ROCZNIKI KULTUROZNAWCZE
Tom VIII, numer 1 - 2017

DOI: http://dx.doi.org/10.18290/rkult.2017.8.1-4

LUKASZ SAROWSKI

ROBOT SPOLECZNY —
WPROWADZENIE DO ZAGADNIENIA

WPROWADZENIE

Gléwnym celem artykutlu jest wytonienie cech reprezentatywnych dla
urzadzen nazywanych obecnie ,,robotami spotecznymi”, cech niezbednych
do opracowania ich definicji oraz dokonania typologii. W artykule przyj¢to
tezg, ze brak wyrazistej i rzetelnej definicji pojecia ,,robot” doprowadza do
chaosu terminologicznego i zamiennego uzywania réznigcych si¢ znaczenio-
wo od siebie terminéw (m.in. ,,maszyna cybernetyczna”, ,,automat”, ,,robot
spoteczny”, ,,robot humanoidalny”, ,,android”, ,,symulakr”). Obecnie w lite-
raturze przedmiotu brakuje pelnego opisu maszyny posiadajacej spoleczne
kompetencje i jej wyczerpujacej, rozlacznej klasyfikacji. W celu rozwigzania
tytutowego problemu zastosowano metode historyczng oraz analityczno-opi-
sowa. W artykule kolejno omowione zostang proby terminologicznego upo-
rzagdkowania antropomorficznych maszyn, definicje maszyny cybernetycznej
oraz robota cybernetycznego. W dalszej kolejnosci analizie zostanie poddana
etymologia 1 powszechnie funkcjonujace definicje pojecia ,,robot” oraz obec-
ne tendencje w obszarze robotyki spotecznej. Wyeksplikowane zostanie row-
niez okreslenie ,,dolina niesamowito$ci” w odniesieniu do prob budowania
humanoidalnych maszyn. Ostatecznie zostang zaproponowane takze gtowne
cechy, bedace reprezentatywnymi dla maszyn nazywanych ,,robotami spo-
lecznymi”.

Mgr LukASz SAROWSKI — doktorant na Wydziale Filozofii KUL; adres do korespondencji —
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ANTROPOMORFICZNE MASZYNY
— PROBA TERMINOLOGICZNEGO UPORZADKOWANIA

W 1747 r. Julien Offray de la Mettrie opublikowal prace filozoficzng pt.
Czlowiek-maszyna, w ktorej probowal uzasadni¢ tezg, ze czlowiek jest ma-
szyng, a we wszech§wiecie wystepuje tylko jeden rodzaj substancji w roz-
maitych postaciach. Co wigcej, w podobnym tonie wypowiedzial si¢ Denis
Diderot, ktory stwierdzil, ze zasadniczo nie ma istotnych réznic migdzy
organizmami zywymi a przedmiotami nieozywionymi, wyjawszy stopien
skomplikowania organizacji materii'. Materializm naukowy, ktéry wowczas
coraz mocniej si¢ zarysowywat, spowodowal, ze zacz¢to podejmowaé proby
budowy mechanizméw tworzacych wrazenie zywych organizmow. Przykta-
dami takich konstrukcji moga by¢ np. mechaniczna gtowka autorstwa Atha-
nasiusa Kirchera, poruszajaca oczami, ustami oraz jezykiem, czy tez mecha-
niczna kaczka zbudowana przez Jacques’a de Vaucansona®.

W kontek$cie niniejszych rozwazan przelomowym wydarzeniem byto
skonstruowanie automatow cato$ciowo odzwierciedlajacych budoweg czto-
wieka. Twoércami takich maszyn byli Pierre i Henri Louis Jaquet-Droz. Do
ich dziet zalicza si¢ migdzy innymi postac ,,pisarza” czy tez ,,muzyka”. Warto
zaznaczy¢, ze owe automaty potrafity wykonywaé¢ w pewnym zakresie czyn-
nosci charakterystyczne dla postaci, ktore imitowaty. Zaistniata sytuacja zwro-
cila uwage na potrzebe rozroéznienia tzw. automatow fizjologicznych od urza-
dzen podobnych do ludzi. Redaktorzy Wielkiej Encyklopedii Francuskiej zapro-
ponowali wprowadzenie nowego pojecia — ,,android™, ktore miato odnosi¢ sie
przede wszystkim do mechanizmoéw bedacych podobnymi do cztowieka. Wszy-
stkie inne maszyny mialy by¢ natomiast traktowane jako automaty. Podobnego
rozroznienia dokonat w 1830 r. w Edynburgu David Brewster”.

Oznaczony tym poje¢ciem twor musial posiada¢ jedng kluczows wlasnos¢
— cielesno$¢, ksztattowana na podobienstwo do czlowieka. Takie pojmo-
wanie ,,androida” znalazto swéj wyraz w kulturze, zwlaszcza w filmie i lite-
raturze XX wieku (np. Metropolis®, Blade runner — czy androidy marzg
o elektrycznych owcach®, Ja robot' i wiele innych dziel). Warto réwniez

" Martin LISTER et al., Nowe media. Wprowadzenie, thim. Marta Lorek et al. (Krakow:
Wydawnictwo Uniwersytetu Jagiellonskiego, 2009), 513-514.

* Tamze, 514-516.

* Tamze, 517-522.

