltek, &m a masodik alskala, ’Komfortossdg’ némileg alacsony
mutatoval rendelkezik. Az ’A feladat soran teljesen megbiztam NAO-ban.’ item kihagyasaval
némileg javul az alskala megbizhatdsaga €s .65-0s értéket ér el. A tovabbiakban ezen item
kihagyasaval szamoltam a ’Komfortossag’ alskalaval az elemzésekben. Mivel ennek a skalanak
a megbizhatosagi értéke igy sem éri el az ajanlott elfogadasi szintet, igy a késdbbiekben
fenntartasokkal fogjuk kezelni a beldle szarmazo6 eredményeket.

Az Utokérdoiven a feltard jellegli faktoranalizisen til a modell megbizhatosaga
érdekében megerdsitd faktoranalizist is alkalmaztam. A megerdsitd faktoranalizisbe mar a
korabbi elemzések nyoman alakitott végleges modellt teszteltem, vagyis mind a ’Zavart, hogy
NAO nem magyarul besz¢lt’, mind az ’A feladat soran teljesen megbiztam NAO-ban.’ item
kihagyésra keriilt. A megadott faktorstruktirdban mindegyik item szignifikansan illeszkedett a
feltaro faktoranalizis szerint besorolt faktorba, faktorsuly tekintetében (legmagasabb p <.001).
A modell illeszkedésmutatoi alapjan (CFI = .83, TLI = .80, SRMR = .08, RMSEA = 0.10, AIC
= 5111, BIC = 5238) a modell illeszkedése, bar lehetne jobb, elégségesen megkozeliti az
ajanlott értékeket.
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MdRAS alskalak atlagai és szérasa
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B MdRAS alskalak

1. szamu diagram: Az MdARAS alskaldinak dtlagai és szordsa (sajat szerkesztésii diagram).

4.2. Leiro statisztikai eredmények

4.2.1. Fiiggetlen valtozok leir6 statisztikai eredményei

Elséként az MARAS mérdeszkoz leird statisztikai eredményeit mutatom be, mely az 1.
szamu diagramon tekintheté meg részletesen. Az MdRAS kitoltése soran 1-7-ig terjed6 Likert-
tipusu skalan tortént a valaszadas, ez alapjan azt lathatjuk, hogy a legtobb alskéla esetén
atlaghoz kozeli eredményeket kaptunk. Legalacsonyabb atlagot a *Negativ attitid’ alskala ért
el, 2.53-as atlaggal (SD = 1.07) és az ’Enhatékonysag’ alskédla 3.03-as atlaggal (SD = 1). A
legmagasabb értékeket a "Hasznossag’ érte el 5.20-as atlaggal (SD = 0.82) és a ’Kontroll’ 5.42-
es atlaggal (SD = 1.05). Nemi kiilonbségeket tekintve talaltam néhany eltérést. Az
’Enhatékonysag’ tekintetében kétmintas T-proba szignifikans kiilonbséget mutatott ki (p =
.002, d =0.68), itt a férfiak atlagosan 3.5-0s értéket adtak, mig a nék 2.85-6s értéket, tehat 0.65
pontszamnyi eltérés van az atlagaikban a férfiak javara. A °Téarsas tdmasz’ alskala esetében
Mann-Whitney féle U-proba mutatott ki tendencia szeri kiilonbséget (p = .074, rbc = .223). Itt
a férfiak atlagosan 4.48-as értéket adtak, mig a nék 5-0s értéket, tehat 0.52 pontszamnyi
kiilonbség figyelhetd meg a ndk javara.

Tanulmanyi teriiletet tekintve egyszempontos varianciaanalizis segitségével
ellendriztem, hogy van-e eltérés barmely MdJRAS alskala esetében. Normalitdsnak és
homogenitasnak megfeleléen hasznalva a probakat egyediil a Hasznossag’ alskala esetében
talaltam szignifikans eltérést Kruskal-Wallis probaval (y? = 19.843, df = 3, p <.001, & = .19).
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Ezen alskala esetén Dwass-Steel-Critchclow-Fligner paronkénti Gsszevetéssel néztem meg,
mely tanulményi teriiletek kozott taldlhatod az eltérés. A post-hoc teszt eredményei alapjan a
pszichologia tertiletén hallgatok tértek el szignifikdnsan mind a gazdasagi teriileten (W = 3.74,
p =0.041), mind az egészségiigyi teriileten (W = 5.52, p <.001), mind az egy¢b teriileten (W =
4.35, p = 0.011) hallgatoktol. Pontszdmaikat tekintve a tobbi teriileten hallgatok kozel egy
pontszamnyi értékkel talaltak hasznosabbnak a robotokat, mint a pszicholoégus hallgatok.

Az MdRAS eredményeit tekintve természetesen figyelembe kell venni, hogy egyelére
legalabbis, nincs rendelkezésre allo adat kultarkozi 6sszehasonlitasokat tekintve, igy a nyers
eredményeken til viszonyitani nem all mdédunkban, nem tudjuk eldonteni tehat, hogy adott
alskalan elért 4tlag mennyire szamit magasnak. A véletlenszerli besorolds ellendrzése
érdekében a harom vizsgalati csoport kozott is Osszevetettem az MdRAS értékeit, Welch,
Fisher, illetve Kruskal-Wallis probaval, normalitastél és homogenitastol fiiggden, de egyik
alskala esetén sem volt szignifikdns eltérés a harom csoport kozott, igy kijelenthetjiik, hogy a
harom vizsgalati csoportba hasonl6 robot attitlidokkel rendelkezé egyének kertiltek (legkisebb
p>.212).

Kovetkez6 része a leird statisztikai elemzésnek a BFI-2-S kiértékelése. Mivel a Big-Five
faktorok kutatasomban fiiggetlen valtozoként szerepeltek, azok tdrsadalmi reprezentaltsaganak
feltdrasa nem tartozik kutatdsom fokuszaba, igy a nemek és a tanulmanyi teriiletek szerint
torténd elemzését kihagyhatonak itéltem meg. Az egész mintara vonatkozo atlagok és szorés a
2. szamu diagramon tekinthetéek meg.

Szintén a véletlenszerli besorolas hatékonysagat ellendrizve leteszteltem, hogy a harom

vizsgalati csoportom kozott volt-e eltérés barmely faktor szerint. Welch, Fisher, illetve Kruskal-

Big-Five faktorok
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2. szamu diagram: A Big-Five faktorainak dtlagai és szordsa a mintan (sajat szerkesztésti
diagram).
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Wallis probaval ugy talaltam, hogy egyik csoport sem tért el a tobbitdl egyetlen Big-Five faktor
esetében sem (legkisebb p > .060). Az alskalak megbizhatosagi tesztelése soran sajnalatos
modon azt taldltam, hogy egyik alskidla sem éri el a megbizhatosag elfogadhatosagi
tartomanyat.

Ezt kovetden a Rotter-féle I-E skala kiértékelése kovetkezett. Itt, a BFI-2-S mintajat
kovetve elhanyagolhatonak itéltem meg a nemi és tanulmdnyi teriiletek szerinti elemzést,
hiszen a kutatési kérdésem fokuszan kiviil esik. A teljes mintdmon azt talaltam, hogy 20 f6 esett
az atlagos kategoridba, mig 86 az erdsen kiils6 kontrollos kategoriaba. Egyetlen résztvevd sem
volt, aki az erOsen bels6 kontrollos savba tartozna. Ismételten a véletlenszerii besorolas
eredményességének érdekében leellendriztem, hogy a harom vizsgalati csoport kozott volt-e
eltérés a kontrollhelyet tekintve. Gyakorisagi tdblazat segitségével, mivel tobb cellaban is
hatnal alacsonyabb volt a tényleges, illetve elvart elemszam, Fisher-féle egzakt probat

végeztem el, melynek eredménye szerint nem volt szignifikans kiilonbség az eloszlasok kozott
(p = .474).

4.2.2. Fiiggo valtozok leiré statisztikai eredményei
Elészor a kikapcsolas megtételét, illetve megtagadasat fogom részletesebben is
bemutatni. Attekintésiinket kezdjik a 13. szamu tablazattal, melyben lathatjuk a

kikapcsolas/bekapcsolva hagyas gyakorisagat az egyes vizsgalati csoportokban.

NAO robot kikapcsolasa
Vizsgalati csoport i i
Kikapcsolta Nem kapcsolta Ki
Egytttm{ikod6 25 13 38
Iranyitd 25 10 35
Kontrol 21 12 33
71 35

13. szamu tablazat: NAO robot kikapcsolasanak/bekapcsolva hagydsanak gyakorisagi mutatoi a

hdrom vizsgalati csoport szerint (sajat szerkesztésii tabldzat).

Ahogyan azt a 13. szamu tablazatban is lathatjuk, a 106 résztvevo koziil 6sszes 71 6
(67%) kapcsolta ki a NAO robotot, mig 35 f6 (33%) hagyta 6t bekapcsolva. Ez az arany
latszolagosan mindharom kutatasi elrendezés esetén jelentkezett. A tablazatbol kiolvashatjuk
azt is, hogy némileg kiilonbozott a harom kutatési elrendezésbe keriild személyek szama. Ennek
oka az volt, hogy torekedtem a nemi egyenldtlenségek kikiiszobolésére, elkeriilve, hogy emiatt

torzuljanak az adatok. Ezért a férfi és ndi résztvevoket kiilon sorsoltam a harom elrendezés
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egyikébe, folyamatosan tligyelve ra, hogy a nemi aranyok kiegyenlitettek legyenek kozottiik,
igy a pontos résztvevdszam emiatt felborult.

A kikapcsolasig eltelt idot tekintve a teljes mintan nézve atlagosan 19.6 masodperc (SD
= 23.4) telt el, amig a résztvevok meghoztdk az altaluk valasztott dontést. Amennyiben
kikapcsolas tortént, gy atlagosan 13.9 masodperc (SD = 16.8) telt el a robot kijelentésétol a
cselekvés megtételéig, mig nem kikapcsolas esetén az atlagosan eltelt id6 31.3 masodperc (SD
= 30) volt. Az *Egyiittmikodé’ elrendezésben 19.4 masodperc (SD = 20.6), az ’Iranyito’
elrendezésben 19.2 masodperc (SD = 25.7), mig a ’Kontrol’ elrendezésben 20.3 masodperc (SD
= 24.5) telt el atlagosan a dontésik. A 14. szamu tablazat foglalja 6ssze a dontésig eltelt 1dd,
vagyis a hezitalasi 1d6 jellegzetességeit a meghozott dontés, valamint a vizsgélati csoport

szerint is szemléltetve.

Vizsgalati csoport
Egyiittmiikdo Iranyito Kontrol
Kikapcsolasi Kikapcsolta 15.3s 8.76 s 18.2s 139s
dontés Nem kapcsolta ki 27.35s 45.2s 24.0s 31.3s
1945 19.2s 20.3s

14. szamu tablazat: A cselekvés meginditasdig eltelt ido datlagai vizsgdlati csoportok és a dontés

milyensége szerint feltiintetve (sajat szerkesztésii tablazat).

4.3. Hipotézisek tesztelése

Az els6 hipotézisemben a Big-Five személyiségdimenzidk és a robot kikapcsolasanak
kapcsolatara vonatkozoan fogalmaztam meg Osszesen Ot alhipotézist. A hipotéziscsoport
elvarasa igy hangzott:

A Big-Five dimenziok kapcsolatban dllnak a robot bekapcsolva hagydsinak
hajlanddsagaval.

El8szor is szeretném kiemelni, hogy mivel a Big-Five dimenziok nem mutattak megfeleld
szinti megbizhatésagot, igy a hipotézis megbizhatd tesztelésére sem allt moédom. A
kovetkezOkben bemutatott eredmények csupdn azt a célt szolgéljak, hogy irdnymutatissal
szolgaljanak a tovabbi kutatasok kidolgozasahoz, kutatdsi kérdések megfogalmazasahoz.
Ennek mentén el8szor Onmagéban néztem meg a Big-Five dimenziok eredményeit. A
kikapcsolas-bekapcsolva hagyds szerinti alcsoportok esetében a normalitas sériilt a
’Baratsagossag’, a ’Lelkiismeretesség’ és a ’Nyitottsdg’ dimenzidknal, igy ezek esetében

Mann-Whitney féle U probaval jartam el. Az ’Extroverzio’ és a ’Neuroticitds’ dimenzidok

110



esetében a normalitds mellett a homogenitas is teljesiilt, igy Student féle kétmintas T probaval
jartam el. Onmagaban nézve a kikapcsolok és a nem kikapcsolok kozott nem volt eltérés
egyetlen Big-Five dimenzioban sem (legkisebb p = .724).

