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Abstrakt

Cel/Teza: Gtéwnym celem artykutu jest weryfikacja tezy o istnieniu zjawiska doliny niesamowitosci
w ocenie zaufania do robotéw, na przyktadzie robotéw reprezentujacych wybrane zawody o wysokim
powazaniu spotecznym. Sprawdzono takze zaleznos$¢ poczucia bezpieczenstwa cztowieka od rodzaju
uslug wykonywanych przez roboty.

Koncepcja/Metody badan: Badanie przeprowadzono metoda sondazu (survey’u) na grupie celowej
studentéw kilku kierunkéw z zakresu nauk spotecznych i humanistycznych, w ktérym wykorzysta-
no kwestionariusz ankiety zawierajacy wizerunki robotéw antropomorficznych o réznym stopniu
podobienstwa do czlowieka. Ocenie zaufania podlegaly roboty wykonujace sze$¢ zawoddéw: sprze-
dawca, robotnik wykwalifikowany, lekarz, pielegniarka, profesor uczelni, ksiegowa. Wnioskowanie
przeprowadzono na podstawie rozktadéw ocen oraz testu niezaleznosci chi-kwadrat.

Wyniki i wnioski: Badanie potwierdzilo istnienie zjawiska doliny niesamowito$ci oraz zalezno$ci
miedzy poziomem zaufania i bezpieczenstwa a rodzajem pracy wykonywanej przez robota.
Oryginalno$¢/Wartos$¢ poznawcza: Wedlug wiedzy autora, dotychczas nie badano w Polsce zjawi-
ska doliny niesamowito$ci z uwzglednieniem rél zawodowych robotéw jako zmiennej niezaleznej.

Stowa kluczowe
Dolina niesamowito$ci. Emocje. Percepcja twarzy. Roboty antropomorficzne. Role zawodowe. Sztuczna
inteligencja.

Otrzymany: 11 lipca 2019.  Zrecenzowany: 14 wrzesnia 2019.  Poprawiony: 30 wrzesnia 2019. Zaak-
ceptowany: 28 pazdziernika 2019.

1. Wprowadzenie

Film To mdj przyjaciel robot (niem. Hi, A.1I. — Liebesgeschichten aus der Zukunft) w rezyserii
Isabelli Willinger ukazuje relacje na poziomie poznawczym i emocjonalnym, ktére zachodza
pomiedzy ludZmi a robotami wyposazonymi w sztuczng inteligencje. Film powstat w2019 r.
i przez wielu widzow jest traktowany jako futurystyczna opowies¢. Tymczasem przyszto$é,
w ktorej sztuczna inteligencja petni okreslone role spoleczno-zawodowe staje sie juz teraz-
niejszo$cig. Kontakt telefoniczny lub wideofoniczny z dziatem obstugi klientéw w bankach
lub w firmach telekomunikacyjnych coraz cze$ciej nastepuje w relacji cztowiek — sztuczna
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inteligencja. Chatboty w internetowej reklamie albo sprzedazy przez wiele podmiotéw
gospodarczych sa traktowane jako jedne z podstawowych narzedzi kontaktéw handlowych.
Sa tez testowane w ustugach informacyjnych jako wirtualni asystenci, np. w muzeach czy
bibliotekach (Wdjcik, 2018a, 110-111). Tzw. slaba sztuczna inteligencja, czyli operacje
systemu komputerowego nasladujacego w ograniczonym zakresie inteligentne zachowanie
(Iafrate, 2018, 99) towarzyszy nam juz teraz. Czas silnej sztucznej inteligencji, czyli takiej,
ktora potrafi wykonac wiekszos$c¢ lub wszystkie intelektualne zadania, ktére wykonuje czlo-
wiek (Siau & Wang, 2018, 53), prawdopodobnie nastapi za zycia czytelnikéw tego artykulu.

Skladnikiem rozwoju sztucznej inteligencji jest antropomorfizacja, czyli przypisywanie
lub nadawanie cech ludzkich, takich jak wyglad, zachowanie, myslenie, przedmiotom albo
istotom niebedacym czlowiekiem. Takimi przedmiotami, a dokladniej urzadzeniami, kt6-
rym poswiecono niniejszy artykul, sa roboty ustugowe posiadajace cechy antropomorficzne
ijednoczesnie funkcjonujace w §wiecie fizycznym (w odréznieniu od chatbotéw aktywnych
w przestrzeni wirtualnej).