* Tamze.

> Metropolis, rez. Fritz Lang, Niemcy 1927.

® Philip K. DICK, Blade runner — czy androidy marzq o elektrycznych owcach, thum. Stawomir
Kedzierski, Seria: Dzieta wybrane Philipa K. Dicka (Poznan: Dom Wydawniczy REBIS, 2012).
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zauwazy¢, ze owym pojeciem probowano opisywaé urzadzenia cztowieko-
podobne (mgskie) jeszcze przed pojawieniem si¢ terminu ,,robot”. Urzadzenia
podobne do kobiet zaczgto okre§la¢ natomiast mianem ,,gynoida” (,,fembota”).

DEFINICJA MASZYNY CYBERNETYCZNE]J

W 1875 r. Franz Reuleaux zaproponowat definicj¢ maszyny, ktorg rozu-
miat jako ,,mechanizm lub zespdét mechanizméw we wspdlnym kadtubie,
shuzacy do przetwarzania energii lub wykonywania okreslonej pracy mecha-
nicznej”®. Maszyna wedle tej definicji byta w stanie spetni¢ tylko niektore
z dziatan produkcyjnych czlowieka. Jak zauwaza Andrzej Rygatto, nie obej-
mowata ona woéwczas automatyzacji dzialalno$ci umystowej, ktorg nalezy
uwzgledniaé w odniesieniu do automatyzacji dziatalnosci fizycznej’.

Do potowy XX wieku urzadzenia mozna bylo zakwalifikowaé przede
wszystkim do klas maszyn roboczych, silnikowych, technologicznych i trans-
portowych. Postgp technologiczny, przejawiajacy si¢ pojawieniem nowej
grupy zmechanizowanych urzadzen, spowodowat konieczno$¢ poszerzenia
definicyjnego ujecia terminu ,;maszyna”. W 1963 r. Iwan Artobolewski wysu-
nat propozycje, wedle ktorej maszyna to ,,sztuczne urzadzenie przeznaczone
do czgs$ciowego lub catkowitego zastgpowania funkcji energetycznych, fizjo-
logicznych i intelektualnych cztowieka”'’. Tego typu urzadzenia nazywa sie
maszynami cybernetycznymi. Nalezg do nich uktady na$ladujgce procesy
biologiczne oraz fizjologiczne spotykane w przyrodzie ozywione;j''.

Nalezy réwniez poczyni¢ pewna uwage porzadkujacg. Maszyna bedaca
w stanie pracowac niezaleznie od cztowieka jest automatem, natomiast robo-
tem w sensie cybernetycznym, wedlug Andrzeja Rygallo, jest automat,
,»W ktorym strefa pomiarowa i strefa obstugowa przynajmniej czg§ciowo si¢
pokrywaja, tzn. wystgpuje w nim zewngtrzne sprz¢zenie zwrotne. Strefy
obslugowa i pomiarowa lacznie wyznaczaja tzw. otoczenie techniczne ro-
bota. Zbidér mechanizmoéw i urzadzen nie wchodzacych w sktad robota two-

" Isaac ASIMOV, Ja, robot, tlum. Zbigniew Andrzej Krolicki (Poznan: Dom Wydawniczy
REBIS, 2013).

¥ Andrzej RYGALLO, Robotvka dla mechatronikéw (Czgstochowa: Politechnika Czestocho-
wska, 2008), 5-6.

0 Tamze, 5.

1% Jozef KNAPCZYK, Zarys robotyki (Nowy Sacz: Wydawnictwo Naukowe Panstwowej Wyz-
szej Szkoty Zawodowej w Nowym Saczu, 2015), 10.

" Tamze.
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rzy $rodowisko, w ktorym pracuje robot”'?. Nim jednak zaprezentowane

zostang obecnie funkcjonujace definicje stowa ,;robot” — niezaleznie od
propozycji spotykanych na gruncie nauk technicznych — warto dokonaé
pewnego uporzadkowania chronologicznego.

ETYMOLOGTIA I DEFINICJE TERMINU ,,ROBOT”

Pojecie ,,robot” zostato upowszechnione na poczatku XX wieku za spra-
wa czeskiego pisarza Karela Capka. Uzyt on tego pojecia po raz pierwszy
w sztuce Rossumovi Univerzalni Roboti w 1921 r. Wskazuje si¢, ze termin
»robot” wywodzi si¢ od stowianskiego wyrazu ,,robota”, oznaczajacego wy-
sitek, ciezka prace. W jezyku czeskim odnosito si¢ ono réwniez do pracy
przymusowej. Poczatkowo, tak jak w sztuce Capka, stowo ,,robot” dotyczyto
przede wszystkim maszyn, ktore pod wzgledem cech fizycznych mogty przy-
pomina¢ ludzi’. Spowodowalo to potrzebe rozréznienia urzadzen symulu-
jacych funkcje organizmoéw zywych (ludzi i zwierzat) od zwyklych auto-
matdéw poruszajacych si¢ samoczynnie. Takiego podziatu w drugiej potowie
XX wieku dokonal Derek J. de Solla Price, ktéory grupe maszyn symu-
lujacych nazwat ,,symulakrami”'*. Z nieco innym podziatem spotykamy si¢
natomiast u Jeana Baudrillarda, ktory odroznia automaty od robotéw. We-
dtug francuskiego filozofa te pierwsze przypominajg pod wzgledem formy
i dzialania ludzi, roboty za$ charakteryzujg si¢ funkcjami podobnymi do
cztowieka, lecz go nie przypominaja"’. Wedtug Baudrillarda roboty to przede
wszystkim, jak wskazuje ich nazwa, urzadzenia do wykonywania okreslo-
nych prac, a wigc sg po prostu pracownikami, natomiast automaty sg ana-
logonem cztowieka, moggcym staé si¢ partnerem w réznych obszarach jego
aktywnosci'®.