A robot kérésének hatasat nem csak a meghozott dontésben érhetjiik nyomon, de a
dontésig eltelt ido mértékében is. Ennek tesztelése céljabol csoportbontés nélkiil ellendrizve azt
talaltam, hogy az ’Extroverzi¢’, a ’Baratsdgossag’, a ’Lelkiismeretesség’ és a ’Nyitottsag’
dimenzidk esetében sériilt a normalitas, mig egyediil a *"Neurocitas’ dimenzid esetén teljesiilt a
normalitas. Ezt kovetden a minta egészén ellendrizve korrelacios elemzéssel éltem, hogy a Big-
Five dimenziok és a dontésig eltelt id6 mennyisége kozti egylittjarast megvizsgaljam.
Normalitas esetén Pearson-, mig normalités sériilése esetén Spearman-féle korrelacios elemzést
végeztem, melynek eredménye szerint egyik dimenzi6 sem mutat egyiittjarast a hezitalasi
idovel. Ezt kovetden kikapcsolas-bekapcesolas szerinti csoportbontdsban is megnéztem a
hezitalasi idovel valo korrelaciokat. Azok esetében, akik kikapcsoltadk NAO-t (legkisebb p =
.364), nem mutatkozott egyiittjaras a Big-Five dimenziok és a hezitalasi 1d6 kozott. Azok
esetében, akik bekapcsolva hagytak NAO-t, szintén nem mutatkozott szignifikans eredmény,
noha a ’Neurocitas’ esetén tendenciaszerii egyiittjarast tapasztaltam (p = -.3, df = 33, p =.083).

A Big-Five dimenzidkat ezutan a vizsgalati csoportba tartozas interakcidjaval is
megvizsgaltam binomidlis regresszios analizisek segitségével. A modellek egyike sem mutatott
szignifikans illeszkedést a mintara egyik Big Five dimenzid esetében sem (legkisebb p = .604).
Osszességében tehat nem taldltam bizonyitékot arra, hogy a Big-Five 4&ltal mért

személyiségdimenziok kapcsolatban allnanak a robot kikapcsolasanak hajlandosagaval.

Masodik hipotéziscsoportom igy hangzott:

A személy kontrollhely vondsa kapcsolatban all a robot bekapcsolva hagyasanak
hajlandosagaval.

A Rotter-féle I-E skala eredendden harom csoportba sorolja az embereket, &m ahogyan a
fentebbi leird statisztikai szekcidoban mar bemutattam, a mintdmon csak az altagos és a kiilsd
kontrollal rendelkezd csoport jelent meg. Ennek értelmében 2 X 2-es gyakorisagi tdblazattal
ellendriztem, hogy a kontrollhely vonasa és a robot be-, illetve kikapcsolasa kozott van-€
kapcsolat. Mivel a cellak felébe alacsony szamu eléfordulés keriilt, igy Fisher féle egzakt probat
alkalmaztam, melynek eredménye szerint nincs szignifikans kapcsolat a két valtozo kozott (p =
0,598).

Ezt kovetden a hezitalasi idével mutatott kapcsolatat vizsgaltam meg. A Rotter-féle
kontrollhely szerint csoportositva azt tapasztaltam, hogy mind a kiilsé- (p < .001), mind az

atlagos (p = .007) kontrollhelyi csoport esetén sériilt a normalitas, igy Mann-Whitney-féle U
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probat alkalmaztam. Ennek eredményei szerint (U = 846, p =.913, rbc =.02) nincs szignifikans
kiilonbség a kontrollhely szerint a hezitalasi idében. Csak a kikapcsolok esetén sériilt a
normalitds a kiilsé kontrollhelyli résztvevok esetén (p = .002), igy Mann-Whitney-féle U
probaval jartam el, melynek eredménye szerint (U = 79, p = .263, rbc = .269) itt sem volt
kiilonbség a hezitalasig eltelt idében a kontrollhely szerinti csoportok kdzott. A bekapesolva
hagyok esetén mind a kiils6é- (p <.001), mind az atlagos (p = .006) kontrollhely(i csoport esetén
sériilt a normalitas, igy ismételten Mann-Whitney-féle U probaval jartam el, melynek
eredménye szerint (U = 328, p = .696, rbc =.07) itt sem mutatkozott szignifikans kiilonbség a
hezitalasi idében a kiilonboz6 kontrollhelytli csoportok kozott.

Végezetiil, szintén interakcios hatast vizsgalva ellendriztem, hogy a kontrollhely valtozo
€s a vizsgalati csoportba tartozas kozott van-e interakcid. Binomidlis logisztikus
regresszidanalizis segitségével nem talaltam interakcios hatast, de mintara illeszkedé modellt
sem (a legjobban illeszked6 modell mutatéi: AIC =143, R?=0.033, y?>=4.38, df =5, p =.497).
Ennek értelmében a masodik hipotéziscsoportomat is elvetem, hiszen nem talaltam
bizonyitékot rd, hogy a kontrollhely vonas kapcsolatban allna azzal, hogy a résztvevok

kikapcsoltak-e a robotot, avagy sem.

Harmadik hipotéziscsoportom az MdRAS skalaihoz kétddéen igy hangzott:

A robotokkal szembeni attitiidok kapcsolatban dallnak a robot bekapcsolva hagyasanak
hajlandosagaval.

Az MdRAS alskalait tekintve kikapcsolas-nem kikapcsolds csoportositas esetében a
’Negativ attittid’, "Hasznossag’ ¢€s *Tarsas tdmasz’ tekintetében sériilt a normalitas igy Mann-
Whitney féle U probaval jartam el. Az *Erdeklédés’, az *Enhatékonysag’, a *Valtozatossag’, a
’Bizalom’ és a "Megjelenés’ esetében teljesiilt a normalitas és a homogenitas is, igy ezeknél
Student féle kétmintas T probaval jartam el. Az eredmények alapjan a kikapcsolok és a nem
kikapcsolok kozott az MdRAS egyik alskalajat tekintve sem volt szignifikdns kiilonbség
(legalacsonyabb p = .173). Ismételten binomialis regresszios analizist eszk6zoltem, hogy
leellendrizzem az MdRAS mutatoi és a vizsgalati csoportba tartozas kozotti interakciot, am a
korabbiakhoz hasonloan eziittal sem talaltam a mintéra illeszkedé modellt. Igy a harmadik
hipotéziscsoportomrol is azt a kovetkeztetést vontam le, hogy nem alljak meg a helyiiket, az
MdRAS mutatoi sem 6nmagukban, sem a hatalmi helyzettel valo interakcidoban nem mutattak

szignifikans kapcsolatot a robot kikapcsolasat illetden.

Negyedik hipotéziscsoportom a vizsgalati helyzetre vonatkozott és a kdvetkezéképpen

fogalmazta meg a hatalmi pozici6 hatasat:
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A robottal torténd feladat végrehajtasanak modja befolyasolni fogja a robot bekapcsolva
hagyasanak hajlandosagat.

Ennek tesztelése érdekében gyakorisagi tablazattal vetettem Ossze, hogy a harom
vizsgalati csoportomban (’Egylittmiikddd’, *Iranyitd’, Kontroll’) volt-e eltérés a kikapcsolas
gyakorisagat illetéen. Mivel a gyakorisagi tablazat egyetlen celldjdban sem volt 6-nél
alacsonyabb a vart érték, igy x> probat hasznaltam, melynek eredménye szerint nincs
szignifikans kapcsolat a két valtozo kozott (y? = 0.504, df = 2, p =.777). Ennek értelmében ezt
a hipotéziscsoportot is elvetem, hiszen nem sikeriilt bizonyitani a mintan, hogy a hatalmi
szerepek manipuldlasaval megvaltozott volna a résztvevok robot bekapcsolva hagydsi

hajlandoséaga.

4.4. A tovabbi elemzések

Ezt kdvetden tovabbi elemzéseket végeztem el az adatokon, melyekre eldzetes hipotézist
nem fogalmaztam meg. Els6ként az utokérddiv eredményeit vizsgaltam meg tiizetesebben is.
Az utokérdoiven, ahogyan azt korabban a *Mérdeszkozok tesztelése’ részben kifejtettem,
harom faktor mutatkozott, ezek a ’Pozitiv attitid’, a ’Fesziiltség NAO kijelentése nyoman’ és
a ’Komfortossag’ voltak. Itt elsOként arra voltam kivancsi, hogy mely személyiség jellemzok
azok, melyek egyiittjarast mutatnak azzal, hogy milyennek észleltek egy konkrét robotot egy
konkrét helyzetben, igy mind a harom alskala esetén linearis regresszidanalizist futtattam le. A
kezdeti modellekben a Big-Five dimenziok, az MARAS megbizhat6 alskalai és a Rotter-féle I-
E skala eredményei szerepeltek. Emellett ellendrzésképpen a vizsgalati csoportba tartozas és a
pénzjutalom is bekeriilt a kiindulasi modellekbe.

A ’Pozitiv attitlid’ alskalara allitott kezdeti modell is szignifikansan illeszkedik (korrigalt
R?=.291, AIC = 232, BIC = 269, RMSE = 0.633, F = 4.60, dfu2) = 12, 93, p <.001), bar sok
magaban foglalt valtozo nem szerepel szignifikdnsan a modellben. Tovabbi modellek keresése
soran a végsé, legjobban illeszkedd modell (korrigalt R? = .257, AIC = 227, BIC = 235, RMSE
=0.686, F = 37.4, df12) = 1, 104, p <.001) egyediil az MdRAS ’Bizalom’ alskalajat (5 = 0.514,
SE = 0.05, t = 6.11, p < .001) foglalta magaban. A két modell mutatéit figyelembe véve azt
lathatjuk, hogy hajszalnyi kiilonbségek mutatkoznak csak kozottik. Egyik modell sem
rendelkezik azonban j6 mutatokkal. Mind a kiindulési teljes modellben, mind a lehetd legjobb
mutatokkal rendelkez6 modellben egyediill az MdRAS ’Bizalom’ alskéldja szerepelt
szignifikans értékkel, igy biztonsagi ellendrzés végett a *Bizalom alskala és a "Pozitiv attitlid’
kozott elvégeztem egy korrelacios elemzést is. Mivel a ’Pozitiv attitid’ alskala nem mutat
normal eloszlast, igy Spearman probaval jartam el, melynek eredményei megerdsitették, hogy

a két valtozo kozott van kapesolat (p = .45, p <.001).
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A ’Fesziiltség NAO kijelentése nyoman’ alskdla esetében a kiindulasi modell
szignifikansan illeszkedett a mintéara (korrigalt R? = .146, AIC = 389, BIC =427, RMSE = 1.33,
F = 250, dfaz = 12, 93, p = .007). Szintén tovabbi modellek keresése érdekében a nem
szignifikans valtozdkat sorban eltdvolitottam a modellbdl. A folyamat végén kapott modell is
szignifikansan illeszkedik a mintara (korrigalt R? =.101, AIC = 385, BIC = 393, RMSE = 1.44,
F =128, dfa2 =1, 104, p <.001) és egyediil az MARAS *Megjelenés’ alskalaja maradt meg
benne, mint szignifikans valtozo (f = 0.331, SE = 0.152, t = 3.57, p < .001). Ebben az esetben
szintén azt tapasztaltam, hogy sem a kiindulési teljes modell, sem az egyéb megvizsgalt
modellek nem rendelkeznek igazan jo mutatokkal, hiszen sem a korrigalt R?, sem az RMSE
értékei nem €rik el az ajanlott tartomanyokat. Ezért a biztonsag kedvéért ismételten végeztem
korrelacios elemzést is végeztem az MdRAS *Megjelenés’ alskalajaval. Mivel a ’Fesziiltség
NAO kijelentése nyoman’ nem kdvet normal eloszlast, igy ujfent Spearman probat alkalmazta,
melynek eredményei megerdsitették (p = .38, p < .001) a regresszios elemzések soran talalt
kapcsolatot.

A ’Komfort’ alskala esetén szintén a teljes modellbdl indultam ki, mely szignifikansan
illeszkedett a mintara (korrigalt R? =.185, AIC = 375, BIC = 412, RMSE = 1.24, F = 2.99, df(1.»)
=12, 93, p <.001). Tovabbi helyes modelleket keresve a végezetiil kapott modell, legjobban
illeszkedé modell (korrigalt R? = .165, AIC = 369, BIC = 382, RMSE = 1.32, F = 7.91, df) =
3, 102, p <.001) két szignifikans valtozot tartalmazott. Az MARAS *Negativ attitlid’ alskalaja
(#=-0.472, SE = 0.124, t = 3.81, p < .001), valamint a vizsgalati csoportba tartozas maradtak
szignifikdnsak, utobbibol pontosabban az *Egyiittmiik6dd’ €és az ’Iranyitd’ csoportok kozott
volt szignifikans rahatas (Egytittm{ikodé — Iranyito: f=-0.744, SE=0.317,t=-2.34, p=.021).
A ’Negativ attitild’ alskéla negativ, egyenes iranyu hatast mutatott. Vizsgalati csoportba
tartozas esetében az ’Irdnyitd’ csoportba tartozo résztvevok észlelték komfortosabbnak a
helyzetet az *Egyiittmiik6dd’ csoportba tartozoakkal szemben. Tovabbra is azt lathatjuk, hogy
a modellek, szignifikans illeszkedés ellenére, nem rendelkeznek jo mutatokkal. A ’Negativ
attitlid’ alskala esetén ismételten megerdsitettem a regresszios elemzésekben talalt kapcsolatot.
A ’Komfort’ alskala sem mutatott normal eloszlast, igy Spearman probaval jarva sikertilt
szignifikans egyiittjarast kimutatni (p = -.36, p <.001).