Omoéwione w artykule badania maja charakter pilotazowy i sa ukierunkowane na po-
znanie zalezno$ci miedzy poczuciem bezpieczenstwa i zadowolenia klientéw, ktérym
bezposrednio $wiadczone sg ustugi robotéw wykazujacych cechy antropomorficzne. Re-
lacje ,twarza w twarz” w stosunkowo niedalekiej przysztosci beda zachodzily w obrebie
bardzo réznych aktywnosci, w tym aktywnosci zawodowych — réwniez z sektora informacji
naukowej i edukacji. Zalozono, ze poczucie bezpieczenstwa w sytuacji przebywania w to-
warzystwie robota i sympatia do niego moga by¢ zalezne od zjawiska psychologicznego,
ktére okresla sie mianem doliny niesamowitosci (niesamowitej doliny, ang. uncanny valley).
Zjawisko to mozna opisa¢ nastepujaco: nasilajacy sie bodziec w postaci wzrastajacego
podobienstwa robota do czltowieka wytwarza u niego wzrastajaca pozytywna reakcje
emocjonalna na bodziec, ale kiedy podobieristwo zbliza sie do doskonato$ci, emocjonalna
reakcja jednostki gwaltownie spada i staje sie silnie negatywna (Burleigh et al., 2013, 1).
Ten spadek to tzw. dolina niesamowito$ci — zjawisko, ktérego nazwe wprowadzit Masahiro
Mori (Mori, 2012, 98).

Badacze w rézny sposéb interpretuja przyczyny zjawiska doliny niesamowito$ci, nie-
ktorzy koryguja ustalenia innych badaczy, inni zaprzeczaja jego istnieniu (MacDorman
& Chattopadhyay, 2016, 190). Jednak badania prowadzone réznymi metodami, w réznym
czasie i wéroéd oséb pochodzacych z réznych kultur nie daja jednoznacznej odpowiedzi.
Uzasadnienia zjawiska niesamowitej doliny formulowane sa w kontekscie teorii réznych
dyscyplin naukowych, od humanistycznych po badania funkcjonalne i strukturalne mézgu
(Burleigh et al., 2013, 2—4; Mathur & Reichling, 2016; Yamada et al., 2013, 20-21). Trzeba
doda¢, ze na wyrazisto$¢ doliny niesamowitosci wplywa wiele czynnikéw, takich jak cechy
kulturowo-spoleczne uczestnikéw badan, wcze$niejsze ich doswiadczenia z robotami,
a takze cechy osobowosciowe (Bartneck et al., 2008, 78). Powoduje to, ze uzyskiwanych
wynikéw badan nie nalezy interpretowac jak danych bezwzglednych. Stad w niniejszym
artykule szczegétowo zostala przedstawiona metodologia przeprowadzonego badania,
aby ukazac jej mocne i slabe strony oraz podja¢ glos w dyskusji nad standaryzacja badan
dotyczacych omawianego zjawiska.
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Rys. 1. Hierarchia zawodéw wedlug powazania spolecznego
Zrédto: CBOS, 2013.
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Zagadnienia robotyzacji i automatyzacji sa przedmiotem zainteresowania takze w kon-
tekscie pracy, jaka wykonuje czlowiek. Stan badan nad sztuczng inteligencja i jej wyko-
rzystaniem w procesach zarzadzania informacja w bibliotece byt ostatnio przedmiotem
zainteresowania Magdaleny Woéjcik (Wojcik, 2018b, 5-15). Badacze ponadto poszukuja
potencjalnych konsekwencji, ktére uwidaczniaja sie u obserwatora (Mathur & Reichling,
2016, 22-23). Upodobnienie robota do cztowieka prawdopodobnie wywolywacé tez moze
u niego utrate poczucia bezpieczenstwa wynikajaca z odczuwania zagrozenia byciem za-
stapionym. Badania Carla Benedikta Freya i Michaela A. Osborne’a z Oxford University
wykazaly, ze tylko w zakresie wykonywania czynnos$ci zawodowych sa do tego wyrazne
podstawy. Blisko 70% miejsc pracy jest mniej lub bardziej zagrozonych automatyzacja
i komputeryzacja (Frey & Osborne, 2013, 37).

Zauwaza sie, ze ocena jakosci uslug wiaze sie ze spotecznym prestizem zawoddéw zwia-
zanych ze §wiadczeniem tych ustug. W najnowszych opublikowanych wynikach badan
CBOS dotyczacych rankingu zawodéw prestizowych, ktére przeprowadzono w 2013 r.
na liczacej 904 osoby reprezentatywnej prébie losowej dorostych mieszkanicéw Polski,
wyodrebniono 30 zawoddéw. Najwiekszym powazaniem cieszyt sie strazak (87% dekla-
racji duzego uznania), tuz za nim uplasowali sie profesor uniwersytecki (82% deklaracji
duzego szacunku) oraz robotnik wykwalifikowany (np. murarz, tokarz — 81%). Wysokie
pozycje w hierarchii uzyskali ponadto przedstawiciele zawoddéw cechujacych sie wysoka
uzytecznoscia spoteczng, m.in. pielegniarka i lekarz (odpowiednio 78% i 71%). Nizsze po-
zycje, ale nadal z przewaga opinii pozytywnych i dajace miejsce w pierwszej dwudziestce
rankingu zawoddéw o wysokim prestizu spolecznym, zajeli ksiegowa (63%) i sprzedawca
(51%) (CBOS). Pelny ranking prestizowych zawodéw ukazuje rysunek 1.