Wybrane przyktady prob dokonywania rozroéznien miedzy poszczegdlny-
mi pojeciami pozwalaja zauwazy¢é pewna prawidtowosé. Zaréwno Solla
Price, Baudrillard, Capek, jak i redaktorzy Wielkiej Encyklopedii Francus-
kiej dostrzegaja wyjatkowos$¢ antropomorficznej formy maszyny, ktora pro-

2 A. RYGALLO, Robotyka dla mechatronikow, 5.

13 Skad si¢ wzieto stowo robot”, Robotyka.com, dostep 17.11.2016, http://www.robotyka.com/
fundacja_wiadomosc.php/wiadomosc.869.

14 M. LISTER et al., Nowe media. Wprowadzenie, 509.

15 Tamze, 523.

16 Jean BAUDRILLARD, ,,The Automation of the Robot (from Simulations)”, dostep 16.11.
2016, http://www.flawedart.net/courses/articles/jean_baudrillard automation of the robot.pdf.
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buje si¢ wydzieli¢ sposrod szerokiego spektrum urzadzen. Réznig si¢ oni
natomiast propozycjami wykorzystania terminéw do opisania maszyn przy-
pominajacych ludzi.

Tabelanr 1.
AUTORZY DOKONYWANYCH ROZROZNIEN TERMIN OKRESLAJACY MASZYNE PODOBNA DO CZEOWIEKA
Redaktorzy Wielkiej Encyklopedii Francuskiej android
Derek J. de Solla Price symulakr
Jean Baudrillard automat
Karel Capek robot

Irédto: opracowanie wtasne na podstawie: M. LISTER et al., Nowe media. Wprowadzenie; J. BAUDRILLARD, , The Automa-
tion of the Robot (from Simulations)”.

Warto zwroci¢ uwage, ze termin ,,robot” w drugiej potowie XX wieku
znalazl zastosowanie do duzej liczby urzadzen dzigki dynamicznemu roz-
wojowi nauk technicznych'’. Wspolczesnie, jak podaje Edward Jezierski,
robotem nazywany jest uniwersalny system techniczny, ktory poprzez dzia-
lania intelektualne oraz funkcje manipulacyjne jest w stanie zastapi¢ czto-
wieka. Do gtownych cech Jezierski zalicza przede wszystkim uniwersalnos¢
— tatwos$¢ adaptacyjng do realizacji poszczegdlnych funkcji — oraz automa-
tyczno$¢ wykonywania okreslonych czynnosci czy tez podejmowanie decyzji
dotyczacej wykonania pracy na podstawie informacji pochodzacej z otoczenia
robota'®. Trzeba wszakze zauwazy¢, ze opis ten odnosi si¢ przede wszystkim
do grupy robotow nazywanych przemystowymi. Obecnie na gruncie robotyki,
maszyny nazywane robotami mozna podzieli¢ na cztery generacje:

+ Generacja 1 — roboty sg urzadzeniami sterowanymi w ukladzie otwartym,
ktorych dziatanie jest mocno zdeterminowane. Dzialaja bezwarunkowo. Wy-
magajg zatem $rodowiska niepodatnego na zmiany oraz uporzadkowanego.
Wigkszo$¢ robotow przemystowych to roboty 1 generacji.

+ Generacja 2 — sg to urzadzenia wyposazone w czujniki zewnetrzne, np.
uktady dotykowe oraz wizyjne. Pozwalaja one dokonaé¢ pomiaru para-
metrow otoczenia, w ktorym znajduje si¢ robot, sprawiajac, ze jest on
urzadzeniem adaptacyjnym.

7 Edward JEZIERSKI, ,Podstawy robotyki”, w: Mechatronika, t. 2, Algorytmy, sterowanie
i robotyka, metody komputerowe, systemy tekstroniczne, mechatronika pojazdowa, sterowniki
i napedy, informatyczne systemy zarzqdzania, red. Stawomir Wiak (Lodz: Akademicka Oficyna
Wydawnicza EXIT, 2010), 98.

8 Tamze, 97.
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+ Generacja 3 — poza uktadami sensorycznym, jak w przypadku robotow
generacji 2, zostaly one wyposazone w elementy sztucznej inteligencji,
ktore dziataja dzieki wytworzonemu przez czujniki modelowi otoczenia.
W tym przypadku robot jest w stanie podejmowac decyzje o sposobie pra-
cy w otoczeniu, w ktorym si¢ znajduje, przez opracowywanie strategii
dziatania.