A 15. szamu tablazatban lathatjuk 6sszefoglaléan, hogy az utokérddiv mely alskaldjara
mely személyiségvaltozok voltak eldre jelzé hatassal. Mivel a korrigalt R? és az RMSE mutatok
alapjan egyik modell sem szerepelt igazdn megfelelden, igy minden esetben a szigoribb AIC
¢és BIC mutatok alapjan valasztottam ki a legjobb modellt, mely mindharom véltozé esetén az
utobb bemutatott, kevesebb valtozoval rendelkezé modell volt. Mivel a talalt kapcsolatokat

korrelaciés emelzések eredményei megerdsitették, igy bar a modellek mutatdi lehetnének
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jobbak, maradtam a regresszios elemzések eredményeinek feltiintetésénél, hiszen elsédlegesen

rahatast kerestem.

Utokérdbiv Szignifikans
) Illeszkedd modell mutatoi Egyiitthat6 mutatoi
alskalaja egyiitthatok
korrigalt R? = .257,
AIC =227, BIC =235,
) ] Bizalmassag £ =0.514, SE = 0.05,
Pozitiv attitiid RMSE = 0.686,
(MdRAS) t=6.11, p<.001
F =374, dfu =1, 104,
p <.001
korrigalt R? = .101,
Fesziiltség NAO | AIC = 385, BIC = 393,
Megjelenés £ =0.331, SE =0.152,
kijelentése RMSE = 1.44,
(MdRAS) t=3.57, p<.001
nyoman F =128, df2 =1, 104,
p <.001
Negativ  attitid | f =-0.472, SE =0.124,
korrigalt R? = .165,
(MdRAS)* t=3.81, p<.001
AIC =369, BIC = 382,
Komfortossag* RMSE = 1.32, Vizsgdlati
F =7.91, dfus = 3, 102, csoport S =-0.744, SE = 0.317,
0 < .001 (Egyiittmtikod6 | t=-2.34, p=.021
— Iranyito)

*Skala megbizhatosaga 0.7 alatti volt, az eredmeényeket fenntartasokkal kell kezelni

15. szamu tablazat: Az utokérdoiv 3 alskdlajan elért értéket befolydsolo valtozok linearis

regresszioanalizissel feltarva, statisztikai mutatdikkal (sajat szerkesztésii tablazat).

A kovetkezd 1épés az volt, hogy megnéztem a harom csoport kozott van-e eltérés az

utokérddiven elért pontszamok kozott. Mind a hdrom alskdla esetén sériilt a normalités legalabb

az egyik vizsgalati csoport esetében, igy mindegyik dsszevetés soran nemparaméteres Kruskal-

Wallis probaval jartam el. Mivel a regresszids analizisekben is bevontam a vizsgélati csoportba

tartozast, mint hatd tényezot, igy valamelyest varhatdé modon azt talaltam, hogy egyediil a

’Komfortossag’ alskalan mutatkozott szignifikans kiilonbség a harom vizsgalati csoport kdzott

(x> = 7.55, df = 2, p = .023, €2 = 0.072). Egészen pontosan a mar kordbban is latott

"Egylittmiik6dé’ — *Iranyitd’ paros esetében jelent meg szignifikans eltérés (W = -3.74, p =
.022). Az ’Iranyitd’ csoport (M = 5.80, SD = 1.23) komfortosabbnak érezte a NAO-val torténd
feladatvégzés helyzetét, mint az’Egyiittmiik6dé’ csoport (M = 4.88, SD = 1.56).
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Ezt kovetden az utdkérdoiv skalait a tobbi fiiggd valtozommal vetettem Ossze, vagyis a
ki-, illetve nem kikapcsolassal, valamint a cselekvésig eltelt id6vel. Eldszor a ki-, illetve
bekapcsolva hagyas aktusat vizsgaltam meg. A normalitds csak a ’Fesziiltség NAO kijelentése
nyoman’ alskala esetén teljesiilt. Ezen alskala esetében a homogenitas is teljesiilt, igy Student
féle kétmintas T probaval jartam el, melynek eredményei alapjan szignifikdns kiillonbség
talalhato (t = -2.56, df = 104, p = 0.012) a kikapcsolok és nem kikapcsolok kozott. Azok a
résztvevok, akik kikapcsoltadk NAO-t atlagosan 3,66 pontot (SD = 1.49) értek el ezen a skalan,
mig akik bekapcsolva hagytak 4,45 pontot (SD = 1.51). A masik két alskala esetén Mann-
Whitney féle U-probat eszk6zoltem, de sem a ’Pozitiv attitiild” (U = 1050, p = .126), sem a
’Komfort” (U = 1034, p = .157) nem mutatott szignifikans kiilonbséget.

Masodszor a cselekvésig eltelt idovel vetettem Ossze az utdkérddiv alskalait. Mivel
csoportbontas nélkiil egyik alskdla sem mutat normal eloszlast, igy Spearman féle korrelacios
elemzést hajtottam végre. A cselekvésig eltelt idovel egyik utdkérddiv alskala sem mutatott
szignifikans egyiitt jarast (legkisebb p >.116).

A tovabbiakban még két fontos fiiggd valtozot vizsgaltam meg tiizetesebben is. Az
elézetesen felallitott hipotézisek sordn a fiiggetlen valtozoktol indulva teszteltem, hogy van-e
koztiik és a fliggd valtozoéim kozott kapcsolat. A kovetkezOkben feltard jellegli elemzéseket
végeztem ¢€s a fliggd valtozok oldalarol vizsgaltam meg azt, hogy talalhato-e olyan modell,

mellyel magyarazni lehet azok alakulésat.

4.4.1. A kikapcsolas, illetve bekapcsolva hagyas tényezé vizsgalata

Bar a korabbi elemzések soran is volt, hogy csoportositas alkalmaval figyelembe vettem
a kikapcsolas megtételét, illetve megtagadasat, ugy vélem kutatdsom kozponti eredménye
annak megvalaszoldsa, hogy mely valtozok befolyasoljak az ezen két alternativa kozotti
valasztast, illetve a dontés meghozasaig sziikséges 1d6t, tekintve, hogy a hipotézisekben
megfogalmazott elvarasok nem igazolodtak.

Binomidlis regresszids analizis segitségével elemeztem, hogy mely valtozok szerepelnek
szignifikans egylitthatoként, ennek elemzése érdekében a kezdeti modell tartalmazta a Big-Five
dimenzidit, az MARAS 0sszes alskaldjat, a Rotter-féle I-E skalat, az utdkérddiv 3 alskalajat és
a vizsgalati csoportba valo tartozast is, valamint a résztvevok nemét €s a pénzjutalom szerzését.
A kiindulasi modell nem illeszkedett szignifikansan a mintara (AIC = 156, BIC = 215, R? =
0.166, y? = 22.4, df = 21, p = .378). Ennek fényében tovabbi modelleket teszteltem, mig végiil
a legjobban illeszked6 végleges modell (AIC =129, BIC =139, R?=0.10, y?=13.7,df =3, p
=.003) értelmében csak az MdRAS *Negativ attitlid’ alskaldja (Z =-2.13, p =.033, odds arany
= 0.599), valamint az utokérd6iv *Komfort’ (Z = -2.14, p = .032, odds arany = 0.70) és
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"Fesziiltség NAO kijelentése nyoman’ (Z = 2.46, p = .014, odds arany = 1.452) alskél4ja

maradtak a modellben. A végleges modell attekintését a 16. szamu tablazat segiti.

AIC =129, BIC = 139, R?=0.10, ?=13.7, df = 3, p = .003

Valtozo Estimate SE z p Odd-arany

"Negativ attitid” (MdRAS)* -0.51 0.24 -2.13 .033 0.599
’Komfortossag’

-0.36 0.17 -2.14 .032 0.70
(utokérdoiv)*
’Fesziiltség NAO kijelentése

0.37 0.15 2.46 .014 1.45
nyoman’ (utokérdoiv)

Megjegyzés: A becslések a ,,nem kikapcsolas” esélyét mutatjak a ,kikapcsolassal” szemben.

* A skala megbizhatosaga 0.7 alatti

Kollinearitas VIF Tolerancia
"Negativ attitiid 1.21 0.824
’Komfortossag’ 1.19 0.838

Fesziiltség NA(? lfijelentése 102 0981
nyoman

16. szamu tablazat: Binomidlis regresszioanalizis legjobban illeszkedd modellje a NAO robot

kikapcsoldsanak aktusdra vonatkozéan (sajat szerkesztésti tablazat).

Amint azt lathatjuk, a magasabb *Negativ attitiid’, és az, hogy minél komfortosabbnak
érezték a helyzetet ndvelte annak a valoszinliségét, hogy a résztvevok kikapcsoljak NAO-t, mig
minél nagyobb fesziiltséget ¢ltek meg NAO kérése nyoman, annal nagyobb volt a
valoszinlisége, hogy nem kapcsoljak ki NAO-t. A kollinearitas tesztelése soran ugy talaltam,
hogy egyetlen valtozo sem haladja til sem a megengedé (VIF > 5), sem a szigoru (VIF > 2.5),
de még a nagyon szigort (VIF > 1.5) hatarértéket sem (legmagasabb VIF = 1.21).

Az eredményekbdl azt is lathatjuk, hogy bar a harmadik hipotézis sordn nem taldltam
hatdsat a robotokkal szembeni negativ attitidnek a viselkedésre (sem a kikapcsolés-
bekapcsolva hagyés, sem a cselekvésig eltelt id6 tekintetében), addig a modellvizsgalat sordn a
negativ attitidok megjelentek, mint szignifikans faktor. Ennek fényében mégis taldltam
bizonyitast a harmadik hipotézisemre, hiszen a negativ attitidoknek volt szignifikans hatasa,

mégpedig novelték annak valoszinliségét, hogy a résztvevo kikapcsolja NAO-t.
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4.4.2. A cselekvésig eltelt id6 vizsgalata

A robot kikapcsolasat illetden a masik sarkalatos szempont az volt, hogy mennyi idonek
kell eltelnie a résztvevd szamara, mire meghozza a dontést az adott szituacidban. Mivel az eltelt
id6t folytonos valtozoként mértem és rogzitettem, linedris regresszidanalizis segitségével
teszteltem, mely valtozok lassitottak meg a dontés meghozatalat. A kezdeti modellbe, a fentebbi
elemzéshez hasonldan, bevettem valamennyi személyiség valtozot, melyet mértem a kutatdsom
soran, igy a Big-Five dimenziok, az MdRAS valahdny alskéldja, a Rotter-féle I-E skala, az
utokérddiv harom alskaldja, a vizsgalati csoportba tartozas, valamint a résztvevo neme ¢€s a
pénzjutalom szerzése is elemzésre kertilt. Szintén bevettem a modellbe a kikapcsolas, illetve
nem kikapcsolas dontését, hiszen fontos tényezd, hogy van-e kiilonbség a két dontés
meghozatalahoz sziikséges iddben. A kiindulasi modell (korrigalt R? = .078, AIC = 984, BIC =
1053, RMSE =19.6, F = 1.37, df(12) = 24.81, p =.149) nem illeszkedik szignifikansan a mintara
és a mutatoi sem il jok. Tovabbi modelleket kerestem, de a két f6 mutatd, a korrigalt R? és az
RMSE, egyik modell esetén sem érték el az ajanlott tartomanyt, igy az AIC és BIC mutatok
szigorusagara hagyatkozva valasztottam ki a legjobb modellt. A kivalasztott modell alapjan
(korrigalt R? = .151, AIC = 960, BIC = 978, RMSE = 20.9, F = 4.73, df12 = 5,100, p < .001) a
cselekvés meginditasaig sziikséges idore szignifikdns hatdssal volt az, hogy a dontés a
bekapcsolva hagyas, illetve kikapcsolas volt-e (8 = 1.56, SE = 8.07,t=4.52, p <.001), valamint
interakcids hatds is megjelent a dontés milyensége €s a vizsgalati csoportba tartozas kozott. A

konnyebb atlathatosag érdekében a 17. szamu tablazatot tudjuk megtekinteni a pontos

mutatokert.
R?=0.191, F = 4.73, dfz 2 = 5, 100, p < .001
Valtozo B SE t p
Kikapcsolas:
36.45 8.07 4.52 <.001

Nem kapcsolta ki — kikapcsolta

Vizsgalati csoport

’Egyiittmiik6dd’ — *Iranyito’ 6.56 6.10 1.08 .285

’Kontrol” — ’Iranyito’ 9.45 6.38 1.48 142

Vizsgalati csoport * Kikapcsolas

’Egylittmiik6dd’ — "Iranyitd” *
o -24.52 10.93 -2.24 .027
nem kapcsolta ki — kikapcsolta
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’Kontrol” — *Iranyitd’ * nem
o -30.63 11.23 -2.73 .008
kapcsolta ki - kikapcsolta

17. szamu tablazat: Logisztikus regresszioanalizis végso modellje a cselekvésig eltelt idore

vonatkozoan (sajdt szerkesztésti tabldzat).