2. Organizacja i metody badan

Badanie przeprowadzono od marca do maja 2019 r. na grupie celowej studentéw kilku
kierunkéw studiow z zakresu nauk humanistycznych i spotecznych w dwéch torunskich
uczelniach wyzszych (komunikacja i psychologia w biznesie — Uniwersytet Mikolaja Ko-
pernika i Wyzsza Szkota Bankowa, architektura informacji, wojskoznawstwo, zarzadzanie
informacja — wszystkie UMK). W badaniu uczestniczyli respondenci, ktérzy w toku ksztal-
cenia akademickiego mieli kontakt z wiedza dotyczaca sztucznej inteligencji. Zalozono,
ze dzieki takiemu doborowi préby badawczej, reakcje respondentéw zwigzane z dolina
niesamowito$ci beda bardziej koherentne niz w przypadku respondentéw wybieranych
losowo. Wiek respondentéw miescit sie w zakresie od 20 do 23 lat. Liczba wypelnionych
kwestionariuszy ankiety: n=105, w tym prawidlowo wypetnionych n=99. Rozktad pici:
nkobiet=68; nmezczyzn=31. Kwestionariusz ankiety byl przekazywany respondentom
w bezposrednim kontakcie. Na jego wypelnienie mieli czas nieograniczony, byt jednak
zwracany badaczowi w ciagu nie wiecej niz 15 minut.

Na podstawie wspomnianego wcze$niej Komunikatu z badan: BS/164/2013: prestiz
zawodow przedstawionego przez CBOS (CBOS, 2013) z hierarchii zawodéw wedlug po-
wazania spofecznego wybrano sze$¢ zawodow, ktére plasowaly sie w gérnej czesci ran-
kingu. Byli to: profesor, pielegniarka, robotnik, ksiegowy, sprzedawca, lekarz. W wyborze
profesji kierowano sie takze typologia zawodéw utworzona na potrzeby badania, w ktérej
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wyrézniono trzy umowne grupy zawodéw: zawody uslugowe (sprzedawca, robotnik wy-
kwalifikowany, zawody zwigzane z wiedza (profesor, ksiegowa) oraz zawody zwigzane
z ustugami medycznymi (lekarz, pielegniarka), ktére moga by¢ oceniane przez klientéw
i pacjentéw jako inwazyjne. Kazdej roli zawodowej przypisane zostaly trzy rysunki z robo-
tem o réznym stopniu podobieristwa do cztowieka (Rys. 2). Robot o stopniu podobienistwa
0% w kazdym pytaniu byl reprezentowany przez ten sam rysunek [a]; robot o stopniu
podobienstwa 50% — dwoma wizerunkami, po jednym w wersji meskiej i zeriskiej [b] oraz
robot ze 100% podobienistwem przez sze$¢ wizerunkéw, ktére zostaly dostosowane do
przecietnego wygladu oséb dla danej roli zawodowej. Tutaj obie plcie byly wyrazone arbi-
tralnie w trzech egzemplifikacjach. Kazda z sze$ciu rél zawodowych zostala oceniona pod
wzgledem sympatii (i po$rednio — poczucia bezpieczeristwa) przez ocene checi respondenta
do wspétpracy z robotem oraz checi pozyskania od niego ustug; oceny byly wyrazane za
pomoca trojstopniowej skali: najmniej chetnie (-1); mniej/$rednio chetnie (0); najchetniej
(1) (zob. zalacznik: kwestionariusz ankiety).

>

[a] stopieri podobieristwa robota: 0%

N\
[c] stopient podobienistwa robota: 100% (od lewej: profesor uniwersytecki,
pielegniarka, robotnik wykwalifikowany, ksiegowy, sprzedawca, lekarz)

Rys. 2. Wizerunki robota uzyte w badaniu (ilustracje pochodza z domeny publicznej — sa objete
prawami autorskimi zgodnie z licencja CC BY 2.0)

Proces analizy danych przeprowadzono w dwéch etapach, pierwszy skupit sie na graficz-
nej interpretacji rozktadéw ocen z podziatem na zawody. Jak wczeéniej wspomniano, w kon-
cepcji doliny niesamowito$ci zaktada sie istnienie minimum obserwowanego w momencie,
w ktérym wizerunek robota zaczyna charakteryzowac sie wiekszym podobieristwem do
cztowieka niz akceptowane przez respondenta. Moment ten (dolina niesamowitosci) nie
jest staly — nalezy zalozy¢, ze jest zalezny m.in. od indywidualnych cech respondenta,
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wieku, jego wczesniejszych doswiadczen, w tym wczesniejszych interakcji z robotami.
Istnieja przestanki ku temu, aby identyfikacja tego momentu — w pelnym badaniu — byla
przeprowadzona na podstawie oceny wielu fotografii lub nagran tego samego robota, na
ktérego wizerunek w czasie badania naktadane bytyby niewielkie zmiany upodabniajacego
go do czlowieka. W badaniu omdéwionym w niniejszym artykule postuzono sie wzglednie
mala liczba fotografii, odpowiadajaca trzem stopniom podobieristwa robota do czlowieka.
Jednak zatozono, ze bedzie mozliwa obserwacja wycofania respondentéw w ocenie robota,
ktérego wizerunek stanowi mieszanke robota i czlowieka (wizerunek robota o 50% stopniu
podobienistwa do czlowieka). A zatem zalozono, ze taki robot bedzie obdarzony mniejszym
zaufaniem niz inne. Taka interpretacja nie decyduje o stwierdzeniu wystapienia zjawiska
doliny niesamowitosci w mys$l metodyki badan prezentowanych w zagranicznej literatu-
rze, jednak pozwala sadzi¢, ze takie samo wycofanie moze zosta¢ zaobserwowane, gdyby
wizerunek robota odtworzy sie na wielu fotografiach z powolnym przechodzeniem ze
stanu braku podobienstwa do czlowieka do stanu catkowitego podobienistwa do czlowieka.
Spadek zaufania jest interpretowany jako przestanka do dalszych badan, ktére mogtyby
wskazaé na istnienie doliny niesamowito$ci.