+ Generacja 4 — roboty tworzace system. Podejmuja samodzielnie decyzje
o swoim dziataniu, swobodnie przemieszczaja si¢ w srodowisku oraz sa w sta-
nie dokonywa¢ w nim racjonalnych zmian. Charakteryzuja si¢ ponadto wtorng
adaptacyjnoscia, czyli dostosowywaniem otoczenia do wlasnych potrzeb'’.
Poza wyzej przedstawionymi generacjami mozna dokona¢ rowniez klasy-

fikacji robotow ze wzgledu na przeznaczenie, rodzaj zasilania, sterowanie,

mobilnos¢, poziom inteligencji, poziom j¢zyka programowania itd.
Powyzsze klasyfikacje sa konsekwencja upowszechniania oraz wdrazania
zaawansowanej technologii w r6zne gatezie gospodarki. Poza robotami prze-
mystowymi mozna wymieni¢ takze roboty kosmiczne, medyczne, ustugowe
oraz wojskowe. Szeroki zakres ich wykorzystania w r6znych obszarach spo-
wodowal, ze obecnie w literaturze przedmiotu funkcjonuje wiele definicji
terminu ,,robot”. Gwoli przyktadu zostang przytoczone wybrane definicje.
Stownik Jezyka Polskiego PWN podaje, ze ,,robot to urzadzenie zastgpujace
cztowieka przy wykonywaniu niektorych czynnosci”®’. Encyklopedia PWN
za$ wyjasnia ten termin w nastepujacy sposob: ,,robot [czes. robota ‘praca’],
cybernetyczna (sterowana) maszyna lokomocyjno-manipulacyjna przezna-
czona do wspomagania lub realizacji czynno$ci energetyczno-ruchowych,
sensualnych i intelektualnych czlowieka™'. Robot Institute of America
w 1979 r. zdefiniowal ,robota” jako ,reprogramowalny, wielofunkcyjny
manipulator zaprojektowany w celu przenoszenia materiatow, cz¢sci, narze-
dzi lub wyspecjalizowane urzadzenie w zaleznosci od zaprogramowania
wykonujacy rézne zadania’. Z interesujacymi propozycjami rozumienia
maszyny okre$lanej mianem robota mozna spotkaé si¢ w definicjach Mer-
riam Webster’s Dictionary, gdzie zostaly zaproponowane dwie definicje:
prosta oraz petna. Pierwsza z nich definiuje ,,robota” jako ,,prawdziwa badz

YA RYGALLO, Robotyka dla mechatronikow, 11-12.

2 Hasto: ,,Robot”, Stownik Jezyka Polskiego PWN, dostep 17.11.2016, http://sip.pwn.pl/szukaj/
robot.html.

I Hasto: ,,Robot”, Encyklopedia PWN, dostgp 17.11.2016, http://encyklopedia.pwn.pl/
encyklopedia/ robot.html.

22 Vikram KAPILA, ,,Introduction to Robotics”, dostep 03.12.2016, http://engineering.nyu.edu/
mechatronics/smart/pdf/Intro2Robotics.pdf [tlumaczenie wlasne].
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wymyslong maszyne, ktéra jest sterowana przez komputer, zwykle wygla-
dajaca jak czlowiek badz zwierze, lub maszyna wykonujgca pracg czlowieka
dzialajaca automatycznie badz jest kontrolowana przez komputer””. Defi-
nicja petna z kolei charakteryzuje ,,robota” jako ,,maszyng¢, ktéra wyglada
jak czlowiek iwykonuje roézne ztozone czynnosci (takie jak chodzenie,
mowienie) wlasciwe czlowiekowi; podobna, ale fikcyjna maszyna, ktorej brak
zdolnos$ci do odczuwania ludzkich emocji; wydajna niewrazliwa osoba, ktora
funkcjonuje automatycznie” lub ,,urzadzenie, ktére automatycznie wykonuje
skomplikowane, zawsze powtarzalne zadania oraz mechanizm kontrolowany
»2 Warto réwniez przytoczyé¢ definicje ,,robota przemysto-
wego” zaproponowang przez Adama Moreckiego: ,,urzadzenie techniczne

automatycznie

przeznaczone do realizacji niektorych funkcji manipulacyjnych i lokomocyj-
nych cztowieka, majace okre§lony poziom energetyczny, informacyjny i inte-
ligencji maszynowej (autonomii dziatania w pewnym $rodowisku)”*.

Zacytowane definicje dowodza, ze termin ,,robot” moze oznaczaé rozno-
rodne urzadzenia dla réznych ludzi, co wigcej — stanowi¢ argument do
dyskusji zar6wno mig¢dzy profesjonalistami, jak i osobami nieposiadajacymi
kompetencji z zakresu wiedzy technicznej. Bioragc pod uwagg rozwdj robo-
tyki spotecznej oraz rodzace si¢ w jej obrebie dylematy natury prawnej
i etycznej, istotne wydaje si¢ pytanie o eksplikacje poruszanego terminu.
Jest to tym wazniejsze, ze obecna konwergencja $wiata nauki i technologii
sprzyja wzrostowi liczby przedmiotéw, ktore sg nim obejmowane. Co wig¢-
cej, wykorzystanie na masowa skale terminu ,,robot” w literaturze popu-
larnej, jak i naukowej doprowadza do sytuacji, w ktorej coraz trudniej wy-
odrebnié¢ elementy specyficzne dla maszyn nazywanych robotami®.