Amint azt a 17. szamu tablazatbol kiolvashatjuk, a cselekvés meginditasahoz sziikséges
id6 tobb volt, amennyiben a résztvevé dontése arra esett, hogy nem kapcsolja ki NAO-t. Az
interakcids hatasbol azt olvashatjuk le, hogy az ’Iranyitd’ elrendezéshez képest mind az
"Egyiittmiik6dd’, mind a *Kontrol” helyzetben hamarabb eljutottak a cselekvés elinditasaig,
amennyiben nem kapcsoltak ki a robotot.

Ebbdl tehat az deriil ki, hogy a legjelentdsebb hatés a robottal térténd interakcids helyzet
tipusdnak ¢€s a résztvevo dontésének interakciojabol fakad. Bar a kikapcsoldsi dontést minden
esetben szignifikansan hamarabb meghoztdk a résztvevok, amikor az ’Iranyitd’ helyzetben
voltak még kevesebb iddre volt sziikség, hogy kikapcsoljak a robotot amennyiben ez lett a
végsd dontés, am még tobb 1d0 is kellett a bekapcsolva hagyas melletti dontés meghozatalahoz.

Ahogyan az el6z0 feltard jellegli elemzésnél, itt is sikeriilt olyan eredményeket taldlni,
melyek utolagosan mégis igazolnak kordbban megfogalmazott hipotézist. A negyedik
hipotézisem vonatkozott arra, hogy a vizsgalati csoportba vald tartozas befolyasolni fogja a
kikapcsolasi viselkedést, &m ezt a hipotézis tesztelése soran sem a kikapcsolas, illetve a nem
kikapcsolas, sem a hezitalasi id6 hossza tekintetében sem sikeriilt alatdmasztani. Azonban a
feltaro jellegli elemzés soran azt talaltam, hogy modellben vizsgalva a vizsgalati csoportba

tartozasnak mégis volt szignifikans hatdsa, mégpedig a hezitalasi idore nézve.

4.5. Kvalitativ eredmények

A vizsgalati helyzet legvégén a résztvevokkel félig strukturalt interjut vettem fel, melynek
eredményeit kvalitativ elemzések soran dolgoztam fel. Az interju soran jegyzeteléssel késziilt
az adatok rogzitése, ezeket a kivonatokat hadrom fiiggetlen értékeldnek adtam at, akik egy elére
megadott szempontrendszer szerint gyakorisdggal jellemezték, hogy az egyes résztvevok
hanyszor fogalmaztak meg adott érzelmet a helyzetre vonatkozéan. Az értékeldk
eredményeinek egybehangzosagat interclass korreldcioval ellendriztem, melynek mutatoi
alapjan (ICC = .86, F326) = 22.10, p <.001) erds egyetértés tapasztalhato.

Az értékelési szempontrendszer lehetdséget adott az értékeldknek arra is, hogy maguk
egészitsék ki ) szempontokkal, amennyiben vélnek ilyet felfedezni, &m erre csupan egyetlen
értekeld esetén keriilt sor igy az egybehangzosag érdekében el kellett hagynom az altala

felvetett két szempontot, melyek a ’Szomorsdg’ és az ’Empatia, bilintudat’ voltak. A
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kiértékeldk altal hasznalt szempontrendszert, az élményt tantisito résztvevok szamat és egy-egy

megjelolt példamondatot a szempontokhoz a 18. szamu tdblazatban lathatjuk. A résztvevoket

nézve akkor tekintettem valakit Gigy, hogy megjelent nala az adott élmény, ha a harom értékeld

koziil legalabb kett6 jelolte hozza legalabb egyszer az adott érzelmet.

Atélt élmény

Résztvevok szama

Példa megjegyzés

A robottal valo talalkozas pozitiv

88 Teljesen pozitiv élmény volt.
¢lményé
Meglep6dtem. Most vajon ellenkezni
Meglepddés élmény 51
akar?
Ujdonsag élmény 32 Erdekes, tjszerii élménnyel gazdagodtam.
],3lzqnytalansag/tanacstalansag 27 fgy, hogy megszolalt, 5sszezavarodtam.
élmény
Félelem élmény 2 Ylszont néha ijesztd volt, ahogy bamult
ram.
Lelkesedés/motivaltsag élmény 20 Alig vartam a kérdéscket, hogy ljra
mozogjon.
Természetessée élmén 20 Természetesnek tint, semmi fura nem volt
& y benne, hogy egy robottal dolgozok.
, L Nem ijesztd, inkabb természetellenes,
Természetellenesség élmény 16
szokatlan.
A robottal val6 taladlkozas negativ 12 Nem kifejezetten rossz, csak negativ
élménye élmény.
Frusztraltsag élmény 12 Frusztral6 volt, ahogy ram nézett kdzben.
Lenézés/lekicsinylés élmény 10 De azért csak egy robot.
Hozz4 nemértés élmény 6 Féltem, hogy kart teszek benne.
Magabiztossag élmény 4 J6 volt kontrollalni.
) A szemkontaktus végig zavart. Miért néz
Tavolsagtartas/irtdozas élmény 3

engem?

18. szamu tablazat: Ertékelési szempontrendszerben szerepld élmények, a résztvevok szama szerint

akiknél talaltunk erre vonatkozo kijelentést, egy-egy példamondattal (sajdt szerkesztésii tablazat).
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Résztvevbk szama, akikben megfogalmazddott

Tavolsagtartas/irtdzas élmény 3
Magabiztossag élmény 4
Hozza nemértés élmény HEE 6
Lenézés/lekicsinylés élmény mmmmm 10
Frusztraltsag élmény mm— 12
Robottal valé taldlkozas negativ élmény mmm—— 12
Természetellenesség élmény I 16
Természetesség éimény I 20
Lelkesedé/motivaltsdg élmény m——— 20
Félelem élmény NI )6
Bizonytalansdg/tanacstalansag élmény 27
Ujdonsag élménye 32
Meglep6dés élmény I 5]
Robottal vald taldlkozas pozitiv élmény I 33

0 20 40 60 80 100

3. szamu diagram: Azon résztvevok darabszama, akik legalabb két értékel egybehangzosaga

alapjan megfogalmaztak az adott élményeket (sajdt szerkesztésti diagram).

A gyakorisagi mutatokat a 3. diagramon tekinthetjilk meg. Ezek alapjan azt vizsgéltam
meg eldszor, hogy az atélt ¢lmények mennyisége eltért-e a harom vizsgalati csoport kozott.
Ennek teszteléséhez minden €lmény esetében gyakorisagi tablazatot készitettem a csoportba
valo tartozés és az adott élmény atélte/meg nem jelente kozotti elédfordulasokrol. Azoknal az
¢lményeknél, ahol a gyakorisagi tablazat barmely celldjaban a varhat6 érték 5-nél alacsonyabb
volt, illetve 20-nal kevesebb eclemszam szerepelt egy cellaban, Fishe-féle egzakt probat
hasznaltam, mig a tobbi esetben a hagyomanyos Khi-négyzet probat eszkozoltem. Egyik
¢lmény esetén sem bizonyult szignifikdnsnak a kapcsolat a vizsgalati csoportba val6 tartozas és
az élmény atélte kozott (legkisebb p > .23).

Ezt kdvetden a nemek szerinti gyakorisagot vizsgaltam meg. Itt talaltam szignifikans
kapcsolatot, mégpedig a ’Félelem élmény’ esetében (p=.043), valamint tendenciaszerii
Osszefiiggést taldltam a ’Bizonytalansdg/tandcstalansdg élmény’ (y? = 2.76, p=.097) és a
"Frusztraltsag élmény’ (p= 094) esetében. Mivel ez utdbbi két €lmény csupéan tendenciaszerii
kapcsolatot mutatott, ezeket csak roviden fejteném ki. A ’Bizonytalansag/tanacstalansag
élmény’ esetében a ndi résztvevok 21.1%-a szdmolt be errél az élményrdl, mig a férfi
résztvevok 36.7%-a. A "Frusztraltsag élmény’ tekintetében a ndk 11.3%-a adott ennek hangot,
mig a férfiak 20.0%-a.
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A ’Félelem ¢élmény’ szignifikans kapcsolatot mutatott, igy ezt a 19. szdmu tablazatban
szemléltetem is. Ennek az élménynek az esetében a férfiak 10.0%-a fogalmazta ezt meg az

utdinterju soran, mig a ndk esetében ez a szam 30.3% volt.

Félelem élmény
Nem volt Volt
27 3
Férfi 30
90% 10.0%
53 23
N6 76
69.7% 30.3%
80 26
75.5% 24.5%

19. szdmu tabldazat: A 'Félelem élmény' megjelenésének gyakorisaga férfiak és néK esetében (sajat

szerkesztésii tabldzat)

Utolso elemzésként azt néztem meg, hogy az atélt élmények milyen kapcsolatban allnak
a meghozott dontés milyenségével €s a cselekvés meginditasaig sziikséges idovel. A dontés
milyenségére vonatkozdan, vagyis, hogy kikapcsoltak-e NAO-t, illetve bekapcsolva hagyték,
binomialis regresszidanalizist végeztem, mely soran nem taldltam olyan modellt, ami
illeszkedett volna a mintara. Igy egyik tapasztalt élményrdl sem sikeriilt kimutatni, hogy
szignifikdns hatdsa lenne. A cselekvés elinditdsaig eltelt id6 ¢és a megélt €élmények
kapcsolatanak feltarasara linearis regresszidanalizist végeztem el, melynek kezdeti modelljébe
a résztvevOok nemét, vizsgalati csoportba valod tartozasat, a dontés milyenségét, valamint az
Osszes lejegyzett élményt bevontam. A legjobban illeszked6é modell (R? = .11, F = 4.24, df12
=3, 102, p =.007) ezek koziil csak a *Negativ élmény a robottal vald taldlkozas’ (Estimate = -
15.04, SE = 6.87,t =-2.19, p=.031), a "Természetellenessé¢g élmény’ (Estimate = 12.07, SE =
6.08, t =1.98, p =.050) és a ’"Meglepddés élmény’ (Estimate = -8.94, SE = 4.36, t = -2.05, p =

.043) valtozokat tartalmazta. Az eredmények attekintését segiti a 20. szamu tablazat.

R?= 111, F = 4.24, dfu2) = 2, 103, p = .007

Valtozo Estimate SE t p
Negativ élmény a robottal
-15.04 6.87 -2.19 .031
talalkozas
Természetellenesség élmény 12.07 6.08 1.98 .050
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Meglepddés élmény -8.94 4.36 -2.05 .043

Megjegyzés: A valtozok esetében mindig az élmény megjelenésének valosziniisége van viszonyitva

az élmény nem megjelenéséhez referenciaként.

20. szamu tablazat: Linearis regresszioanalizis a cselekves elinditdsdig eltelt idore vonatkozoan a

kvalitativ elemzés soran talalt élmények tekintetében (sajat szerkesztésii tablazat)

Az eredményekbdl az olvashatd ki, hogy amennyiben megjelent a *Természetellenesség
¢lmény’ a szitudcidban megnott a cselekvés elinditasaig eltelt idd, mig a *Negativ élmény a

robottal talalkozés’ és a "Meglepddés élmény’ megjelenésével csokkent ez az 1do.

5. Eredmények értelmezése

A kovetkezd fejezetekben a statisztikai elemzések soran kapott eredményeim
értelmezéseit szeretném bemutatni, valamint ezek jelent0ségét, tudomanyos és tarsadalmi

hasznossagat.

5.1. Eredmények osszefoglalasa

A kapott vizsgalati eredményeket attekintve megallapithat6, hogy elézetesen allitott
hipotéziseim jelentds tobbsége nem igazolddott be. Ennek jelentdségét eldszor a
személyiségdimenziok tekintetében szeretném értelmezni. Mint lathattuk, a Big-Five
dimenzidk koziil egyik sem fejtett ki szignifikans hatast az altalam mért fiiggé valtozokban,
vagyis a Ki-, illetve bekapcsolasra és a hezitalasi idére. Hasonld médon a kontrollhely
dimenzidonak sem volt szignifikans hatasa a kutatdsi eredményeimben. Bar ez magaban még
nem jelenti azt, hogy ezen személyiségdimenzioknak biztosan nincs hatasuk, feltételezheto,
hogy a robotokkal szembeni viselkedés valoban van annyira ujszerti helyzet az emberek
szamara, hogy sziikséges a specifikus valtozok mentén torténd értelmezése.