W drugiej czesci badania skupiono sie na weryfikacji zalezno$ci miedzy wizerunkiem
robota a stopniem zaufania do robota. Ocena zalezno$ci miedzy zmiennymi zostata prze-
prowadzona przy pomocy testu niezaleznosci chi-kwadrat na réznych poziomach. Celem
autora bylo sprawdzenie, czy dalsze badania dotyczace doliny niesamowito$ci powinny
by¢ prowadzone z uwzglednieniem podzialu na zawody. Zaréwno teoria, jak i intuicja
podpowiadaja, ze zaufanie przypisywane do robota moze by¢ zalezne od miejsca, w ktérym
on zostal uruchomiony i obszaru zycia cztowieka, ktéremu ma asystowac (dla przykiadu:
szpital/szkota).

Do weryfikowania hipotez o niezalezno$ci dwéch zmiennych dyskretnych wykorzysta-
no test niezaleznosci chi-kwadrat. Statystyke testu wyraza wzér [1], wartosci krytyczne
[x* ] zostaly odczytane z tablic rozktadu chi-kwadrat, dla stopni swobody: v = (r-1) * (k-1)
oraz poziomu istotnosci a = 0.05. Zapis formalny hipotez (0znaczenia przyjete za: Sobczyk,
2012, 227-237) jest nastepujacy:

H;: E(nij) = E(ﬁii); cechy X iY sa niezalezne

H;: E(nij) z E(ﬁii); cechy X iY nie sa niezalezne, gdzie:

E — operator nadziei matematycznej,

n, — liczebnosci teoretyczne z tablicy niezaleznosci, spelniajace warunek stochastycznej

niezalezno$ci zmiennych Xi Y.
k

- _x)2
=1 j=1 1,
Sita korelacji miedzy zmiennymi (w przypadku odrzucenia H na rzecz H,) zostata
oceniona na podstawie wspélczynnika C Pearsona opartego na statystyce chi-kwadrat [2].
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3. Wyniki badan

3.1. Ocena zaleznosci miedzy wizerunkiem robota a zaufaniem wobec robota

Rysunek 3 przedstawia rozklad ocen dotyczacych zaufania do robota wedlug rél zawo-
dowych reprezentowanych przez robota oraz stopnia podobienistwa jego wizerunku do
czlowieka.

[a] stopien podobienistwa robota: 0%
pien p

Mﬂiﬁlﬂlﬁh

[b] stopient podobienistwa robota: 50%
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Rys. 3. Rozktad ocen robotéw [a-c] wedlug zawodu i plci dla skali oceny:
[-1: najmniej chetnie], [0: mniej/$rednio chetnie], [1: najchetniej]
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W tabelach 1 i 2 zestawiono dane o rozkladzie czesto$ci wystepowania zmiennej sto-
pier zaufania do robota w ujeciu ogélnym i z wyszczegélnieniem szesciu zawoddéw oraz
wzrastajacym stopniem podobieristwa robota do czlowieka.

Tab. 1. Rozklady czestosci zmiennej stopieri zaufania do robota — ogdlnie*

stopien zaufania do robota
robot najmniej % mniej/$rednio % chetnie % suma
robot 0% 179 30.13 256 43.32 159 26.63 594
robot 50% 342 57.57 186 31.47 66 11.06 594
robot 100% 73 12.29 149 25.21 372 62.31 594
suma - 100 - 100 - 100

* W tabeli przedstawiono oceny zagregowane, tj. dla kazdego robota zsumowano oceny dla kazdej roli zawodowej
dla kazdego respondenta (lgczna liczba ocen n=6*99=594,).
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Tab. 2. Rozklady czestosci zmiennej stopieri zaufania do robota
dla poszczegélnych rél zawodowych

stopien zaufania do robota 1 [0% podobienstwa]

ksieggowy 38 21.23 35 13.67 26 16.35
lekarz 31 17.32 51 19.92 17 10.69
pielegniarka 34 18.99 36 14.06 29 18.24
profesor 24 13.41 42 16.41 33 20.75
robotnik 32 17.88 45 17.58 22 13.84
sprzedawca 20 11.17 47 18.36 32 20.13