TENDENCJE W ROBOTYCE SPOLECZNEJ]

W latach 50. XX wieku Alan M. Turing w artykule Computing Machinery
and Intelligence” postanowil blizej przyjrzeé sie pytaniu ,,czy maszyny

» Hasto: ,,Robot”, Merriam-Webster, dostep 17.11.2016, http://www.merriam-webster.com/
dictionary/robot.

* Tamze.

25 A. RYGALLO, Robotyka dla mechatronikow, 9,

26 Erica PALMERINI et al., ,,RoboLaw?”, dostep 17.11.2016, http://www.robolaw.eu/RoboLaw_
files/ documents/robolaw_d6.2 guidelines regulating robotics_20140922.pdf.

7 A[lan] M. TURING, ,,Computing Machinery and Intelligence”, Mind 59 (1950), 236: 433-60,
dostep 21.01.2017, http://phil415.pbworks.com/f/TuringComputing.pdf.
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moga mys$le¢?”. Zaproponowal precyzyjne rozwigzanie, opierajace si¢ na
teScie sprawdzajacym potencjat intelektualny maszyn do postugiwania sig
jezykiem naturalnym. Test ten, zwany ,, Testem Turinga”, po dzi$§ dzien jest
przedmiotem ozywionych dyskusji oraz wielu spekulacji. Stat si¢ on réwniez
pewnego rodzaju wyzwaniem dla §rodowisk naukowych. Interesujaco w tym
kontek$cie prezentuja si¢ prace Rodneya Brooksa, ktory w ksiazce Robot:
the Future of Flesh and Machines zwrdcit uwage na kwesti¢ uciele$nienia
oraz wyposazenia maszyny w podstawowa umiejetnos¢ radzenia sobie w okre-
slonym $rodowisku. Zaproponowana przezen metoda ,,zmyst i dziatanie”
zwraca uwage na bezposrednie odwolywanie si¢ maszyny do otoczenia, a nie
do ,,mentalnej mapy”, w ktora zostata wyposazona. Takie podejscie sprawia,
ze robot humanoidalny przechodzitby proces ksztatlcenia podobny do tego,
ktéremu poddane jest kazde dziecko. Juz Alan M. Turing zauwazyt: ,,zamiast
probowac napisa¢ program nasladujacy umyst dorostego cztowieka, dlacze-
go nie sprobujemy zaprojektowaé programu, ktory nasladowalby umyst
dziecka? Gdyby zostal on poddany odpowiedniej edukacji, powstatby do-
rosty umyst”®®. Zbudowanie maszyny, ktorej proces socjalizacji, bylby po-
dobny do procesu przysposobienia kazdego dziecka, a nastepnie poddanie jej
kolejnym procesom edukacyjnym doprowadzitby do powstania unikatowego
mechanizmu.

Szerokie wykorzystanie zaawansowanych maszyn spetniajacych rozmaite
zadania, zwlaszcza w obszarze edukacyjnym, rozrywkowym oraz terapeu-
tycznym, spowodowato, ze zaczeto postrzegac roboty nie tylko jako narzg-
dzia, ale rowniez jako przyszte podmioty spoteczne. Kwan Min Lee, Namkee
Park oraz Hayeon Song w artykule ,,Can a robot be perceived as a deve-
loping creature: Effect of a robot’s long-term cognitive developments on its
social presence and people’s social responses toward it” definiujg ,,roboty
spoleczne” jako urzadzenia zaprojektowane w celu wywolywania spotecz-
nych interakcji za pomocg antropomorficznych ksztattoéw, komend wydawa-
nych przy uzyciu naturalnych sposobow komunikacji, takich jak gesty i mo-
wa, z uzytkownikami, ktérzy moga przejawia¢ tendencje postrzegania robo-
tow jako aktorow spolecznych®. Jak podkre$lajg autorzy, taka definicja

% Podaje za: Mark STEVENSON, Robot w papilotach. Optymistyczny przewodnik po przy-
sztosci, ttum. Wioletta Karkucinska i Julita Mastalerz (Warszawa: Carta Blanca. Grupa wydaw-
nicza PWN, 2012), 105.

¥ Kwan MIN LEE, Namkee PARK i Hayeon SONG, ,,Can a robot be perceived as a developing
creature: Effect of a robot’s long-term cognitive developments on its social presence and people’s
social responses toward it”, dostep 16.11.2016, http://s3.amazonaws.com/academia.edu. documents/
42648563/Can_a Robot Be Perceived as a Developing20160213-7343-1yvbzlo.pdf?AWSAccessKey
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prowadzi do sytuacji, w ktorej roboty wykorzystywane w procesach produk-
cyjnych czy tez roboty uzytkowe, takie jak iRobot Romba (robot sprza-
tajacy), nie stanowig przedmiotu rozwazan, poniewaz nie spetniajg kryteriow
przytoczonej wyzej definicji. Ponadto zwracajg oni uwage na teori¢ row-
nania mediow (media equation) Byrona Reevesa i Clifforda Nassa, ktorzy
stawiajg teze, ze ludzie traktujg komputery jak rzeczywistych partneroéw
interakcji’®. W tym przypadku nalezy jednak podkresli¢, ze za aktorow
spotecznych mozna uzna¢ zaréwno bezcielesny komputer, jak i wyposa-
zonego w pewna forme¢ antropomorficznej cielesnosci robota. W obu przy-
padkach kluczowa role odgrywa poczucie obecnosci kontaktu z maszyna®'.
Ma ono kluczowe znaczenie dla pozniejszego postrzegania obiektu moga-
cego przejawiaé pewne cechy zblizone do ludzkich.