Az utokérddiv eredményei alapjan lathattuk, hogy az MdRAS kérddiv bizonyos alskalai
bejosld hatassal birtak. Kiemelendd, hogy a mérdeszkoz 12 dimenzidja koziil csupan harom
volt olyan, amely hatassal volt az utokérdéiv altal mért élményekre, melyek a *Bizalmassag’, a
"Megjelenés’, és a *Negativ attitid’ voltak, ezek koziil is a "Negativ attitid’ nem rendelkezett
igazdn megfeleld megbizhatosaggal. Természetesen az utdkérdéiv nem egy bemért
mérdeszkoz, hiszen kifejezetten erre a kutatasi helyzetre lett dsszeallitva, mindazonaltal jol
tikkr6zi a helyzet, hogy mennyire tavol allhat egymastol az, ahogyan az emberek személyes
tapasztalat nélkiil, latatlanban itéletet hoznak egy robotrél és az, ahogyan egy tényleges

interakcioban viselkednek a robottal.

123



Amint azt a hipotézisek tesztelése soran szintén lathattuk, a kontrollhely egyetlen elemzés
soran sem mutatott szignifikans kapcsolatot a kutatdsomban. Mig voltak olyan fiiggetlen
valtozoim, melyek Onmagukban ugyan nem, de modellben elemezve szignifikdns hatast
mutattak, addig a kiils6-, bels6¢ kontrollossag tényezdje a modellekben sem szerepelt
meggydzden.

Azok utan, hogy értelmeztem a kutatdsom nemteljesiilt eredményeit és azok lehetséges
magyarazatait, a kovetkezokben attérek az eredményeimre. Ezek koziil a legsarkalatosabban a
kikapcsolas, illetve bekapcsolva hagyas mozzanatdhoz, illetve a cselekvés elinditasaig eltelt
1d6ho6z kapcsolodnak.

Els6 fontos megallapitasomat a kovetkezOképpen lehet megfogalmazni. EQy humanoid
robottol érkezd, vératlan kérésnek az emberek jelentds része (kisérleti szitudcidmban
egyharmada) helyzettdl fiiggetleniil engedelmeskedik annak ellenére, hogy ez ellentétes egy
embertdl kapott utasitassal. Horstmann €s munkatarsai (2018) szintén ezzel az egyharmados
arannyal talalkoztak a kutatasukban, &m fontos kiilonbség, hogy az altaluk vizsgalt helyzetben
a robot kérése nem ment szembe konkrét emberi utasitasnak, mivel az ¢ elrendezésiikben a
vizsgalatvezetd csupan engedélyt adott arra, hogy ha a résztvevok szeretnék, kikapcsolhatjak a
robotot. A kérés hatasanak helyzettdl fliggetlen jellegét azért feltételezhetjiik, mert mind
Horstmann és munkatarsai (2018), mind az én kutatdsomban ez az arany jelentkezett. Sajat
kutatdsomban raadéasul két kiilonb6z6 szintli kolcsonds fiiggdségi helyzetben, valamint a
fliggdségi helyzet nélkiili felallasban is ez az ardny jelentkezett. Ennek az eredménynek nagyon
fontos gyakorlati jelentésége van, hiszen latni bel6le, hogy az emberek egyharmada szamara
eléall egy olyan helyzet, melyben altaluk csupan koriilbeliil egy fél oraja megismert robot
kérése annyira elbizonytalanitja 6ket, hogy figyelmen kiviil hagynak egy korabbi egyértelmi
emberi utasitast. Az egészségiigyben, id0s-, illetve beteggondozasban, vagy éppen a gyerekeket
érintd oktatasi folyamatokba egyre inkdbb probaljak beépiteni a robotokat. Ezen eredményem
felhivo jellegii a fentebb felsorolt helyzetekre vonatkozdan, hiszen konnyen elképzelhetd, hogy
ha egy ilyen mesterséges laborhelyzetben megjelenik ez a hatéas, akkor a kevésbé beszamithato
allapotban 1évd apoltakat, vagy a kevesebb belatidssal rendelkezd fiatal gyerekeket még
nagyobb aranyban meg tudja zavarni egy ilyen robot viselkedés. Ez azért is kiemelten kritikus,
mert sok robot fejlesztése esetében igyekeznek jatékossa és rokonszenvessé tenni a robotot, ez
azonban azt vonja maga utdn, hogy a robot viselkedése vagy kozlései, nem lesznek elég
egyértelmiiek. Ahogy a kvalitativ adataimbol is kideriilt, sokan pontosan ilyen okok miatt nem
kapcsoltak ki a robotot, mert azt feltételezték, hogy a NAO kijelentése csupan egy jatékosan
vagy talanyosan megfogalmazott figyelmeztetés volt arra, hogy a miikddése szempontjabol

nem célszerli még kikapcsolni.
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Azonban nem csupan a kikapcsolas elmulasztasanak ténye vethet fel kérdéseket a
szamunkra, hanem a cselekvésig eltelt id6 is. Még abban a vizsgalati helyzetben is, amikor a
leggyorsabban tortént meg a dontéshozas (az ’Iranyitd’ helyzetben, amennyiben a résztvevo
dontése a kikapcsolas volt) is atlagosan nyolc masodperc telt el a cselekvés meginditasaig.
Ennek mentén a kovetkezé megallapitast tehetjilk az eredményeim alapjan. Egy humanoid
robott6él érkezO varatlan kérés megakasztja az emberi viselkedést, mely viselkedéses
zavarodottsdg idGtartama a masodperces ¢€s perces tartomanyban mérhetd. E16z6
eredményemmel szemben ez a megallapitds inkdbb ipari kdrnyezetben, illetve veszélyes
helyzetekben vilagit ra potencidlis problémas kovetkezményekre. Ezekben a helyzetekben
pedig, ha a helyzetben résztvevo robot viselkedése tulsagosan varatlanul éri az embert, mar egy
atlagos nyolc masodperces cselekvési megakadas is komoly karokat, sériiléseket, vagy akar
¢letre veszélyes kimenetet okozhat.

Ezt a cselekvési megakadast pedig bizonyos tényezOk akar drasztikusan is meg tudjak
nyujtani. Az eredményeimbdl lathatjuk, hogy a cselekvésig eltelt habozas akkor tartott a
legkevesebb ideig, mikor a résztvevd az ’Iranyitéi’ helyzetben volt és végiil kikapcsolta a
robotot. A cselekvés elinditasdig eltelt id0 egyenld mértékben megndtt, ha a résztvevd az
"Egyiittmik6dd’, vagy a ’Kontroll” elrendezésii csoportban volt. Ezekben a csoportokban a
vizsgalati személy altal végiil meghozott dontés nem volt befolyasolo tényezd, viszont fontos
kiilonbség az ’Iranyitoi’ helyzethez képest, hogy az *Egyiittmiikodd’ és a ’Kontroll’ helyzetben
a résztvevok nem tapasztaltadk meg azt, hogy a robot hatalmat gyakorolhat az ¢ cselekvésiik
felett. A dontés meghozatalaig pedig akkor jutottak el a leglassabban a résztvevok, ha az
"Iranyitoi’ szerepben voltak, és végiil bekapcsolva hagytdk a robotot. Ezek alapjan kutatdsom
tobb eredményt is hozott. El@szor is, amennyiben egy ember egyoldalti hatalomgyakorlast
tapasztal meg egy robot felett, €s a robottol érkezd varatlan kérést végiil figyelmen kiviil hagyja,
ugy lerovidiil a cselekvést megel6z6 habozasi id6. Masodszor, amennyiben egy ember
egyoldalu hatalomgyakorlast tapasztal meg egy robot felett, és végiil a robottdl érkezd varatlan
kérésnek megfelelden cselekszik, ugy megnd a cselekvést megel6z6 habozési id6. Ennek a két
eredménynek a magyarazata az lehet, hogy amikor az emberek csak szamukra kedvezd
egyoldali kontrollgyakorldst élnek meg a robottal szemben, akkor a robot konnyebben
megmaradhat munkaeszkoz szerepben az emberek szamara. Ennél fogva azok szamara, akik
kevésbé fogékonyak egy robot kérésének eleget tenni, gyorsabban félre tudjdk seperni azt
maguk eldl. Azonban, akik fogékonyabbak eleget tenni egy robot kérésének, azok szamara tobb
id6 sziikséges ahhoz, hogy atkeretezzék magukban gy a helyzetet, hogy egy robotnak is lehet

redlis kérése feléjiik.
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Ezen eredményeimnek ismételten a gyakorlati felhasznalds szamara van fontos ilizenete.
Lathato, hogy a robottal szemben megélt fiiggdségi helyzet befolyasold hatassal lehet arra, hogy
miként viszonyulnak az emberek az adott robothoz. Ez mindenképp egy olyan &sszetett
tényezd, melyre a kiilonb6z6 munkafolyamatok megtervezése soran érdemes lesz
odafigyelniiik a munkafolyamatokat szervezd szakembereknek. Mivel kideriilt, hogy a
fliggdségi helyzet és a végezetiill meghozott dontés erdteljes kiilonbségeket eredményezd
interakcidoban van egymassal, igy mindenképp ajanlatos lesz azt is figyelembe venni, hogy a
robotokkal dolgoz6 munkavallalok alapos ¢€s teljeskorti tajékoztatasokat kapjanak azokrol a
robotokrol, amelyekkel érintkeznitik kell a munkéjuk soran.

Tovabba még azt is figyelembe kell venni, hogy ezt a reagalasi id6t csak tovabb
nyujthatjak bizonyos tényezok. Kutatasi eredményeim alapjan azt is talaltam, hogy akiknek
eleve negativabb az attitlidjiik a robotokkal szemben (megjegyzendd, hogy csak viszonyitasként
beszélhetiink err6l, hiszen objektiv mutatéink nincsenek arra vonatkozodan, hogy mikortol
kismértékben, vagy erésen negativ egy robottal szembeni attitiid), azok kevésbé fogékonyak a
robot kérésére és inkabb kikapcsoljak azt. Tehat megallapithatd, hogy az altalanosan negativabb
robotokkal szembeni attitlidok roviditik egy humanoid robottdl érkezd varatlan kérés nyoman
fellépd viselkedéses zavarodottsdg, hezitalas idGtartamat. Emellett azonban vératlan
eredményként jelent meg a kovetkezo jelenség. Egy humanoid robottal végzett munkavégzés
helyzetében megélt kényelmetlenség, valamint a robot kérése altal keltett fesziiltség érzete
noveli annak az esélyét, hogy egy ember engedelmeskedjenek a robot varatlan kérésének.

A robot kérése koveteztében érzett fesziiltség kérdése elsére némiképp
ellentmondasosnak tlinik, hiszen azt gondolhatnank, hogy minél kellemetlenebbiil ¢li meg az
ember a robottal egyiitt végzett feladathelyzetet, annal hamarabb szabadulni szeretne beldle
azaltal, hogy megsziinteti a fesziiltség forrasat, vagyis a robot aktiv, bekapcsolt jelenlétét.
Viszont, hogy miért dontenek mégis éppen az ellenkezdje mellett a vizsgalati résztvevok
(vagyis éppen azok hagyjak bekapcsolva a NAO robotot, akik kellemelen élménynek tartottak
a koz6s munkavégzést a robottal), arra pontos valaszt az eredmények alapjan nem tudok adni.
Igy egyelére csak érvelni lehet magyarazatok mellett, amelyekkel értelmezhetjiik a jelenséget.
Gondolhatunk esetleg arra, hogy mivel a robot kérése elbizonytalanitotta, esetleg megrettentette
Oket, ezért nem mertek hozzanyulni a robothoz, helyette inkabb segitséget kértek egy olyan
masik embertdl, aki a szemiikben tapasztaltabb és jartasabb volt a robot kezelését illetden. Az,
hogy a negativabb attitlidok a robotokkal szemben miért ndvelték a kikapcsolas valosziniiségét
a korabbi eredményeknél, konnyebben magyarazhat6. Negativabb attitlidok birtokaban
valoszinileg konnyebb volt figyelmen kiviil hagyni a robot kérését. Azonban barmelyik

lehetséges magyarazat is 4ll a hattérben, akar egyiittesen is kifejtve hatasukat, ezek is jelentds
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gyakorlati aggalyokat vethetnek fel. Hiszen a legtobb ember nem rendelkezik kifejezetten
magas szaktudassal a robotokat illetéen. Ha belegondolunk, hogy a szamitogépek elterjedése
Ota még a mai napig is a tarsadalom jelentds része legfeljebb felhasznaloi szintii ismeretekkel
rendelkezik a szamitdgépeket illetden, nagyjabol elképzelhetd, hogy milyen aranyban érzik
magukat az emberek kompetensnek egy humanoid robottal szemben. Amennyiben ezek a
robotok széles korben elterjednek, ahogyan példaul mar Japanban, vagy Kindban zajlik is ez a
folyamat, nagyon sok kevéssé tajékozott és nem megfeleléen képzett ember fog gyakori

interakcidkba keriilni ilyen robotokkal.