suma 179 256 159

stopien zaufania do robota 2 [50% podobienstwa]
e | % | i % | chawic |

ksieggowy 41 11.99 38 20.43 20 30.30
lekarz 62 18.13 30 16.19 7 10.61
pielegniarka 48 14.06 40 21.51 11 16.67
profesor 65 19.01 27 14.512 7 10.61
robotnik 56 16.37 26 13.98 17 25.76
sprzedawca 70 20.47 25 13.44 4 6.06

suma 342 186 66

stopien zaufania do robota 3 [100% podobieristwa]

ksiegowy 20 27.40 25 16.78 54 14.52
lekarz 6 8.23 18 12.08 75 20.16
pielegniarka 17 23.27 23 15.44 59 15.86
profesor 10 13.70 30 20.13 59 15.86
robotnik 11 15.07 26 17.45 62 16.67
sprzedawca 9 12.33 27 18.12 63 16.94

suma 73 149 372

Na podstawie danych zgromadzonych w tabelach 1 i 2 dokonano szczegétowej inter-
pretacji w zakresie trzech poziomdéw podobienistwa robota do cztowieka i wzbudzania
zjawiska doliny niesamowitosci u respondentéw.
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3.1.1. Robot o najmniejszym stopniu podobieristwa do cztowieka (0%)

Rozklad ocen wskazuje na brak zaufania do robota. Suma ocen dla wszystkich elementéw
skali [najmniej chetni; $rednio chetnie] vs [najchetniej] przyznana w grupach zawodo-
wych réwna sie kolejno: ksiegowy: 73—26; lekarz: 82—17; pielegniarka: 70-29; profesor:
66—33; robotnik wykwalifikowany: 77-22; sprzedawca: 67—32. Z wyjatkiem oceny zawodu
pielegniarki, nie mozna méwi¢ o wyraznym wycofaniu respondentéw. Zaprezentowane
wskazniki $wiadcza o niecheci do robota, jednak stosunek miedzy ocena [-1] a ocena [0]
wskazuje, ze poziom akceptacji robota zalezy od indywidualnych cech respondenta. Wida¢
takze, ze znaczaca iloSciowo grupa oséb z przedstawionej proby badawczej wykazuje sie
wysokim stopniem zaufania [1] do robota o stopniu podobienistwa 0%. Wyzsze zaufanie
do robota moze wiazaé sie z wiekszg akceptacja nowych technologii przez uzytkownika.
Oceniajac cala prébe, nalezy skloni¢ sie ku stwierdzeniu, ze charakteryzuje sie ona pewnym
stopniem niezdecydowania. Nie mozna wyznaczy¢ wyraznej tendencji w ocenia zaufania.

3.1.2. Robot o srednim stopniu podobieristwa do cztowieka (50%)

Rozklad ocen wskazuje na wyrazne wycofanie respondentéw. Wizerunek robota, w ktérym
widoczne sa zaréwno cechy ludzkie, jak i cechy sztuczne wywoluje wéréd respondentéw
nieprzyjemna reakcje emocjonalng. Wzrost udziatu oceny [-1] i [0] w rozkladzie vs [1] na-
stapil w czterech grupach zawodowych: profesor, robotnik wykwalifikowany, sprzedawca,
lekarz. W przypadku grup zawodowych ksiegowego i pielegniarki ocena nadal pozostaje
negatywna, ale nastapilo zmniejszenie r6znicy miedzy stopniem zaufania [-1] oraz [0].
Interpretacja w przypadku tych dwéch zawodéw powinna by¢ w przyszlosci przeprowa-
dzona na podstawie poglebionego wywiadu, ktéry umozliwitby identyfikacje czynnikéw,
ktére wplynely na zwigkszenie poziomu akceptacji robota w poréwnaniu do innych grup
zawodowych.

3.1.3. Robot o duzym stopniu podobieristwa do cztowieka [100%]

Rozklad ocen uwidacznia wyrazny wzrost zaufania respondentéw. Wizerunek robota
w pelni posiadajacego ludzkie cechy (w tym niedoskonato$ci: zmarszczki, piegi i inne
zmiany skérne) darzony jest przez respondentéw wysokim stopniem zaufania. Poréwnujac
oceny stopnia zaufania do tego typu robota z ocenami wskazanymi dla dwéch poprzednich
typow robotéw nastapil wzrost ocen [1] i spadek ocen [-1], kolejno w rolach zawodowych:
ksiegowy, lekarz, pielegniarka, profesor, robotnik wykwalifikowany, sprzedawca.

W celu potwierdzenia zjawiska doliny niesamowito$ci, zgodnie z ocena i szacunkami Karla
F. MacDormana (2006), policzone zostaly srednie z wszystkich ocen wyznaczonych przez
respondentéw — wizualizacje przedstawia rysunek 4.

Wykres sredniej ocen robotéw zblizony jest do ilustracji przedstawiajacej doling niesa-
mowitos$ci w oryginalnej pracy Mori oraz innych replikujacych ja badaniach (np. Mathur
& Reichling, 2016; Rys. 5). Lokalizacja doliny niesamowitosci jest w tym samym miejscu, co
w wynikach badan japonskich. Dyskomfort zwiazany ze zmianami w wizerunku robota po-
jawia sie okoto fotografii robota o srednim stopniu podobienstwa do cztowieka. Wskazanie
cech odpowiedzialnych za pojawienie si¢ doliny niesamowito$ci wymaga przeprowadzenia
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badania pogtebionego, np. za pomoca kwestionariusza z wieksza liczba zdje¢, dzieki kté-
remu zobrazowane zostalyby powolne zmiany w wygladzie robota. Zwiekszenie bazy ilu-
stracji w naturalny sposéb pociaga¢ powinno za soba rozszerzenie skali ocen wizerunkéw
robotéw antropomorficznych. Jak wykazano w innych pracach (por. MacDorman, 2006)
proponowane zmiany w badaniu moga przyczyni¢ sie do uwypuklenia zjawiska doliny
niesamowitosci, badz jego zaniku. Wskazuje to na powazne ograniczenia wizualnej oceny
danych i wymusza konieczno$¢ poszukiwania innych sposob6w lokalizacji doliny niesa-
mowito$ci — co w literaturze badawczej pozostaje kwestia otwarta.

06

04

02

02

0,4

-0,6

Rys. 4. Srednia z ocen dla robotéw

UNCANNY
VALLEY

-

e

[ ]
Likability /

Mechanical Human-Like

Rys. 5. Dolina niesamowito$ci w badaniach Mathur i Reichlinga.
Zrédto: Mathur & Reichling, 2016

3.2. Ocena zaleznosci miedzy poziomem zaufania do robota
a reprezentowanq przez niego rolg zawodowg

Dla analizowanych przypadkéw sformutowano problem badawczy w postaci oceny nieza-
leznosci miedzy oceng zaufania respondenta a wizerunkiem robota z podziatem na role
zawodowe:



90

Tomasz Kruszewski

H,: zmienna poziom zaufania i rola zawodowa sa niezalezne.

H,: zmienna poziom zaufania i rola zawodowa nie s3 niezalezne.

Tabela 3 przedstawia tablice kontyngencji. Zmienna dyskretna stopier zaufania do robota
przyjmuje trzy stany; zmienna dyskretna rola zawodowa przyjmuje sze$¢ standéw. Tabela
licznosci oczekiwanych nie zawiera warto$ci mniejszych niz 5, a zatem warunek Cochrana
zostal spelniony i dlatego nie wprowadzono poprawki dla testu.

Tab. 3. Statystyka testu chi-kwadrat

Stopien zaufania do robota Statystyka testu chi-kwadrat
Robot 1: 0% podobieristwa 19.18
Robot 2: 50% podobienistwa 35.17
Robot 3: 100% podobienstwa 18.81
stopnie swobody 10
poziom istotnosci 0.05
warto$¢ krytyczna odczytana z tablic 18.307

Z uwagi na to, ze < oraz <, przy zadanym poziomie istotnosci nalezy odrzuci¢ hipoteze
H,o niezalezno$ci zmiennych, dla warto$ci C[Smpieﬁ podobietistwa 0%] = 0.18 oraz C[stopieﬁ podobiestwa
100 = 0-18 nalezy wnioskowag, ze sita zaleznosci jest staba. W przypadku > hipoteza H
o niezaleznosci zmiennych zostata odrzucona, dla wartosci C = 0.24 nalezy wnioskowac,
ze sita zalezno$ci jest staba.

3.3. Zaleznosci miedzy poziomem neutralnosci/inwazyjnosci rél zawodowych
robotéw a sympatiq do nich

Dla analizowanych przypadkéw sformutowano problem badawczy w postaci oceny nieza-
leznosci miedzy oceng zaufania respondenta a wizerunkiem robota z podziatem na role
zawodowe (wedlug podzialu dodatkowego: zawody zwiazane z uslugami medycznymi,
zawody ustugowe, zawody zwiazane z wiedza):

H,: zmienna poziom zaufania i rola zawodowa sa niezalezne.

H,: zmienna poziom zaufania i rola zawodowa nie s3 niezalezne.

Tab. 4. Test chi-kwadrat

Statystyka chi-kwadrat

Rola zawodowa Robot1 | Robot2 | Robot3
Uslugi medyczne pielegniarka, lekarz 5.86 4.10 7.78
Uslugowe sprzedawca, robotnik 4.66 9.62 0.23
Zwigzane z wiedza | profesor, ksiegowy 4.29 13.45 4.01

stopnie swobody 3

poziom istotnosci 0.05

wartos$¢ krytyczna odczytana z tablic 7.8147
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W przypadku rél zawodowych zwiazanych z ustugami i zwiazanych z wiedzg w ocenie
robota 2 odrzucono hipoteze zerowa o niezalezno$ci zmiennych. W pozostalych przy-
padkach: > przy zadanym poziomie istotnosci, decyzja weryfikacyjna wskazuje na brak
podstaw do odrzucenia hipotezy H o niezaleznoéci zmiennych.

Badanie wykazalo, ze stopien zaufania do robota ogélnie jest zalezny od jego roli zawo-
dowej. Jednak stopien zaufania do robota nie jest zalezny od tego, czy jest on przeznaczony
do wykonywania rél zawodowych zwigzanych z ustugami medycznymi (lekarz, pielegniar-
ka), ktére moga by¢ interpretowane jako inwazyjne wobec klienta czy neutralne zawody
ustugowe (sprzedawca, robotnik). Test chi-kwadrat potwierdzil taka zaleznos¢ tylko dla
robotéw o stopniu podobienistwa do czltowieka 50%, reprezentujacych role zawodowe
zwiazane z wiedza i uslugami.

Mori w swojej pracy wskazal, Zze przeznaczenie robota moze wplywaé na granice to-
lerancji wzgledem wygladu robota. Jako przyklad podat roboty uzywane w przemysle,
w przypadku ktérych liczy sie funkcjonalnosé, a nie wyglad, i zestawil z nimi np. roboty-
-zabawki, ktérych funkcjonalnosé nie liczy sie tak bardzo jak wyglad. Roboty przemystowe
charakteryzuja sie najmniejszym stopniem podobienistwa do czlowieka, uzytkownik nie
rozwija wobec nich uczué, nie odczuwa przyzwyczajenia (Mori, 2012, 98). Innymi stowy,
przeznaczenie robota moze by¢ rozpatrywane jako czynnik wplywajacy na ksztatt funkcji,
na ktérej weryfikowana jest dolina niesamowitosci. Odwolujac sie do takiego rozumowania
w dyskusji, nalezy uwzglednia¢ podzial na role zawodowe. Fakt, ze w zaproponowanym
badaniu dla pewnych par odrzucono hipoteze o niezalezno$ci, przektada sie na wniosek,
ze podzial z uwzglednieniem rél zawodowych jest wlasciwy. Zaprezentowane wyniki oraz
przyjecie dodatkowego czynnika wplywajacego na ksztalt funkcji sktaniaja do postulatu
podjecia kolejnego badania, w ktérym mozliwe bedzie poglebienie wiedzy o rozmiarze
efektu doliny niesamowito$ci. Podobne badanie bylo przeprowadzone przed dekada przez
japonsko-holenderski zesp6t badaczy (Bartneck et al., 2007, 368—-373).

Zaréwno Mori, jak i badacze pdzniej zajmujacy sie problemem doliny niesamowitosci
sktaniaja sie ku stwierdzeniu, ze przypisana ocena stopnia zaufania do robotéw jest efektem
wlasnych do$wiadczen respondentéw (Bartneck et al., 2007; Mori, 2012). A zatem zjawisko
doliny niesamowito$ci powinno charakteryzowac sie zmiennoscia w czasie. Z drugiej jednak
strony, czesto postugujemy sie schematami poznawczymi, ktére sytuuja nasze oczekiwania
w pewnych stereotypowych ramach. Wedlug wiedzy autora, nie ma szeroko zakrojonych
badan, ktére weryfikowatby zanik zjawiska doliny niesamowitos$ci z czasem lub wraz ze
wzrostem do$wiadczenia, ani badan nad przesunieciem granicy tolerancji wobec wygla-
du robota, ktéra moglaby by¢ mierzona przez przesunigcie minimum funkcji wzgledem
osi x. Na zmiennos$¢ ocen moze wplywac zwiekszenie liczby robotéw wykorzystywanych
w danym obszarze (np. w szpitalu itp.).

4. Podsumowanie

Badania przeprowadzone wsrdd polskich studentéw wskazuja, ze istnieje przestanka §wiad-
czgca o wystepowaniu zjawiska doliny niesamowitosci. Na podstawie przyjetej proby
badawczej i wybranego terenu badawczego trudno o uogoélnienia, jednak wiele innych
badan, prowadzonych przy uzyciu odmiennych perspektyw poznawczych i metodologii
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potwierdza, ze zjawisko to istnieje. Innymi stowy, prawdopodobne jest zalozenie, ze robot
upodobniony do czlowieka ma wplyw na poczucie bezpieczeristwa cztowieka. Im to po-
dobienistwo jest wieksze, tym sympatia cztowieka do robota zwieksza sie, az do pewnego
momentu krytycznego, w ktérym pojawia sie obawa lub lek. Na wyznaczanie momentu
krytycznego moze mie¢ wplyw rola zawodowa pelniona przez robota. Badanie wykazato,
ze stopien zaufania do robota jest zwiazany z wykonywana przez niego praca, cho¢ nie
dostrzezono wyraznych réznic w poziomie zaufania do robotéw wykonujacych prace réz-
nych profesji. Poniewaz celem artykultu bylo takze przedstawienie procedury badawczej,
zalozono, ze przy zastosowaniu narzedzia pozwalajacego na ukazanie danych innych niz
dane wskazane na skali nominalnej zauwazenie zaleznosci stopnia inwazyjnosci okreslonej
pracy robota byloby fatwiejsze. W przyszlych badaniach nalezy podja¢ szersze skalowanie
dla proponowanych wartosci. Jednoczesnie nalezy monitorowa¢ ewentualne zmiany w za-
kresie zawod6w cechujacych sie prestizem spolecznym i korygowac reprezentacje zawoddw.
W przytoczonych badaniach CBOS takie zmiany w czasie sa widoczne (CBOS, 2013).
Poza tym, prestiz zawoddw jest zmienny zaleznie od hierarchizujacej je grupy etnicznej.
W przyszlo$ci badania kwestionariuszowe powinny uwzgledniac tez takie elementy, jak:
wiarygodno$c¢ robota, rado$¢ z interakeji z nim i obecno$¢ spoleczna robota (Bartneck et
al., 2008, 78). Biorac natomiast pod uwage kompetencje robota, jego wiedze i umiejetnosci
oraz to, ze istota sztucznej inteligencji — jak pisze Jerry Kaplan — ,jest zdolnos$¢ do dokony-
wania wlagciwych uogélnienn w odpowiednim czasie na podstawie ograniczonych danych”
(Kaplan, 2019, 21), przygotowywanie spoteczenistwa do korzystania z wyspecjalizowanych,
wysoce profesjonalnych uslug $wiadczonych przez roboty jest zadaniem, ktére powinno
by¢ podjete w najblizszej przyszlosci. To i kolejne podobne badania powinny wiec stuzy¢
pomoca programistom, a takze osobom zajmujacym sie szeroko pojeta edukacja.

Zalacznik: Kwestionariusz ankiety

Badanie dotyczy poziomu sympatii wobec robotéw wyposazonych w sztuczng inteligencje,
ktore w przysziosci bedg mogly pracowac w zawodach dzisiaj wykonywanych przez ludzi.

Wyobraz sobie, ze Twoim profesorem na uniwersytecie bedzie robot wyposazony w sztucz-
ng inteligencje. Na cykl wykladéw i egzamin ktérego z ponizszych robotéw zapisalby$
sie: najchetniej (+1), do ktérego mniej chetnie (0), a do ktérego najmniej chetnie (-1)?
Kazdemu z robotéw musisz przypisa¢ inna note: +1, 0 lub -1.
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Wyobraz sobie, ze pielegniarka, ktéra ma za chwile pobra¢ Tobie krew jest robotem wy-
posazonym w sztuczna inteligencje. Zabiegowi ktérej z trzech ponizszych pielegniarek
poddalbys sie z: najwiekszym zaufaniem (+1), mniejszym zaufaniem (0), najmniejszym
zaufaniem (-1)?

Wyobraz sobie, ze robotnikiem, ktéry ma wykona¢ remont Twojego mieszkania bedzie ro-
bot wyposazony w sztuczna inteligencje. Ktéremu z trzech ponizszych robotéw zlecisz prace
z: najwiekszym zaufaniem (+1), mniejszym zaufaniem (0), najmniejszym zaufaniem (-1)?

Wyobraz sobie, ze ksiegowym, ktéry ma zoptymalizowa¢ Twoje zeznanie podatkowe bedzie
robot wyposazony w sztuczng inteligencje. Ktéremu z ponizszych robotéw zlecitbys ustuge
z: najwiekszym zaufaniem (+1), mniejszym zaufaniem (0), najmniejszym zaufaniem (-1)?
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Wyobraz sobie, ze sprzedawca w sklepie jest robot wyposazony w sztuczng inteligencje.
Do ktérego z trzech ponizszych robotéw podejdziesz: najchetniej (+1), mniej chetnie
(0), najmniej chetnie (-1)?

Wyobraz sobie, ze lekarz, ktéry ma przeanalizowaé Twoja karte chorobowa i wyniki badan
jest robotem wyposazonym w sztuczna inteligencje. Ktéremu z trzech ponizszych robo-
téw przekazalbys do analizy Twoje dane zdrowotne: najchetniej (+1), mniej chetnie (0),
najmniej chetnie (-1)?
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Assessment of the Relationship Between the Image
of the Robot and Trust Towards the Robot in Relation
to the Concept of the Uncanny Valley by the Example

of Respected Occupations

Abstract

Purpose/Thesis: The purpose of the article is to verify whether the ‘uncanny valley’ phenomenon
arises in relation to robots in respected occupations. Additionally, the article investigates whether
the sense of human security depends on the type of services to be performed by the robot.
Approach/Methods: The research is based on a survey conducted with a group of students from
various university courses, in both humanities and sciences. The survey used a questionnaire featuring
visualizations of anthropomorphic robots, whose similarity to a human being varied. The survey
questioned the degree of trust towards robots in six professions: a university professor, a medical
doctor, a nurse, a skilled worker, an accountant, a salesman.

Results and conclusions: The research confirmed that the ‘uncanny valley’ phenomenon does arise
and that the degree of trust depends on the type of work performed by the robot.
Originality/Value: As far as the author is aware, the ‘uncanny valley’ phenomenon, accounting for
the robots’ occupations as a changing variable, has not been studied in Poland before.
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