Interesujgco jawi si¢ analiza problemu badawczego w przypadku robotéw
spotecznych, w ktorej eksponowana jest antropomorficzna forma maszyny,
jej zachowanie, imitowanie stanOw emocjonalnych oraz posiadanie pewnego
rodzaju osobowosci’’. Zaréwno kwestia emocji, jak i osobowosci stanowi
kluczowa role w opisie maszyn nazywanych obecnie robotami spotecznymi.
Ten aspekt jest szczego6lnie podkreslany w rozmaitych badaniach dotycza-
cych mozliwos$ci dalszego rozwoju tego typu urzadzen. Christoph Bartneck
i Jodi Forlizzi zaproponowali pi¢¢ charakterystycznych dla maszyn wtasno-
$ci niezbednych do tego, aby mogty posias¢ kompetencje spoteczne. Wérod
nich podkreslana jest przede wszystkim kwestia antropomorficznego ucie-
le$niania sztucznej inteligencji, czyli ksztaltu robota, materialu, z jakiego
jest wykonany, oraz jego zachowania. Istotne znaczenie ma réwniez modal-
nos$¢, ktérg autorzy rozumieja jako liczbe kanatéow komunikacyjnych
(np. wzrokowe, dotykowe, dzwigkowe czy tez gesty). Kolejnym waznym
elementem jest takze adaptowanie norm spotecznych warunkujacych inter-
akcje, przejawianie autonomicznego dziatania (przynajmniej w pewnym za-
kresie) oraz interaktywno$¢. Na ich podstawie przedtozono propozycje de-
finicji, wedle ktorej robotem spotecznym jest ,,autonomiczny lub poéi-
autonomiczny robot, ktéry wspotdziata i komunikuje si¢ z ludzmi, podazajac

1d=AKIAJS6TQIRTWSMTNPEA&Expires=1479388989&Signature=e3Z 7rFbehFt7yELuHb9aP18mMgo
%3D&response-content-disposition=inline%3B%20filename%3DCan _a Robot Be_Perceived_as a_
Developing.pdf, 538-539.

3 K wan MIN LEE, Wei PENG, Seung-A Jin i Chang YAN, ,,Can Robots Manifest Personality?:
An Empirical Test of Personality Recognition, Social Responses, and Social Presence in Human—
Robot Interaction”, dostep 17.11.2016, https://msu.edu/~pengwei/Robot%20personality.pdf, 755-760.

31 Kwan MIN LEE, Namkee PARK i Hayeon SONG, ,,Can a robot be perceived”, 540-541.

* Tamze, 542-543.
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za normami spotecznymi, oczekiwanymi przez ludzi, ktérym ten robot jest

przeznaczony .

ROBOTY HUMANOIDALNE — DOLINA NIESAMOWITOSCI

W obszarze robotyki spolecznej pojawiajg si¢ zatem charakterystyczne
atrybuty, takie jak antropomorficzny ksztalt, wielo$¢ kanatéw komunika-
cyjnych pozwalajacych wchodzi¢ w interakcje z ludzmi i otoczeniem, posia-
danie norm spotecznych warunkujacych dziatanie robota czy tez auto-
nomiczne podejmowanie decyzji. Wymienione atrybuty sa obecnie elemen-
tami dominujacymi w obszarze robotyki spotecznej. Mozna jednak postawic
pytanie: czy jest konieczny antropomorficzny ksztatt takiego urzadzenia?

Probujac odpowiedzie¢ na to pytanie, nalezy odnie$¢ si¢ do pojecia ,,un-
canny valley”, ktére w jezyku polskim tlumaczone jest jako ,,dolina nie-
samowitosci”. Wigze si¢ ono z kwestig budowania maszyn o wysokim stop-
niu podobienstwa do cztowieka. Termin po raz pierwszy zostat uzyty w 1970 r.
przez Masahiro Moriego. Opisal on ,,doling niesamowitos$ci” jako reakcje
cztowieka na widok maszyny przybierajacej ludzkie ksztatty oraz potrafigce;j
nasladowa¢ jego zachowania. W przeprowadzonych do§wiadczeniach Masa-
hiro Mori dostrzegl, Zze uczestnicy badania pozytywnie reagowali na ma-
szyny podobne do czlowieka, jednakze tylko do pewnego momentu. Za-
uwazono bowiem, ze im wyzszy poziom podobienstwa robota do cztowieka,
tym wigksze uczucie dyskomfortu pojawialo si¢ u 0séb bioracych udziat
w eksperymencie. Bylo ono spowodowane gléwnie zanikajacymi réznicami
migdzy czlowiekiem a pozbawiong zycia maszyna®*. Twierdzi si¢, ze anali-
zowany termin mozna odnie$¢ takze do ucielesnien zoomorficznych™.