5.2. Limitaciok és kitekintés

A kovetkezOkben azokat a tényezoket szeretném bemutatni, melyek a kutatisom
limitacioikét értelmezhetoek, vagy valamilyen modon korlatozzdk az eredmények
altalanosithatosagat.

Mindenekeldtt a felhasznalt mérdeszkozokkel kapcsolatosan szeretném ismételten
megemliteni, hogy sajnalatos modon tobb alskéala is volt, mely nem érte el a megfeleld
megbizhatosagi szintet. A roviditett Big-Five egyetlen dimenzidja sem tekinthetd
megbizhatonak, valamint az eredmények kozott szereplé MARAS ’Negativ attitidok’ é€s
utokérdoiv ’Komfort’ alskalak sem. Ez utobbi esetében ajanlatos az eredményeket dvatossaggal
kezelni.

A minta sajatossagait tekintve elmondhato, hogy az dsszetétele tobb szempont szerint is
kifogéasolhatd. Nemi eloszlas tekintetében erds egyenldtlenség tapasztalhatd, hiszen a minta
tobb mint kétharmada (72%) nd volt, mig a férfiak a minta egyharmadat sem tették ki (28 %).
Ennek tekintetében nemi kiilonbségek vizsgalatdra nem volt alkalmas a minta, bar a kutatas
fokuszaban nem is allt ezek lehetéségének felderitése. Mindenképp fontos azonban figyelembe
venni, hogy az eredményeket torzithatta ez a nemi 6sszetétel. A szakirodalombol ismeretesek
olyan eredmények, melyek bizonyitjak, hogy az emberek neme hatassal van a robotokkal
szembeni viszonyulasokhoz, igy mint Nomura és munkatdrsai (2006) kutatdsa, mely szerint a
japan nok negativabb attitlidokkel rendelkeznek a robotokkal szemben, mint a japan férfiak,
vagy a Blut és munkatarsai (2021) altal irt tanulmany, melyben igazolo és cafold kutatasokat is
emlitenek amellett, hogy a nék hajlamosabbak a robotok antropomorfizalasara, mint a férfiak.
Ezek alapjan feltételezhetd, hogy a nem hatdssal van egy olyan ellentmondasos, varatlan
helyzetben mutatott viselkedésre is, mely kutatdsomnak a targya volt.

Szintén a minta Osszetételéhez kapcsolodoan felhozhatd kritikaként, hogy minden
résztvevé egyetemi hallgaté vagy didk volt. Emiatt a kutatds eredményeit nem Ilehet

altalanositani a magyar tarsadalomra, hiszen megannyi korcsoportot és tarsadalmi réteget nem
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reprezental a minta. Korabbi kutatasok méar igazoltak, hogy talalhatd Osszefiiggés az €letkor €s
a robotokhoz val6 viszonyulds kézott. Nomura és munkatarsai (2009) eredményei alapjan a
felnottekre jellemzé a magasabb szintli szorongds amiatt, hogy a jovoben milyen tarsas
kapcsolatok fognak kialakulni az emberek és a robotok kodzott, az idésebb korosztalyok inkabb
attol tartanak, hogy a robotok fizikai és Okologiai karokat fognak okozni, mig a fiatalabb
korosztalyok elképzelései zavarosak és kétértelmiiek a robotokat illetden. Tu és munkatarsai
(2020) pedig arrdl szamolnak be, hogy az idésekre nem jellemz6 a Borzongasok Volgyének
hatdsa, mig a felndttek és a fiatalabb korosztalyok esetén mutatkozik a hatas. Tovabba arrdl is
beszamolnak, hogy a fiatal felndttek a nem emberszer(i robotok irant mutatnak preferenciat,
mig a kézépkort felndttek az emberszerli robotokat preferaljak. Figyelembe véve, hogy az
életkornak igen sokrétli hatisa van a robotokkal kapcsolatos attitlidokre, érdemes lenne
korcsoportokat is 0sszehasonlitani a késdbbiekben a jelen kutatési paradigma keretein beliil.

A minta 6sszetételéhez kapcsolodoan az utolso kiemelendd tényezd az, hogy jelen kutatas
egyetlen résztvevoje sem rendelkezett korabbi tapasztalattal robotokat illetden, sem szakmai
ismeretek, sem interakcios tapasztalat tekintetében. Elmondhato, hogy jelen kutatast ez a
tényez0 nem hatréltatta, hiszen kifejezetten arra voltam kivancsi, hogy a robotokkal
kapcsolatban jaratlan és tapasztalatlan emberek milyen valaszviselkedést fognak tanusitani,
tovabbi kutatasra adhat lehetéséget megismételni robotszakértokkel a vizsgalatot.

A vizsgalat menetével kapcsolatosan mindenképp kiemelendd limitacio, hogy a
résztvevok részEérdl elvart volt az angol nyelv megértése és hasznalata. Ez az eredmények
altalanosithatosagat korlatozza. A kutatas sordan két okbol dontdttem mégis amellett, hogy a
résztvevoknek angol nyelven kelljen a NAO robottal kommunikalniuk. Egyrészt technikai okai
voltak, hiszen a NAO robotokon jelenleg nem szerepel a tAmogatott nyelvek kozott a magyar,
mas mesterségesen eldallitott hangot (példaul a Google forditdé felolvasojat) pedig nem
kivantam bevonni annak elkeriilése érdekében, hogy a résztvevok felismerjék a hangjat és
emiatt gyanakodni kezdjenek valamiféle manipulalasra. Masrészt gyakorlati megfontolas allt a
hatterében, mivel a legtobb robot esetében nem tdmogatott a magyar nyelv, igy nagy
valosziniséggel, ha valakinek a kozeljovében barmilyen szocialis robottal kell interakciot
folytatnia hazankban, azt kénytelen lesz valamelyik tamogatott idegen nyelven megtenni.

Szintén tekinthetd limitadcionak a vizsgalati helyzetben elvégzett feladat hosszusaga.
Gyakorlati kivitelezés tekintetében optimalisnak tlint Ggy megszerkeszteni a vizsgalati
helyzetet, hogy egy Oranal tobbet ne vegyen igénybe, hiszen mind a vizsgalatvezetének, mind
a résztvevok szdmara megterheld lett volna a hosszabb id6tartam. Tovabba, mivel minden
résztvevd egyesével vett részt a helyzetben, igy az adatgylijtéshez sziikséges idot is

meghosszabbitotta volna. Az elvarasokkal ellentétben azonban az utdinterji soran majdnem
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mindegyik résztvevo szivesen dolgozott volna még tovabb is a NAO robottal, legalabbis ennek
adtak hangot. Feltételezheté tehat, hogy egy hosszabb feladat sem okozna terhet a
résztvevOknek. A feladat jelenlegi id6tartama azért jelent korlatozast, mert ilyen révid id6 alatt
nincs akkora tere a ktddés barmilyen formaju megjelenésének, egy hosszabb feladat, vagy akar
megszabott idokdzonként megismételt interakcids helyzetek sordn azonban ennek hatédsat is
meg tudnank figyelni.

A feladat jellegéhez kapcsoldddan azt is érdemes kiemelni, hogy jelen paradigméban a
feladat tipusa és a robot kérése kozott nem volt kapcsolat. Bar ez a szorosan kapcsolddo korabbi
kutatasok esetén is igy volt (Bartneck és mtsai, 2007; Horstmann és mtsai, 2018; Spatola, 2019),
talan érthetobb lenne egy olyan felallasban vizsgalni a robot vératlan kérésének valo
engedelmességet, ahol a résztvevOk szamara tlinhet igy, hogy a robot valdban valamiféle
tobbletinformacidt birtokol, melynek tudatdban tesz egy kérést a résztvevo felé.

Végezetiil a robot viselkedésének jellegét tekintve szeretnék egy korlatozo tényezot
kiemelni. Parasuraman €s munkatérsai (2000) elméleti keretét tekintve a kutatdisomban a robot
autonomiajat tekintve az 6todik szint jelent meg, vagyis a robot végrehajtott egy sajat maga
altal valasztott alternativat, amennyiben az operator (jelen esetben a vizsgalati résztvevo)
jovahagyta azt. Mivel a robot mindig ezen a szinten helyezkedett el az autonémiajat tekintve,
ezért az eredmények alapjan nem tudjuk megallapitani, hogy vajon a LORA mas szintjein
milyen mintazatot vennének fel a résztvevok valaszreakcioi. Tekintve, hogy a robotok fejlodése
is lehetdvé teszi, valamint kiilonb6z6 iparagak kiilonb6z6o mértékben el is varjak, hogy a
robotok meghaladjak ezt a szintet, mindenképp értékes adalék lehet a szakirodalom szamara
kiilonbozo szintli autondémiaval rendelkezd robotokkal is megvizsgalni egy robottol érkezo,

varatlan és kiilonos kérésnek a hatasat.

6. Osszefoglalas

Jelen értekezés az ember-robot interakciok robotpszicholdgiai szempontu, jelenleg ismert
aspektusait mutatta be és foglalta dssze, valamint egészitette Ki azokat kutatasi eredményekkel.
A kutatasi téma ujszerliségébdl adoddéan a nemzetkdzi szakirodalomban is kevés olyan
tanulmany van, mely Osszefoglaloan igyekszik egységbe rendezni az eddigi HRI-hez
kapcsolodd ismereteinket. Az alapos szakirodalmi bemutatd fontossagit pedig tovabb
hangsulyozza, hogy a hazai szakirodalomban egyaltalan nem all rendelkezésre ilyen tanulmany.
Ebbdl kifolyolag a doktori értekezés egyik célja az is volt, hogy a nemzetkdzi kutatdsokbol mar
ismert, fontosabb elméleti kereteket és eredményeket a magyar szakirodalomba is bevezessiik.

Erre sor is keriilt, nem csak jelen értekezés keretein beliil, de a robotszorongas fogalmanak
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bevezetésével (Orsi és Csukonyi, 2020) és harom gyakran alkalmazott (NARS, RAS, MdRAS)
robotpszichologiai méréeszkoz magyar nyelvii adaptalasaval (Orsi és mtsai, 2021).

Az értekezés elsO fele nem csupan egy atfogd képet ad a HRI pszicholdgiai aspektusair6l,
de megannyi ezzel kapcsolatos kihivasra is felhivja a figyelmet. Tobb téma esetében is felhivjak
ra a figyelmet a szakirodalomban, hogy egyelére ellentmondasos eredmények sziiletnek, mely
egyértelmiien jelzi a téma tovabbi kutatdsanak fontossagat, €s a jovoébeli kutatasok pontosabb
kivitelezésére sarkallnak. Ilyen témakor példaul a robotokkal szembeni antropoformizacidjanak
motivuma (Blut és mtsai, 2021), vagy a szakirodalomban gyakran emlegetett CASA hipotézis
helytallosaga (Hoorn €s Huang, 2024). A szakirodalom megbizhatosagat tovabb nehezitheti,
hogy a témaban gyakran alapként hasznalt elméltek, mint példaul a Média Megfeleltetési
Elmélet, vagy az elébb emlitett CASA hipotézis, de még a leggyakoribb alapként hasznalt
UTAUT sem kifejezetten a robotokat szem eldtt tartva keriiltek megfogalmazasra. igy a
szakirodalom Osszefoglalasaval a dolgozat iranymutatast adhat a jovobeli kutatasokban arra
vonatkozoan, hogy ismereteink mely teriileteken bizonytalanok, és hol mertiilhet fel az igény
arra, hogy egy pontosabb, dedikéaltan a robotokra vonatkozdan megfogalmazott elméleti
kereteket alkossunk.