Przedstawione w niniejszym artykule definicje zdaja si¢, z jednej strony,
nie uwzglednia¢ pojecia ,,doliny niesamowito$ci” oraz zoomorfizmu, skupia-
jac si¢ jedynie na antropomorfizmie oraz atrybutach przynalezacych lu-
dziom. Z drugiej strony, jak w przypadku Bartnecka i Forlizzi, prezentuja

33 Christoph BARTNECK i Jodi FORrLIZZI, ,,A Design-Centred Framework for Social Human-
Robot Interaction”, dostep 17.11.2016, https://pdfs.semanticscholar.org/5d7e/d125456723313d
435d 4136e1c9d1331bed75.pdf, 2-3.

3% Hasto: ,,Dolina niesamowitoéci”, Asimo.pl — Dobra strona robotyki, dostep 17.11.2016,
http://www.asimo.pl/teoria/dolina_niesamowitosci.php.

3> Ewa WoITowicz. ,,W strong doliny niesamowitosci”, w: Bio-techno-logiczny $wiat: bio art
oraz sztuka technonaukowa w czasach posthumanizmu i transhumanizmu, red. Piotr Zawojski
(Szczecin: Instytucja Kultury Miasta Szczecin, 2015), 25-26.
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bardzo ogblng definicj¢ niewyznaczajacg jasnego kryterium klasyfikowania
tego typu robotow.

Nie mozna jednak wykluczy¢ scenariusza, w ktorym maszyny zoomor-
ficzne nie beda posiadaty funkcji spotecznych. Istotne jest zatem uwzgled-
nienie oraz dokonanie pewnego rozroznienia, gradacji robotow spotecznych
ze wzgledu na wspomniane kierunki uciele$nienia. Bioragc pod uwage wyniki
badan Masahiro Moriego, a takze rozpoczgte w 2011 r. badania Ayse Pinar
Saygin, ktoére miaty wyjasni¢ przyczyny wystepowania ,,doliny niesamowi-
tosci”, warto zastanowi¢ si¢ nad konsekwencjami budowania ,,sztucznych
ludzi” oraz ich przeznaczenia, a takze przysztego statusu, jaki bedzie im
przystugiwat™.

CECHY ROBOTOW SPOLECZNYCH

Rynek robotow mogacych wchodzi¢ w interakcje z ludzmi ro$nie z kaz-
dym rokiem, co wynika z faktu szybkiego udoskonalania nowych funkcji
maszyn. Mogg by¢ one z powodzeniem wykorzystywane w procesach re-
habilitacyjnych, edukacyjnych czy tez jako urzadzenia towarzyszace. Warto
zauwazy¢, ze chociaz integracja $wiata ludzi i maszyn nie jest zjawiskiem
nowym, to moga pojawiac si¢ pewne niejasnosci co do zakresu ingerencji
zaawansowanej technologii w zycie osobiste, a nawet intymne czlowieka.
Zarowno $wiat nauki, jak i literatury science-fiction zgodnie prognozuja
scenariusz, w ktorym roboty stang si¢ blizsze cztowiekowi niz kiedykolwiek
wczesniej. Kontakty intymne oraz zaangazowanie emocjonalne w relacje
z maszyng, ktora do ztudzenia moze przypomina¢ czlowieka, juz dzi$ pro-
wokuje etykow i prawnikéw do odpowiedzi na pytania odnosnie do przysziej
relacji na ptaszczyznie cztowiek—robot.

Nalezy rowniez zauwazy¢, ze w obrebie robotyki spotecznej mozna do-
kona¢ pewnego rozgraniczenia ze wzglgedu na cielesno$¢ maszyn (antropo-
morficznych oraz zoomorficznych), ktoéra jest znaczaca dla ich postrzegani
przez potencjalnych uzytkownikow. Nalezy przy tym uwzgledni¢ pojecie
»doliny niesamowito$ci” jako elementu integralnego, ktory moze dostarczy¢
wielu wskazan odnosnie do préb i konsekwencji powotywania do istnienia
sztucznych kompanow.

36 Naukowcy badajg reakcje ludzi na androidy”, CORDIS. Wspdlnotowy Serwis Infor-
macyjny na temat Badan i Rozwoju, dostep 17.11.2016, http://cordis.europa.eu/news/rcn/
33640_pl.html.



86 LUKASZ SAROWSKI

Propozycje wielu uczonych odnoszace si¢ do uporzagdkowania charaktery-
stycznych cech robotow, zwtaszcza tych nazywanych spotecznymi, pozwa-
laja wyodrebni¢ kilka ich grup. Sa to: forma, czyli ksztalt, zaawansowany
poziom interakcyjnych funkcji, autonomia dziatania, mozliwo$¢ samodziel-
nego uczenia si¢, czyli zwigkszania funkcjonalno$ci, imitowania emocji,
posiadanie ,,stanéw mentalnych”, przejawianie cech osobowosciowych, a tak-
ze jedna z najistotniejszych wiasnosci — wielozadaniowo$¢. To ona moze
stanowi¢ granice pomi¢dzy zwyklym zautomatyzowanym urzadzeniem,
przeznaczonym do wykonania waskiej liczby zadan, a maszynami, ktore —
podobnie jak cztowiek — sg w stanie adaptowac¢ si¢ do nowych sytuacji.