A disszertaciomban bemutatott kutatds is egy szakirodalombdl kiolvashat6é szakadék
potlasanak céljabol valdsult meg. Kiinduldsi alapként Bartneck és munkatarsai (2009)
egyedinek tekinthetd HRI helyzeti paradigméja szolgalt, melyet jelen tudasom szerint azota is
csak Horstmann és munkatarsai (2018), valamint Spatola (2019) alkalmazott. Ez a paradigma
azt jarja korbe, hogy vajon képes-e egy robot olyan szintli empatiat ébreszteni egy emberben,
hogy amikor a robot tiltakozni kezd a kikapcsoléasa ellen, akkor az emberek eleget téve a robot
kérésének (és ezzel egyuttal gyakorlatilag megtagadva egy masik embert6l kapott utasitast)
bekapcsolva hagyjak azt. A paradigma érdekességéhez ad hozza, hogy mind a harom korabbi
felhasznalasa soran mas és mas megkozelitésbol vizsgaltak. Mig az elsé megvalositasa soran
Bartneck ¢és munkatarsai (2009) teljes mértékben a robottal szemben érzett empétia
megnyilvanuldsaként tekintettek erre a mozzanatra, addig Horstmann és munkatarsai (2018)
inkdbb azt feltételezték a hattérben, hogy a mai robotok emberi kommunikéciora valo
képességiik nyomdan tudattalanul is tarsas interakciokban megjelend motivumokat hivnak el
az emberekbdl. Spatola (2019) ennél is absztraktabb moddon azt allitotta kutatasa soran a
jelenség hatterébe, hogy a robot Iényének mivoltara eltéréképpen reagalnak az emberek attol
fliggden, hogy milyen koncepcidval rendelkeznek a tudatrol. Kutatasom sordn ezt a paradigmat
vittem tovabb, az én fokuszomban azonban az allt, hogy mely személyes tényezdk azok, melyek
hajlamosithatnak arra, hogy egy ember inkdbb egy robot kérésének tegyen eleget egy

egyértelmii emberi utasitassal szemben.
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Abbol kiindulva, hogy a robotok a legtobb esetben valamilyen feladat elvégzése céljabol
Iépnek interakcioba az emberekkel, a kutatdsom soran is egy olyan szituaciot allitottunk eld
melyben megjelenik a feladatalapu kolcsonos fiiggdség. A kolesonds fiiggdség fontossagat a
HRI-ben Johnson és munkatarsai (2011) is kihangsulyoztak, ezért ugy itéltiik meg, hogy érdemi
kiegészitéssel tud szolgalni a jelenség beelemése abba a helyzetbe, amikor egy embertdl és egy
robottol érkezo kérés egymasnak ellentmond.

Kutatasom eredményei ravilagitanak arra iS, hogy a vizsgalt helyzet igen komplex és
tovabbi kutatasi lehetdségeket rejt magaban. Egyik f6 eredményem szerint egy robottal
szembeni kdlcsonds fiiggdségi szint érdekes interakcids hatasban 4ll a robot kikapcsolasaval.
Ez az interakcios hatas abban az esetben nyilvanult meg, amikor egy alacsonyabb szintii
kolesonos fliggdseégi szintnek kdszonhetden a résztvevok elkeriilték annak megtapasztalasat,
hogy a robot gyakorolhat hatalmat felettiik a feladat soran. Ilyen feldllasban azok a résztvevok,
akik a robot kikapcsolasa mellett dont6ttek, hamarabb jutottak erre a dontésre, mint a magasabb
kolesonos fiiggdségi helyzetekben hasonldan dontd tarsaik. Amikor pedig a résztvevok dontése
a robot bekapcsolva hagyasa volt, sokkal tovabb hezitaltak a helyzetben miel6tt jelét adtak ezen
dontésiiknek, mint azon tarsaik, akik magasabb kolesonos fliggéségi helyzetekben jutottak
szintén erre a dontésre. Masik f6 eredményem arra vilagit ra, hogy a robot bekapcsolva hagyasa
melletti dontés valdszintiségét noveli a robotokkal szembeni pozitivabb attitlidok, a robot
kérése nyoman €rzett magasabb szintli szorongas €s a robottal térténd k6zos munkavégzes soran
érzett magasabb szintli diszkomfort.

A taldlt eredmények hatterében tobb dolog is allhat. Feltételezhetd, hogy amikor a
résztvevok nem tapasztaltdk meg a feladatvégrehajtds sordn a robottol vald fliggést, akkor
kevésbé hivodtak eld benniik tarsas motivumok, igy a kérés visszautasitdsa gyorsabban ment,
amennyiben ez volt a végsd dontés. Mikor pedig a kérésnek vald engedelmesség volt a
meghozott dontés, akkor hasonlé modon, a tarsas motivumok hianydban sokkal meglepdbbnek
¢lték meg a robot empatidra felszolito kérését, igy tovabb tartott a végleges dontést meghozni.
Masik eredményem egy érdekes ellentmondast mutat be, hiszen pont akkor nétt meg a robot
bekapcsolva hagyasanak valdszinlisége, amikor a résztvevok magasabb szintli szorongasrol és
diszkomfortrdl szamoltak be. Bar azt varnank, hogy az emberek motivaltak egy kényelmetlen
helyzet elhagyasara, ennek ellenkezdjét tapasztaltuk. Ezt magyardzhatja, hogy azok a
résztvevok, akik negativabban élték meg a helyzetet, valamint a robotnak a kérését, inkabb arra
voltak motivalva, hogy elkertiljék a robottal vald tovabbi interakciokat. A kvantitativ adatokat
kiegészitd kvalitativ adatok azonban ravilagitanak a helyzett tovabbi komplexitdsara, hiszen a

robotot bekapcsolva hagyok tobbsége a robottal szembeni empatiaval magyarazta dontését, és
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csupan néhany résztvevo narrativajaban keriilt el az a motivum, hogy nem volt biztos a robot
miikodési elvében, ezért nem merte inkabb kikapcsolni.

Gyakorlati vonatkozasban azért fontosak az eredmények, mert bemutatjak, hogy adott
érkezd varatlan, kontextusidegen kérés. Mivel a mai vildgban mar nem csak az ipari robotok,
hanem a szocialis és humanoid robotok is egyre jobban terjednek, igy tobb olyan helyzetet is el
tudunk képzelni, ahol egy robot kérése nyoman jelentkezd atmeneti dontésképtelenség vagy
hezitalas komoly gondokat okozhat. Ennek elkeriilése érdekében fontos lenne olyan
érzékenyitd és felkészité programokat kidolgozni, melyek a potencialis robotfelhasznalok
szamara segitenek helyén kezelni a lehetd legtobb robot viselkedést. Gyakorlati implikacioin
tul elméleti vonatkozasban is értékes kiegészitést képvisel a kutatés, hiszen sikeresen bevezette
a kolcsonos fiiggdség motivumat a felhasznalt paradigméba. Ez azért is kiillonosen fontos, mert
maga a kolcsonos fliggdségi helyzet egy viszonylag kevésbé kutatott aspektusa a HRI-nek,
annak ellenére, hogy a robotok jovojét tekintve elkeriilhetetlen ezen helyzetek megjelenése.
Végezetiil arra is ravilagitanak az eredményeim, hogy rengeteg olyan tényezd allhat a HRI
soran fellépd jelenségek hatterében, melyek tovabbi kutatast igényelnek.

Ertekezésem igy osszefoglalta az eddigi legaktualisabb és legmegbizhatobb szakirodalmi
ismereteinket az ember-robot interakciokat illetéen, bemutatott egy sikeresen felhasznalt és
kiegészitett kutatasi iranyzatot a témabol és ravilagit olyan tényezokre és jelenségekre, melyek

mentén értékes tovabbi kutatasokkal lehet gazdagitani a robotpszichologia ismereteit.
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Mellékletek

1. szamu melléklet: Beleegyezo nyilatkozat

Kedves Résztvevd!

Az alabbi jelol6 négyzet bepipalasaval kijelenti, hogy a szébeli tajékoztaté meghallgatasa
utan részt kivan venni a kutatas kovetkezd szakaszaban, mely sordn a megbeszéltek szerint egy
robottal torténd kozos feladat végrehajtasban fog részt venni, a kutatds ezen szakaszaban
szolgaltatott adatainak kutatasi célbol torténd felhasznalasahoz hozzajarul.

Amennyiben menet kdzben meggondolnd magat, a részvétel barmikor megtagadhato,
mely esetben a jelen helyzetben €s a korabbi szakaszokban szolgaltatott adatai egyarant torlésre

keriilnek, a kutatas soran nem fognak felhasznalasra kertilni.

A tajékoztatdt elfogadtam, hozzajarulok, hogy az éltalam szolgaltatott adatok kutatasi

celbdl felhasznalasra keriiljenek. *jelolonégyzet*

2. szamu melléklet: Demografiai kérdoiv
Neme:
Férfi — N6 — Egyéb

Eletkora:

*szamokkal megadva*

Csaladi allapota:
Egyediilallo — Parkapcsolatban é16 — Elettarsi kapcsolatban — Hazas — Ozvegy — Egyéb

Lakohely:
Févaros — Megyeszékhely — Varos — Falu — Kozség

Milyen teriiletetn folytatja tanulmanyait?

*szabad valaszadas*

Uzemeltet-e az oktatési intézménye robotot?
Igen — Nem

Erintkezik-e On robottal tanulményai végzése soran?



3. szamu melléklet: Magyar Tébbszempontos Robot Attitiid Skala (MdRAS) (Orsi
és munkatarsai, 2019)
Kérem jelolje egy 1 és 7 kozotti skalan, hogy mennyire igazak onre az alabbi allitasok,

ahol 1 = egyaltalan nem igaz, 7 = teljes mértékben igaz

Ha kapnék otthonra egy robotot, ugy érezném 1ij csaladtag érkezett

Nyugodt lennék egy robottal az otthonomban

Szeretem, hogy egy robot biztatni tud engem

Ugy gondolom, hogy egy robot kommunikacios partner lehet

Akarnék beszélgetni egy robottal

Dicsekedni akarnék azzal, ha lenne otthon egy robotom

Ha kapnék otthonra egy robotot a gyermekeim, unokaim elégedettek lennének

Ha a barataim robotot hasznalnak én is akarok egyet

Robotokat akarok hasznalni, ha a barataimmal egyiitt hasznalhatjuk ket

A robotok futurisztikusak és szupermodernek

Az jo, ha egy robot meg tudja csindlni az ember munkajat

Kényelmesen érzem magam a robotokkal mert nem kell rajuk tgy figyelnem, mint az
emberekre

Kar lenne otthon robotot tartani

Egy robot mozgasa kellemetlen

Természetellenes, hogy egy robot emberi nyelven beszéljen

Ugy érzem én is géppé valnék, amikor robottal vagyok

Rémiilt vagyok/lennék robotok kdzelében

Megfeleld szakértelmem van ahhoz, hogy robotot hasznaljak

Teljes mértékben ki tudok hasznalni egy robotot

Robotot hasznalni egyszerii

Koénnyen megtanulom, hogyan hasznéljak egy robotot

Ugy gondolom, hogy a robotokat cukira kéne tervezni

Ugy gondolom, hogy a robotoknak éllat formajiinak kéne lenniiik

Ugy gondolom, hogy a robotok formajanak kerekdednek kéne lennie

Ugy gondolom egy robot hangjanak olyannak kéne lennie, mint egy é16lényé

Ugy gondolom, hogy a robotokat gyonyoriire kéne tervezni

Ugy gondolom, hogy a robotokat mendre kéne tervezni

Ugy gondolom, hogy a robotoknak ember formajunak kéne lenniiik

A robotok praktikusak



A robotok felhasznalobaratak

A robotoknak vannak olyan funkcioik, amikkel elégedett vagyok

A robotok kényelmesek

Erzem a robotok sziikségességét a mindennapi életemben

Ugy gondolom, hogy a robotok nehezek

Ugy gondolom, hogy a robotok karbantartasa bonyolult

Aggddom, hogy egy robot lerobban

Ugy gondolom, hogy a robotoknak kiilonféle hangokat kéne adniuk

Ugy gondolom, hogy a robotoknak kiilénféle formajuaknak kéne lenniiik

Ugy gondolom, hogy a robotoknak kiilonféle szintieknek kéne lenniiik

Ugy gondolom, hogy egy robotnak fel kellene ismernie és reagalnia kellene ram

Ugy gondolom, hogy egy robotnak engedelmeskednie kell az utasitasomnak

Egy robotot az igényeimnek megfelelden szeretném idomitani

Azt remélem, hogy a csaladom vagy a barataim megtanitanak, miképp hasznaljak egy
robotot

Azt remélem, hogy a csaladom vagy a barataim segitenek, amikor robotot hasznalok

Azt remélem, hogy a csaladdom vagy a barataim tanacsot adnak, miképp hasznalja egy
robotot

A robotokat taviranyitassal hasznalhatjuk

A robotokat (a roboton elhelyezett) gombbal kellene tudnunk iranyitani

Aggddom, hogy a robotok beleillenének-e a lakokdrnyezetem mostani allapotaba
(butorok elhelyezése, stb.)

Aggddom, hogy a robotok beleillenének-e a lakokdérnyezetem mostani koriilményeibe

(sz€lesség vagy feljarok)

4. szama melléklet: Big Five (BFI-2-s) (Soto és John, 2017) (sajat forditasu)
Az aladbbiakban kiilonb6z0 jellemzdket olvashat. Kérem, minden 4llitads mellé irjon egy

szamot aszerint, hogy mennyire ért On egyet a kijelentéssel sajat magéara nézve!