Warto podkresli¢, ze zarowno w XVIII, jak i w XXI wieku ,,urzadzenia
imitujgce” zywe organizmy, zwlaszcza cztowieka, cieszyly si¢ i cieszg nadal
niestabnacg popularnoscig. Mogloby si¢ zatem wydawaé, ze mianem ,,robota
spotecznego” powinno si¢ okre§la¢ maszyne¢ najczesciej przypominajaca
wlasnie cztowieka, mogaca wykonywac okreslone czynnos$ci oraz posiadajaca
funkcje pozwalajace na interakcje z otoczeniem. Takie zawe¢zenie wyklucza
jednak roboty pozbawione antropomorficznego ksztattu, mimo ze spetniajg
pozostate kryteria. Podejmujac zatem probe zbudowania definicji robotow
spolecznych, nalezatoby dokonaé pewnej gradacji typow urzadzen ze wzgle-
du na antropomorficzne, zoomorficzne lub inne uciele$nienie. Nastepnie po-
winno si¢ dokona¢ wyodrgbnienia najbardziej reprezentatywnych wilasnosci
dla urzadzen, ktére bedg do nich zaliczane. Nalezy wzig¢ pod uwage, ze jedne
beda spetniaty je w wickszym, a drugie w mniejszym zakresie. Kolejna kwestia
jest wielos¢ termindw, ktoérymi probuje si¢ opisywaé ten sam typ maszyn.
W literaturze przedmiotu mozna bowiem dostrzec funkcjonowanie takich pojec,
jak ,,robot”, ,,android”, ,,automat”, ,.artefakt relacyjny”, ,,symulakr”.

ZAKONCZENIE

Powyzsze przyktady pozwalaja zauwazy¢, ze definiowanie termindow ,,auto-
mat”, ,android”, ,,symulakr”, ,robot”, ,artefakt relacyjny” wprowadzaja
pewna niejasnos¢, zwlaszcza kiedy akcentuje si¢ potrzebe robotyzacji wielu
przestrzeni aktywnosci cztowieka, nie wykluczajac sfery uczué i emocji.
Spotykamy si¢ z tym na gruncie robotyki spotecznej. Jak zauwazaja Martin
Lister, Jon Dovey, Seth Giddings, lain Grant oraz Kieran Kelly, gdyby prze-
nies¢ osiemnastowiecznych konstruktoréw o sto lat do przodu, woéwczas
dziewigtnastowieczne automaty z ich punktu widzenia nie bylyby auto-
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matami, poniewaz nie przypominaja ludzi’’. Warto zatem zwréci¢ uwage na
potrzebe precyzyjnego wyjasnienia poruszanych termindéw ze szczegdlnym
uwzglednieniem maszyn nazywanych obecnie ,,robotami spotecznymi”. Na-
lezy zapyta¢ o kryterium podziatu, co powinno poprzedza¢ wypracowanie
ich zasad. Uporzadkowanie typologiczne pozwolitoby z odpowiedzialnoscia
dokona¢ pewnego rozrdznienia maszyn, ktore by¢ moze w przysztosci stang
si¢ pod pewnymi wzgledami podmiotami spotecznymi partycypujacymi
w zyciu ludzkim na podobnych do naszych zasadach.
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ROBOT SPOLECZNY — WPROWADZENIE DO ZAGADNIENIA
Streszczenie

Celem artykulu bylo zaprezentowanie problemoéw i terminologiczne uporzadkowanie pojecia
»robot spoleczny” oraz proba zdefiniowania cech reprezentatywnych dla tego typu urzadzen.
Przyjeto teze, ze brak wyrazistej i rzetelnej definicji pojecia ,,robot” prowadzi do chaosu termino-
logicznego i zamiennego uzywania roéznigcych si¢ znaczeniowo od siebie terminéw (,,maszyna
cybernetyczna”, ,,automat”, ,robot spoteczny”, ,robot humanoidalny”, ,,android”). W artykule
kolejno oméwiono proby terminologicznego uporzadkowania antropomorficznych maszyn, za-
prezentowano definicj¢ maszyny cybernetycznej oraz robota cybernetycznego. Poddano analizie
etymologie oraz powszechnie funkcjonujace definicje terminu ,,robot”. Wytoniono takze cechy
reprezentatywne dla maszyn nazywanych ,,robotami spotecznymi”. Teza zostala potwierdzona.
W artykule zastosowano metode historyczng oraz analityczno-opisows.

Stowa kluczowe: maszyna cybernetyczna; automat; robot spoteczny; robot humanoidalny; android.
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SOCIAL ROBOT: INTRODUCTION TO THE SUBJECT
Summary

The aim of the article has been to present terminological difficulties and terminologically
define the term social robot, , as well as to enumerate representational features of this kind of
machine. It has been assumed that the lack of terminological consistency in the very definition of
robot causes terminological chaos and leads to the tendency to use interchangeably terms of
disparate meanings (e.g. cybernetic machine, automation, social robot, humanoid robot, android).
In the article, it has been discussed what attempts have been made to terminologically define
anthropomorphic machines. The definitions of a cybernetic machine and a cybernetic robot have
also been presented. The etymology and widely used definitions of the term robot have been
analyzed. Representational features of social robots have been singled out. The assumption has
been proven. In the article historical and analytically-descriptive methods have been used.

Key words: cybernetic machine; automaton; social robot; humanoid robot; android.