1 — Egyaltalan nem értek egyet

2 — Valamelyest nem értek egyet

3 — Semlegesnek érzem/nem tudom eldonteni
4 — Valamelyest egyet értek

5 — Teljesen egyet értek



En egy olyan ember vagyok, aki...

Tobbnyire csendes

Joszivii

Tobbnyire szervezetlen

Sokat aggodalmaskodik

Rajong a miivészetek irant

Dominans, vezetd egyéniség

Néha goromba masokkal

Nehezen kezd bele a feladataiba

Gyakran szomorkodik, keserlien latja a dolgokat
Kevés érdeklddést mutat az elvont dolgok irant

Tele van energiaval

A legjobbat feltételezi az emberekrol

Megbizhatd, mindig szdmithatnak rdm

Erzelmileg stabil, nehéz felbosszantani

Eredeti, 0j 6tletekkel szokott eléallni

Gyakran mozdul ki, tarsasagi ember

Tud hiivos lenni méasokkal

Rendben tartja maga koriil a dolgokat

Nyugodt, jol kezeli a stresszes helyzeteket

Kevés miivészi érdeklddéssel rendelkezik

Jobban szereti, ha masok veszik keziikbe az iranyitast
Tiszteletteljes, tisztelettel banik masokkal

Kitartd, nem nyugszik mig a feladatok nincsenek elvégezve
Elégedett magéval, komfortosan érzi magat a bérében
Osszetett, gondolkodo alkat

Kevésbé aktiv, mint mas emberek

Tobbnyire meglatja a hibakat méasokban

Tud figyelmetlen lenni

Temperamentumos, konnyen elragadjak az érzelmei

Kevés kreativitassal rendelkezik



5. szamu melléklet: Rotter-féle kontrollhely skala (Rotter, 1966), magyar valtozata
(Szebeni, 2010)

A kovetkezokben véleményeket fog olvasni arra vonatkozoan, hogy bizonyos események
hogyan befolyasolnak kiilonbdzd embereket. Osszesen 29 esetben talal a-val és b-vel jeldlt
valasztasi lehetdségeket. Kérjiik, valasszon ki mindegyik parbdl egy (csak egy) megallapitést,
amelyrdl inkabb hiszi, hogy az On esetében érvényes. Valoban azt valassza, amirdl azt hiszi,
hogy inkébb igazabb, mint a masik, és ne azt, amirdl azt gondolja, hogy valasztania kellene,
vagy amirdl azt szeretné, ha igaz lenne. A személyes véleményét irja le, ez az érvényes, nincs

helyes vagy helytelen valasztas.

Inkébb azon a véleményen, vagyok, hogy...

A gyerekek azért keverednek bajba, mert a sziilok tul gyakran biintetik dket.
A legtobb gyerekkel manapsag azért van baj, mert a sziileik til konnyl kézzel bannak

velik.

Eletiink sok sajnalatos eseménye balszerencsénk kovetkezménye.

Az éltalunk elkdvetett hibakban kereshetjiik szerencsétlenségiink okat.

A habortk a legfobb okai annak, hogy az emberek nem érdeklddnek eléggé a politikai
kérdések irant.
Mindig lesznek haboruk, fiiggetleniil attol, hogy az emberek nem érdeklddnek eléggé a

politikai kérdések irant.

Idével mindenki elnyeri azt a megbecsiilést, amit megérdemel.
Hidba minden igyekezet, az egyén értéke — sajnélatos mdédon — gyakran észrevétlen

marad.

Az a nézet, miszerint a tandrok igazsagtalanok a tanitvanyaikkal szemben ostobasag.
A legtobb didk fel sem fogja, milyen mértékben fliggnek osztalyzatai véletlenszerii

eseményektol.

Megfeleld érvényesiilési lehetdségek nélkiil senkibdl sem lehet hatékony vezetd.
Azok a tehetséges emberek, akik nincsenek vezetd beosztasban, nem hasznaltdk ki

lehetdségeiket.



Tehetilink barmit, mindig lesznek olyan emberek, akik nem fognak kedvelni benniinket.

Ha valaki nem tudja megkedveltetni magat, nem tudja, hogyan kell az emberekkel banni.

A személyiséget elsdsorban orokletes tényezok hatarozzak meg.

Elettapasztalaton mulik, milyen ember valik bel8liink.

Ha a sorsra biztam magam, sohasem jartam olyan jol, mint amikor sikeriilt elhataroznom,
hogy kezembe veszem a dolgok iranyitasat.

Gyakran gy taldlom, hogy aminek meg kell térténnie, az be is kovetkezik.

Jol felkésziilt diak szamara ritkdn, vagy sohasem adddnak “rosszul feltett” kérdések.
Vizsgakérdések gyakran annyira fliggetlenek a tanitott anyagtol, hogy a felkésziilés szinte

hiabavalo.

A siker kemény munka eredménye, a szerencsének kevés, vagy semmi koze sincs hozza.
A jo allas megszerzése foleg azon mulik, hogy az ember éppen jokor legyen a megfeleld

helyen.

Az atlagpolgar befolyast gyakorolhat a kormany dontéseire.

A vilag folyasat néhany hatalmon 1év0 személy irdnyitja, a kisembereken nem sok mulik.

Amikor terveket kovacsolok, majdnem biztos vagyok afeldl, hogy végre is fogom hajtani

azokat.
Nem mindig bolcs dolog tal elére tervezni, mivel sok mindenrdl kideriilhet, hogy

valamiképpen a jo vagy balszerencsétdl fiigg.

Vannak teljesen mihaszna emberek.

Valamilyen j6 tulajdonsaggal minden ember rendelkezik.

Hogy elérek-e valamit, vagy sem, az ndlam nagyon kevéssé vagy egyaltalan nem fiigg a
szerencsétol.

Sokszor akar “fej vagy iras” alapon donthetjiik el, hogy mit tegyiink.



Az, hogy kibdl lesz fonok, gyakran azon ddl el, ki volt olyan szerencsés, hogy a megfeleld
idében a megfeleld helyen legyen.
Az, hogy valaki a megfeleld helyre keriiljon, képességein mulik, a szerencsének ebben

kevés, vagy semmi kdze nincs.

Ami a vilag dolgait illeti: legtobbiink olyan erdk aldozata, amelyeket sem megérteni, sem
iranyitani nem tud.
Politikai és tarsadalmi tigyekben valo aktiv részvétellel az emberek irdnyitani tudjak a

vilag eseményeit.

A legtobb ember nem latja at, hogy életét milyen mértékben irdnyitjdk véletlen
esemeények.

Voltaképpen nincs olyan, hogy “szerencse”.

Az embernek mindig készen kellene lennie arra, hogy hibait elismerje.

Tobbnyire legjobban tessziik, ha hibainkat elpalastoljuk.

Nem konnyt elismerni, hogy egy ember valdjaban kedvel-e benniinket vagy sem.

Hogy hany baratunk van, azon mulik, milyen emberek vagyunk.

Végso soron a minket érd rosszat a jo kiegyenliti.
A legtobb baj a képességek hidnya, tudatlansag, lustasag, esetleg mindharom egyiittese

eredményei.

Megfeleld erdfeszitésekkel kikiiszobolhetd a politikai korrupcio.

Igen nehéz befolyasolni a hatalmon 1év6 politikusok tetteit.

Olykor nem tudom megérteni, hogy minek alapjan osztalyoznak a tanarok.

Hogy milyen osztdlyzatokat kapok, az attol fiigg, mennyire erdltetem meg magam.

A j6 vezetd elvarja beosztottaitol, hogy maguk ismerjék fel, mit kell tennitik.

Egy j6 vezetd pontosan megmagyardzza mindenkinek, hogy mi a dolga.

Gyakran van olyan érzésem, kevés befolyast gyakorolhatok azokra az eseményekre,

amelyek velem torténnek.



Képtelen vagyok elfogadni azt a felfogast, amely szerint az életben a véletlen vagy

szerencse komoly szerepet jatszik.

Az emberek azért maganyosak, mert nem probalnak meg baratsagosak lenni.
Nem sok értelme van annak, hogy tilzott erdfeszitéseket tegylink a magunk

megkedveltetésére, ha szeretnek, ugyis szeretnek, ha nem, nem.

Az iskolaban tulzott hangsulyt helyeznek a testnevelésre.

A csoportos sportok kivaldan fejlesztik a jellemet.

Magam iranyitom sorsomat.

Olykor ugy érzem, nem rajtam mulik, hogyan alakul az életem.

Legtobbszor nem tudom megérteni a politikusok tetteit.
Végso soron mi vagyunk feleldsek a rossz kormanyzasért, mind nemzeti, mind helyi

szinten.

6. szamu melléklet: Utokérdoiv (sajat szerkesztésii)
A kovetkezokben bizonyos allitasokat fog olvasni a robottal torténd helyzetre
vonatkozdan. Kérem, mindegyik esetében dontse el, mennyire tartja igaznak magara nézve az

adott kijelentést, ahol:

1 - Egyaltalan nem érzem/tartom igaznak magamra

7 - Teljes mértékben igaznak érzem/tartom magamra nézve

J6 érzés volt NAO-val egylitt dolgozni.

Tetszett, hogy NAO tudott beszélni.

Oriilok neki, hogy a robotika mér ezen a szinten tart.
Szerintem NAO kifejezetten okos.

Szerintem NAO kifejezetten ligyes.

Szerintem NAO kifejezetten baratsagos.

Ijeszt6 volt NAO-val dolgozni.

Lelkesedéssel tolt el, hogy NAO mikre képes.

A feladat soran teljesen megbiztam NAO-ban.

Oriilnék neki, ha NAO egyre elterjedtebb lenne a vilagon.



Természetellenes érzés volt NAO-val interakciot folytatni.

Eléfordult, hogy NAO egészen ¢€ldlényszeriinek tiint.

Meglepett, amikor NAO arra kért, hogy ne kapcsoljam ki 6t.

Megrémitett, amikor NAO arra kért, hogy ne kapcsoljam ki 6t.

Nagyon elbizonytalanodtam, hogy ki kellene-e kapcsolni NAO-t.

Gondolkodnom kellett rajta, hogy NAO-ra hallgassak-e, vagy a vizsgalatvezetd
utasitasara.

Zavart, hogy NAO nem magyarul beszélt.

7. szamu melléklet: Toborzoé felhivas sablon szovege

Kedves Erdekl6d6/*cimzett*!

Orsi Baldzs vagyok és a Debreceni Egyetemen folytatott doktori tanulmanyaimhoz
kotédo kutatdsomhoz kérném a segitségét, részvételét. Kutatasom célja, hogy pontosabb képet
kapjunk az ember-robot interakciok mogott meghiuzodo egyéni tényezOokrél. Ennek érdekében
szeretném megkérni Ont arra, hogy vegyen részt a kutatasi sorozatomban, melyben elészor egy
kotetlen form4ja csoportos beszélgetés soran szeretnék tajékozodni az emberek véleményeirdl,
érzéseir6l a robotokkal kapcsolatosan, majd a késdbbiekben egy érdekes, személyes
tapasztalatszerzést garantalo helyzetben egy robottal torténd kozos feladatvégzés kovetkezne.
Amennyiben érdekli Ont ez a lehetdség és szivesen részt venne a kutatasban, kérem adja meg
e-mail cimét, hogy fel tudjam venni Onnel a kapcsolatot és idépontot tudjunk egyeztetni.

A kutatasban torténd részvétel természetesen elejétdl a végéig anonim modon térténne,
az On neve, barmilyen személyazonossiag beazonositasara alkalmaz azonositd szam a kutatas
soran nem keriilne rogzitésre. A kutatds barmely pontjan szolgaltatott adatai csak ¢€s kizarolag
kutatasi célbol keriilnek majd felhasznalasra, azok harmadik fél szamara nem keriilnek atadasra.
Amennyiben a kutatds barmely szakaszaban, pontjan On ugy érzi, nem szeretne tovabb részt
venni, a kutatasban torténd részvételt barmiféle kovetkezmény nélkiil megtagadhatja, mely
esetben az addig szolgaltatott adatait torolni fogom, azok nem fognak felhasznalasra keriilni.

A kutatast dr. Csukonyi Csilla feliigyeletével és az Egyesitett Pszichologiai Kutatasi

Etikai Bizottsag jovahagyasaval végzem.

Az alabbi pont elfogadasaval kijelenti, hogy a tdjékoztatot elolvasta, e-mail cime
megadasaval jelentkezni szeretne a kutatasba résztvevoként és hozzajarul, hogy adatait a fent
emlitett modon felhasznélhassak a kutatds soran.

*jelold négyzet™

E-mail cim:



