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Szerethetfk-e a robotok?

Az ember—robot interakcié human oldalanak
empirikus aspektusa

DOI 10.17047/HADTUD.2017.27.1-2.163
] Tanulmdnyunkban egy 2016-os forrdsra hivatkozva vdzoljuk az ember—robot interakcio fejlé-
dése kutatdsdanak nyolc fontosabb mérfoldkovét, majd tovdbbi szerzok kutatdsi jelentéseit és
megdllapitdsait az dltalunk fontosnak itélt négy dimenzid (tdvolsdgszabdlyozds, autondmia,
participdcio, egyiittmiitkodés) valamelyikébe soroljuk be. Munkdnkban hangsiilyosan szere-
pelnek a japdn Nomura és munkatdrsai kutatdsi eredményei, melyek egyik sajdt kutatdsunk
médszertandnak az alapjdt is képezik. Ebben veliik megegyezden a robotok irdnt érzett nega-
tiv attitiidoket és a robotok irdnt érzett szorongdst vizsgiljuk, kiegészitve a robotok irdnt ér-
zett pozitiv attitiidokkel, mint sajit szemponttal. A mdsik kutatdsunkban fékuszcsoport mod-
szerével az emlitett négy dimenzidt, illetve az ember—robot interakcid informdciébiztonsdgit
elemezziik, valamint azt, hogy a tdrsadalom felkésziilt-e robotokkal (els6sorban androidokkal,
humanoidokkal') val6 egyiittélésre. Harmadik kutatatdsunkban pedig a katona—robot inter-
akcidval foglalkozunk. Tanulmdnyunkat a fontosabb kivetkeztetésekkel és az dsszegzd megdl-
L lapitdsokkal zdrjuk.

Thomaz, Hoffman és Cakmak (2016) tanulményaban kiemeli, hogy az ember-gép
interakciénal az elmult évtizedek kutatdsai elsGsorban az algoritmusok, a technikék,
a modellek és a keretrendszerek megalkotasara és kialakitadsara fokuszaltak. Ezek
azok a dimenzidk, amelyek mentén olyan robotrendszerek alkothatéak meg, ame-
lyeknél a cél az ember—gép kozotti interakci6 fejlesztése. A robotokndl a szamitasi
kapacitas exponencialis emelkedésével lehet6vé valt, hogy értelmet kapjanak mas
kutatasi témék is. Olyanok, amelyek az ember—gép interakciénal rendszerint a pszi-
cholégia, a szociolégia és a kommunikécidelmélet diszciplinaris keretébe tartozé
fogalmakat helyezték a kutatds fékuszaba, tgymint az észlelést, a manipulaciét, a
tervezést, a feladatok végrehajtasat, a navigaciot és a tanulast. Fentebb hivatkozott
szerz8k alapvetSen dokumentumelemzésre épiil6 kutatasukban nyolc teriiletet,
mint mérféldkdvet neveztek meg:

1 Android, humanoid elnevezés alatt az emberre hasonlit6, ember formajii robotokat értjiik, de gyakran
talalkozhatunk a kiborg kifejezéssel is.
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az emberek és aktivitasaik észlelése;

a verbalis kifejezések generédlasa (beszéd), illetve a beszéd megértése;
nonverbdlis kifejezések generalasa, illetve a nonverbalis jelzések megértése;
az érzelmi allapotok modellezése, kifejezése és megértése;

a szandékos cselekvések felismerése és kozvetitése;

egylttmiikodés az emberekkel;

navigalas (fizikai helyzetfelismerés) az emberek kornyékén és kornyezetében;
tarsadalmi kontextusban tanulni az emberektdl.

PN DU W

Tovabbi szerz&k kutatasi jelentéseinek, illetve az altaluk ismertetett, masok altal vég-
zett kutatdsok elemzése soran kapott megallapitasaikat négy dimenzioba, a tavolsag-
szabalyozas, az autonémia, a participacio és az egyiittmiikodés dimenzidiba soroltuk
be. Az aldbbiakban e négy dimenzidt ismertetjitk részletesen.

A tdvolsdgszabdlyozds dimenzidja

Goodrich és Schultz (2007) — Nomura, Shintani, Fujii és Hokabe (2007) kutatasi ered-
ményeihez hasonléan — agy gondoljak, hogy a proxemika, vagyis a térkozszabalyo-
zas, vagy altaldnosabban fogalmazva az ember-robot kozotti tavolsag is szerepet jat-
szik/jatszhat abban, hogy az ember—robot interakciéban az emberek hogyan viszonyul-
nak a robotokhoz. Goodrich és Schultz (2007) két nagy kategoriat kiillonboztetett meg:

1. Tdvoli kélcsonhatds: az ember és a robot tavol van egymastdl (nem egy térben
vannak), s interakciéik kozott id6beli kiilonbség is lehet. Példaként a marsjarot
emlitik meg, amelyik térben és id6ben egyarant kiilénvalasztott az embertdl.

2. Kozeli interakcié: az emberek és a robotok egy helyen vannak. Péld4ul a szol-
géltaté robot — gondolhatunk akar a legegyszeriibb takarit6 robotra is —
ugyanabban a szobdban van, mint az ember.

A tavoli interakcidknal mar a tevékenységek megnevezésében is megjelenik a tavol-
saggal, vagy annak valamely szinonimdjaval kiegészitett fogalom (példaul tavoli
interakcid, teleoperacio, tavmiivelet, tavfeliigyelet, tavoli kolcsonhatas, telemani-
pulaci6, tavmanipulacié), ami pszicholingvisztikai értelmezésben is vildgosan utal
arra, hogy az ember tavol van a géptdl/robottdl, s a tdvolsdg miatt is inkabb sekélye-
sebbnek, kevésbé érzelmesnek tekinthetd a kapcsolat. Ez természetesen nem zarja ki
annak a lehet&ségét, hogy példaul a NASA fejlesztémérnokei ne aggdédnanak a
marsjaré tavoli kiilldetésének a sikere miatt.

Nomura, Shintani, Fujii és Hokabe (2007) kutatasi jelentésiiket azzal 9sszegzik,
hogy az ember-robot interakcié sordn az ember negativ hozzéaallasa a robotok irant
korrelal azzal, hogy milyen az ember—robot tavolsag, illetve, hogy milyen a robotok
viselkedése (példaul a jaras sebessége). Ez azt is jelenti, hogy a szimpatikus viselke-
désti, a kapcsolatot felépit6 robotok — amennyiben helyesen tudjak szabalyozni az
ember-robot tdvolsagot — pozitivabb érzelmeket valtanak ki azokhoz a tarsaikhoz
képest, amik nem képesek erre.
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Az autonémia dimenzidja

Goodrich és Schultz (2007) tanulmanyukban — elsGsorban az egyetemek kutatasi
keresztmetszetének, a kormanyzati er6feszitéseknek és az ipari laboratériumokban
foly6 fejlesztéseknek az elemzésével — az ember-robot interakciét egy koherens tor-
téneti sikra helyezik. Az idStengelyen hivatkozott fontosabb mérfoldkévek koziil
tanulmanyunkban kiemelten az autondmia szintjének a kutatasaval (level of auto-
nomy — LOA) foglalkozunk. Az autonémia szintje leirja, hogy a robot milyen mérték-
ben jar magatdl (6njard). A Sheridan-féle skdla (1992) egyik végpontjan az ember
altal teljesen kontrollalt (vezérelt) szerkezetek vannak, mig a masikon a teljesen auto-
nomok, amelyek tevékenységébe és miikodésébe gyakorlatilag semmilyen beavat-
kozas, vagy jovahagyas nem sziikséges. A tiz szint a kovetkezé:
1. a szamitégép nem nyujt semmilyen segitségét, mindent az ember csinal;
a szamitogép teljes korti cselekvési alternativakat kindl;
a szamitogép lesztikiti a cselekvést néhany valasztasi lehetGségre;
a szamitogép egyetlen tevékenységet/mtiveletet végez;
a szamitégép végrehajtja a mtiveletet, ha az ember jovdhagyja azt;
a szamitégép, mielStt a miiveletet végrehajtand, lehetSséget ad az embernek,
hogy azt megvétozza;
7. a szamitégép automatikusan hajtja végre a miiveletet, de errdl feltétlentil
tajékoztatja az embert;
8. a szamitégép a miivelet automatikus végrehajtas utan csak akkor tajékoz-
tatja az embert, ha az kéri;
9. a szamitégép a miivelet automatikus végrehajtasa utdn csak akkor tajékoz-
tatja az embert, ha ilyen dontést hoz;
10. a szamitégép maga dont el mindent, automatikusan mtikodik, figyelmen
kiviil hagyva az embert.

SASLIE IS

Ha a hivatkozott forrasban hasznalt ,szamitégép” fogalmat ,robot”-ra cseréljiik,
akkor az emlitett tanulmany alapjan az ember—robot interakci6 alabbi szintjeit kiilon-
boztethetjitk meg (a direkt kontroll csokkend és a dinamikus autonémia névekvd
volta mellett):

— teleoperaci6 (tavoli miikodtetés);

— kozvetitett tavoli miikodtetés;

— feliigyeleti kontroll;

— egyuttmiikéds (kollaborativ) kontroll;

— egyenrangl egyiittmiikodés.

A participdcid dimenzidja

Az ember-robot interakciét Hordnyi (2007) participaciés modelljével szemléltetve
megallapithat6, hogy az ember és a robot az d4genseknek, a kontextus, a szituacio, a
kornyezet, a hattér, a helyzet, a szintérnek, a kommunikacié soran hasznélt nyelv és
kéd (akar nyelvi, akar kiterjesztett értelmezésében is hasznaljuk) pedig az intéz-
ménynek feleltethet6 meg.
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Az agens dimenzidja azért kap kiemelt figyelmet tanulmanyunkban, mert — az
auton6émiabdl levezethetGen — masképp viszonyul az ember a pliisséllatszerd, a
gyermeki, avagy feln6tt tulajdonsagokkal bir6, vagy éppen mar naldnal okosabb
(példaul IBM Watson) robotokhoz.

Kollar (2017) tanulmanyédban mar utalt Mori megallapitasaira a ,Rejtélyes volgy”
kapcsan. Mori (2012) Ggy gondolja, hogy az emberek inkabb pozitiv érzelmeket tap-
lalnak a kiils6 megjelenés alapjan a pliisséllatok, a jaték babak, a babuk, illetve a
beteg (de nem visszataszit6 kinézet(i) és az egészséges kinézetli emberek irdnyaba.
A viselkedés és az interakcidk tekintetében azonban lényegesen arnyaltabb képet
kaphatunk, ezt timasztjak ala Nomura, Kanda, Suzuki és Kato (2008) kutatasi ered-
ményei. Megjegyezziik, hogy sajat kutatdsunkat is nevezett szerzGk kutatasi alapve-
tése alapjan valositottuk meg. A szintérben értelmezett szitudcio, illetve a nonver-
bélis kod részeként is lehet beszélni az ember—robot interakci6 taktilis aspektusarol.
Ez a megkozelités meglatasunk szerint eredményesebb, mint az érintés fogalméanak
tavolsagszabalyozdshoz torténd kapcsolasa.

Argall és Billard (2010) a taktilis (érintéses) human-robot interakcidval foglal-
koz¢ kutatasukban két szempontot vizsgéltak: (1) milyen fizikai interakciok fordulnak
elé az ember-robot érintkezés soran, illetve (2) a szenzorok tipusai, amelyek felisme-
rik ezeket a kélcsonhatdsokat. Az els6 szempont elemzése soran harom érintéstipust
kiilonboztettek meg: (1) megakadalyozza, hogy a robot a cselekvést végrehajtsa,
(2) hozzajéarul a cselekvés végrehajtasahoz, illetve (3) hozzajarul a viselkedés fejlédé-
séhez. Véleményiik szerint a korszerti robotfejlesztésben — kiilondsen a tarsadalmi
robotok esetében — nem lehet figyelmen kiviil hagyni a robot kiils§ vazat (,bSrfelii-
let”), melynek emberszeri textiiraja és h6mérséklete az emberben pozitiv emécidkat
indithat el.

Az egyiittmiikodés dimenzidja

Az egyiittmiikodés — tanulmanyunk aspektusaban — elsGsorban szocidlpszicholdgiai
fogalom, s akar két, akar tobb érintett (csoport) magatartasat értjiik alatta. Bauer,
Wollherr és Buss (2008) kutatasi tanulmanyukban abbdl a feltevésbdl indultak ki,
hogy mivel a robotok idével kilépnek a strukturalt gyari kérnyezetb6l, s megjelen-
nek az emberek altal lakott kornyezetben, illetve hasznalt életterekben (péld4ul hiva-
talok, utca, étterem), ezért mindenképp rendelkezniiik kell bonyolultabb kognitiv
képességekkel. Ez nemcsak azt jelenti szerintiik, hogy hatékonyan és biztonsagosan
kell mtikddnie a robotoknak a természetes, illetve lakott emberi kornyezetben,
hanem el kell érniiik egy magasabb szintti egyiittmiikodést és kommunikaciét is az
emberekkel.

Nikolaidis, Kuznetsov, Hsu és Srinivasa (2016) tanulményukban az ember-robot
interakci6 soran a kolcsonos alkalmazkodésra, illetve az egyiittmiikodés feladataira
helyezik a hangsulyt. Sztochasztikus modelljitkben — melynek a korldtos memoriara
épils alkalmazkodas modellje nevet adtak (bounded-memory adaptation model —
BAM) — azt vizsgéltak, hogy az egyiittmiikodés sordn hogyan viszonyul egyméshoz
az ember és a robot. Amikor az ember alkalmazkodik (pontosabban a robothoz
képest alkalmazkodébb), akkor a robot alakitja ki az egytittmiikodési stratégiat, amit
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sz

akkor a robot alkalmazkodik annak érdekében, hogy visszaszerezze az ember bizal-
mat. Kisérleteik alapjan arra a kovetkeztetésre jutottak, hogy ez a fajta formalizalt
egylttmiikodés jelentSsen javitja az ember—robot csapatmunkat, mikdzben a robot
viselkedésével értékeli az embert, és a kolcsonds bizalom révén csapatként is fejldni
tudnak. Ez pedig elGsegiti az ember—robot csapatépitd tréningek hatékonyabba tételét.

Az ember-robot egyiittmiikddésnek létezik egy kulturdlis fokusza is, ahogy
arrol kutatédsi gyorsjelentésiikben Nomura, Kanda, Suzuki és Kato (2005) is besza-
moltak. A kiillénb6z6 orszagok lakosai, s igy a kiilonb6zé kultardkban szocializal6-
dott emberek eltér§d mdédon, mértékben és intenzitassal kedvelik, illetve nem kedve-
lik a robotokat. Nevezett szerz6k szerint a japan valaszaddk sokkal negativabban
itélték meg a robotok tarsadalomra gyakorolt hatasat, mint a kinaiak, vagy a hollan-
dok. Tanulmanyuk zardsaként megemlitik, hogy t6bb oka is lehet annak, miszerint
egy orszag lakosai — még ha egyébként alacsonyabb negativ attittiddel is viseltetnek a
robotok irdnt — hogyan vélekednek az ember-robot kapcsolatrél. Meglatasuk szerint
az okok tobbek kozott az orszagok lakossaganak érzelmi allapotara (péld4ul basko-
morak, vidamak), a robotok veszélyes helyzetekben tantusitott magatartasara (pél-
daul segitik az embert — pozitiv attittid), a humanoidokrdl, s altalaban a robotokrdl
kialakitott 6ssztarsadalmi véleményre (példdul mit sugall a média, milyen konyv- és
filmélmények vannak) vezethetSk vissza.

s

Pozitiv és negativ attitiidok vizsgilata ,kérdGivvel”.
Sajdt kutatds 1.

Nomura és szerz&téarsai (2004, 2005, 2007) kutatasaikban, bar eltér§ hangstlyokkal,
de alapvetSen két dolgot vizsgéltak: (1) a robotok irdnt érzett negativ attitiidok
(NARS) és (2) a robotok irant érzett szorongas (RAS). Sajat felmérésiinkben részint e
két teriiletet, részint a robotok irant érzett pozitiv attitidoket (PARS) kutattuk.
A kutatést a tobb mint 1700 tagot szamlalé Facebook ismerdsok kozott végeztiik el
2016. november 10. és 18. kozott. Ebben a kutatdsunkban szandékosan nem foglal-
koztunk a vélaszadok demogréfiai és egyéb jellemzdivel, ezért csupan harom egy-
szer(, nyitott kérdésre kerestiik a valaszt egy online elérhet6 Google-tirlap segitsé-
gével:

1. Milyen negativ gondolatokat tudsz megfogalmazni a robotokkal szemben?

2. Milyen pozitiv gondolatokat tudsz megfogalmazni a robotokkal kapcsolat-

ban?
3. Milyen fenntartdsaid vannak a robotokkal szemben?

Szandékosan nem torekedtiink a hagyomanyos értelemben vett hipotézisek felallita-
sara sem. Sokkal fontosabb volt a szamunkra az, hogy egy gyors véleményjelentést
kapjunk arrél, hogyan vélekednek az ismerdseink és azok ismerdsei az emlitett kér-
désekben. Vélhet6leg a ,kérd6iv” linkje megosztasanak is koszonhetd, hogy a harom
kérdésre Osszesen 1315 vélasz érkezett. A vélaszokat a hivatkozott szerz6k szem-
pontjai alapjan dolgoztuk fel, s alkottuk meg az altaluk is hasznélt kategoridkat. Az
alabbiakban a fontosabb, kategériakba szerkesztett valaszok olvashatdak.

HADTUDOMANY  2017/1-2. 1 67



HADITECHNIKA

Az ember—robot interakcié negativ oldala (NARS 1.)

a robotok nem érdekelnek;

a robotok nem részei az életemnek;

a robotoknak a gyarakban talan helye van, de hogy én veliik beszélgessek, az
kizart;

nem szeretnék olyan helyen dolgozni, ahol a munkatarsam egy robot lenne;
diszkomfort lenne a szamomra, ha robotokkal kellene beszélgetnem;
feszélyezne, ha a tobbi ember jelenlétében kellene egy robottal tarsalognom;
nagyon idegesitene, ha egy robot allna velem szemben;

nagyon mérges lennék, ha az emberek helyett robotok hoznak meg a donté-
seket.

A robotok emberre gyakorolt negativ tdrsas befolydsa (NARS I1.)

Félek attol, hogy eljon az id§, amikor a robotok fogjak uralni a Foldet.

Mi lesz veliink, ha a robotok okosabbak lesznek, mint mi? Semmi jéra nem
szamitok.

A robotok, a médidhoz hasonldan, rossz hatassal vannak a gyerekekre, altala-
nossagban az emberekre.

Egy robot soha nem lehet ember, szolgédlnia kell minket.

Ha egy robottal tal sokat foglalkoznék, annak stilyos kovetkezményei lenné-
nek a személyiségem alakulasaban.

Ha egy robot ,behiilyiil”, akkor az ember komoly veszélybe keriil.
Szamomra elképzelhetetlen, hogy egy robot csaladtag legyen.

Lehet, hogy robot kémkedjen a csaladom irant?

A robotokkal valé érzelmi interakciok negativ oldala (NARS I11.)

Nem akarom, hogy egy robot érzelmileg manipuléljon.

Szanalmas és beteges, ha egy ember beleszeret egy robotba.

Ha egy robot érzelmeket tud kifejezni, akkor sem lehet soha a baratom.
Egy gép nem tud szeretni. A szeretete csak egy program.

Hiaba mond barmit is a robot és hidba probal kedves lenni, a szeme élettelen
marad.

Nem tudom elképzelni, hogy a robot barmilyen tavoli jov&ben is at tudja
venni egy baratnd, vagy egy édesanya szerepét.

Fenntartds a robotok kommunikdcids képessége miatt (RAS I.)

168

Egy robot nem képes megérteni, hogy én mit akarok neki mondani, az ember
mondatai nemcsak igen-nem vélaszok.

Az emberrel ellentétben egy robot nem képes kovetni a beszélgetés folyamat.
Egy robot képes kell§ intelligenciaval végighallgatni az embert, vagy azonnal
kozbevag?
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— A gép az csak gép marad, soha nem fog tudni értelmesen kommunikalni;

— Egy robot lehet annyira agressziv, hogy a beszélgetésben megaldzza az
embert.

— Miért kellene nekem egy robottal beszélgetnem?

— Miért kellene figyelnem/valaszolnom egy robot kérdésére?

— Kizért, hogy egy robot a haveri korom tagja legyen.

Fenntartds a robotok viselkedésével kapcsolatban (RAS 11.)

— Milyen gyorsan tud egy robot reagalni?

— Milyen erGs lehet egy robot?

— Kiszamithat6 egy robot viselkedése?

— Milyen médon lehet szabalyozni a robotot, ha nem gy viselkedik, ahogy az
elvarhato t6le?

— Egy robot soha nem tehet kart egy emberben, vagy ez mar nem igaz?

A sajat eredményeinket és a hivatkozott szerz6k NARS I-III. és RAS I-II. eredmé-
nyeit Osszevetve arra a kovetkeztetésre jutottunk, hogy az altalunk vizsgélt magyar,
illetve az altaluk vizsgalt japan emberek véleménye tartalmaban, és ahol lehetett, az
egyes valaszok egymashoz viszonyitott fokozatossagaban (példaul NARS I-nél: nem
érdekel — nagyon mérges lennék) nem térnek el jelentSsen egymastél. Nomuraéknal
csak a kiillonboz6 fokusza kutatasi jelentéseket tudtuk megnézni, mig sajat kutata-
sunkban az Osszes (akdr extrém) valaszt is lattuk, s igy tudtuk kivalasztani az egyes
csoportokba tartoz6 dominans valaszokat, s ez altal sokkal arnyaltabb kép allt rendel-
kezésiinkre a magyar emberek ember-robot interakciéjarél alkotott véleményérdl.
Ez lehetGséget biztositott arra is, hogy a PARS utan bemutatott masodik — fékuszcso-
portos — kutatdsunkban megismertessiik a résztvevdket jelen felmérésiink eredmé-
nyeivel (az egyes csoportokba sorolt véleményeket a talalkozé el6tt valamennyien
megkaptak és attanulmanyoztak).

Az ember—robot interakcié pozitiv oldala (PARS 1.)

— FErdekelnek a robotok.

- Izgalmaslehet megismerni a robotokon keresztiil a mesterséges intelligenciat.

— Veszek majd robotot, ha az dra a szdmomra elfogadhat6 lesz.

— Szerintem nagyon j6 az, hogy ha egy munkahelyen a veszélyes feladatokat
robotok végzik el.

— Ha a robot valamiben jobb, mint az ember, akkor abban segitse az embert.

— Egy robottanar biztosan tobbet tud, mint egy rendes (hagyoményos) tanar.

A robotok emberre gyakorolt pozitiv tdrsas befolydsa (PARS II.)

— Azérkézott emberek szdmara a robot jo alternativa lehet az emberrel szemben.

— Lehet, hogy furan hangzik, de el tudnék képzelni egy robotbaratot magamnak.

— A beteg emberek ellatdsdban a robotoké a jovs, féleg, hogy mar nincsenek
apolondk.
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— Legalabb kedvesen vérna valaki, ha hazajonnék.
— A robot biztosan megkérdezné, hogy milyen napom volt.
- Ha elakadnék valamiben, a robot biztosan tudna ra a helyes valaszt.

A robotokkal vald érzelmi interakcidk pozitiv oldala (PARS IIL.)

— Ha egy robotnak mondanam el, hogy mi a bajom, biztosan §szintén meghall-
gatna, nem félnék attol, hogy atver.

— Robotszex? — miért is ne!

— A robotbaratnét gy formalnadm, hogy az ideélis nét testesitse meg.

— Remélem, hogy egyszer majd lesznek olyan robotok, akik szeretni fogjak az
embertarsukat.

— Ha az ember mellett az allat is képes szeretni, akkor a robot is képes lesz majd ra.

— Lattam egy filmet, ahol még teste sem volt a robotnak, a férfi mégis beleszere-
tett a robot hangjéba. Lehet, hogy beteges, de nekem tetszik.

A tdrsadalom véleménye a robotokrol (fékuszcsoportos kutatds).
Sajat kutatds 11.

Maésodik kutatasunk célja az volt, hogy az els6 kutatdsunk kérdéseire kapott eredmé-
nyek, a digitalis korrol és a robotokrodl sz016 sajat filmélményeik, valamint a tanulma-
nyunkban megnevezett négy dimenzi6 (tdvolsdgszabalyozas, autonémia, participacio,
egylittmiikodés) alapjan, egy fokuszcsoportos beszélgetés soran a témét tobb fokusz-
boélismerjitk meg, illetve tovabbi kutatési irdnyokat is meghatarozzunk. A fékuszcso-
portos beszélgetésre 2017. janudr 14-én keriilt sor kilenc résztvevével. A fékuszcsoport
tagjai legaldbb egy diplomaval rendelkeznek (alapdiplomdjuk szerint 4 mérnok,
3 kozgazdasz, 2 bolesész), kivétel nélkiil az Y generaci6 tagjai, akik a digitélis korral,
s annak eszkozeivel rendszerint gyerekkorban taldlkoztak. Valamennyien f6allasban
dolgoznak, 2 fének mar van csaladja (gyereke) is. A nemek aranya: 3 ng és 6 férfi.

A beszélgetést a sajat filmélmények felidézésével kezdtiik. A klasszikusnak sza-
mit6 Csillagok hdboriija pozitiv érzelmeket kivalté nevesitett robotszereplsi (R2-D2,
C-3PO) mellett emlitésre keriiltek az ember (pontosabban a j6 oldalt képvisels sze-
repldk) kiildetését segits, vagy éppen hatrdltaté robotok, drénok, amelyek irant a
képi nyelvvel és a cselekménnyel Osszefiiggésben a megkérdezettek kongruensen
pozitiv, vagy negativ érzelmeket taplaltak. Ez 0sszhangban van Nomura, Kanda,
Suzuki és Kato (2005) korabban bemutatott konkltazi6javal: a humanoidokrdl, s alta-
laban a robotokrdl kialakitott ossztarsadalmi vélemény egyik kialakitdja az, hogy
milyen médiahatas (értve ez alatt a filmélményeket) éri az embereket.

A koz6s, kollektivnak is nevezhetd filmélmények kozott a fokuszcsoport szerep-
16i beszéltek tobbek kozott az En, a robot (I, Robot, 2004), a WALL-E (2008), a
Termindtor (1984, 1991, 2003, 2009), A bolygo neve: Haldl (Aliens, 1986), az Ex Machina
(2015) az A.L. — Mesterséges értelem (A.L Artificial Intelligence, 2001), A kétsziz éves ember
(Bicentennial Man, 1999) cimii filmekr6l. Kiilon érdekesség, hogy a testet 6ltott robot
mellett, amirdl alapvetSen a fékuszcsoportos beszélgetés szolt, tobbek felidézték A nd
(Her, 2013) cim{i filmet, amelyben egy intelligens szoftverbe lesz szerelmes az ember
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f6szereplS. Az is érdekes volt a szimunkra, hogy a filmélmények kozott a Transzcen-
dens (Transcendence, 2014) cimd filmrdl is sz6 esett, ahol az ember (pontosabban az
emberi tudés) halhatatlanna tételében jatszik szerepet a gép/robot.

A fékuszcsoport szerepl6i az ember—robot kapcsolatrél a konszenzusos vélemé-
nyiiket a fokuszcsoportos beszélgetés el6tt velitk megismertetett sajat ,kérddives”
kutatasunk, valamint a tobbszor hivatkozott Nomura és tarsai kutatasanak eredmé-
nyeihez hasonléan alakitottak ki. A kutatasunkban vizsgélt négy dimenziéra adott, a
csoporttagok éltal kozosen kialakitott vélemények az aldbbiak voltak.

Tdvolsdgszabdlyozds

Az ember-robot interakcié soran fontos, hogy a robot felmérje, hogy mi a helyes
tavolsag az ember(ek) és kozotte. Nem lehet egyértelmii valaszt adni, hogy mi a
helyes tavolsag, hiszen az emberek kozotti kapcsolatnal sem tudja minden ember,
hogy mennyire menjen a masikhoz kozel. A nyilvanos zéna (360 cm felett) megfelel§
tavolsagtartasnak t{inhet, ugyanakkor ez a tdvolsag mar nem teszi lehetévé, hogy az
ember-robot elmélyitse a kapcsolatot. Ha egy robot egy tarsasagban jelenik meg,
akkor célszerti a tarsadalmi zéna (120-360 cm kozott) tdvolsagtartomanyan beliil
mozognia, de természetesen akadhatnak olyan szitudcidk, amikor belépnek az
ember személyes zonajdba (45-120 cm). Ilyen belépés lehet, amikor a robot ital-
lal/étellel kinalja a vendégeket, vagy éppen takarit. A jatékrobotok — a nem robot
jatékokhoz hasonléan - szinte automatikusan bekeriilnek az emberek/gyerekek
intim zénajaba (0—45 cm), ha azonban a robot felnétt kinézetti, akkor ez mar inkabb
szitudcio fliiggs, ahogy arrél a fokuszcsoport tagjai a participacié dimenzi6janal
vélekedtek.

Autonémia

A robotoknak nem szabad az embereket megszakitaniuk a tarsalgasban, de észre kell
venniiik, ha olyan helyzet ad6dik, amikor sziikség van a jelenlétére és a beavatkoza-
sara (példaul: itallal kell kinalni a vendégeket, az elesett embert fel kell segitenie).
Mivel az élet egyre tobb teriiletén taldlkozhatunk azzal, hogy a robotok, illetve a mes-
terséges intelligencia szinte teljesen automatikusan irdnyitjdk az életiinket (példaul:
kozlekedés), ezért a gép autondmidja alapvetSen elfogadhaté azzal a kitétellel, hogy
a miikodése soran vannak olyan ,bels6 fékek”, amelyek meggatoljdk, hogy olyat
tegyen, ami az emberre veszélyes. Az autonémia masik oldala, amikor nem altalaban
a mesterséges intelligencia van jelen (példaul: szoftver és kozlekedésiranyitas forma-
jdban), hanem egy emberszer(i, humanoid robot megjelenésében 0lt testet. Ilyenkor
nagyon zavard lenne a robot teljesen autoném viselkedése. A vélaszaddk szerint a
humanoidoknak a rangsorban az ember alatt kell elhelyezkednitik, hasonlatosan az
ember-allat, vagy a sziil6-gyerek reladciokhoz, amikor az ember (felnétt) a bolcsebb,
aki tandcsaival, utasitasaival, kéréseivel a humanoidot a helyes viselkedésre neveli.
Ez a tanulds — mint egy hosszan tarté szocializaciés folyamat — azt eredményezheti, hogy
az ember kozvetlen kérnyezetében €I6 robotok az allatokhoz és a gyerekekhez hason-
l6an fejlédnek, s jobb esetben egyre inkabb az ember elvérasai szerint viselkednek.
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Vagyis: a viselkedésében feln6tté valo robotok autonémok lehetnek, de autonémsa-
guk az emberi kornyezet szocializaciés hatasara alakul ki.

Participdcié

Ha egy fizikai kdrnyezetben jelen van egy robot, s arra a robotra az ember tgy tekint,
mint egy kommunikécidra és interakciéra alkalmas dologra, akkor rendszerint elvérja,
hogy a robot és kozotte valamiféle kapcsolat alakuljon ki. Az ilyen robotokkal szem-
ben, egy gyéari kérnyezetben az ipari robotokra az emberek elssorban, mint az adott
feladatot ellatdé eszkozre tekintenek, s nem kiilonosebben érdekli ket az ember—
robot kommunikacié. A participacié dimenzidjaban tehat fontos, hogy a robot
emberszer(, vagy allatszer(i legyen (humanoid, android, animoid, antropomorf) agy
megjelenésében, mint viselkedésében. Ugyancsak elvaras, hogy az ilyen robotok az
ember kérdéseire, mondataira — az interakcié mibenlétébdl adéddan — valaszt adja-
nak akar verbalis, akdr nonverbélis sikon. A csipogds, bippelés, a fejet szimbolizalé
gomboid forma biccentése, illetve egyéb, kontextudlis tartalommal felruhazott moz-
gds, a robotszemek pupilldinak véltozasa, stb. egyarant alkalmas visszajelzés lehet
arra, hogy a robot megértette az ember altal adott parancsot, ugyanakkor a verbélis
kommunikaci6, a diskurzus elképzelhetetlen a robot beszél6képessége (beszédszin-
tézis) nélkal.

Egyiittmiikodés

Az egyuttmiikodés vizsgalatanal a fokuszcsoport résztvevéivel ismertettiik a jelen
tanulmanyunkban is hivatkozott Nikolaidis, Kuznetsov, Hsu és Srinivasa (2016) altal
megalkotott modellt (korldtos memoridra épiil§ alkalmazkodas modellje). A résztve-
v6k a modell miikodését ugyan logikusnak jellemezték, de egyontetlien azon az
allasponton voltak, miszerint annak érdekében, hogy az ember-robot folé-alaren-
deltség megmaradjon, mindenképp a robotnak kell alkalmazkodébbnak lennie.
Ellenkez§ esetben — ellentétben az emlitett kutatds eredményeivel — a robot egy altala
kialakitott, s az ember szdmadra ismeretlen teriileten 4dtveheti az irdnyitast az ember
felett. Természetesen abban egyetértettek, hogy lehetnek olyan helyzetek (példaul
magatehetetlen emberek, értelmi sériiltek gondozasa), amikor sziikség van a robot
jozan itélSképességére és a vezets szerep atvételére, de alapvetSen az embernek kell
az iranyiténak maradnia. A résztvevdk tgy vélik, hogy ha a munkahelyeken megje-
lennek a humanoidok, androidok, akkor azoknak elsGsorban az ember &ltal nem
kedvelt munkakat kell elvégeznie, vagy olyanokat, amelyekben az embert szolgalni
kell. A kreativ gondolkodast és problémamegoldast — még akkor sem, ha a robot egy
ilyen csoport tagja lenne — nem szivesen engedné at az ember a robotoknak.

A foékuszcsoportos beszélgetés zardsaként még két teriiletet érintettiink: (1) a
robotok és az informaciébiztonsag, illetve (2) a tarsadalom felkésziiltségét a huma-
noidok/androidok megjelenésére. Mindkét teriilet vonatkozasaban bizonytalan volt
a csoport.

A robotok és az informdcidbiztonsig tekintetében a tobbség tigy gondolta, hogy a robo-
tokra (pontosabban a benniik lev§ szoftverre, mesterséges intelligenciara) ugyanolyan
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veszélyek leselkednek, mint a szamitégépre, laptopokra, okostelefonokra. Ugyan-
ugy lehet beszélni a robot memoridjanak a megfert6zésérdl (virus), a benne levé ada-
tok ellopdsarol, a program atirdsarol, a szenzorokon keresztiil a robot kdrnyezetének
a megfigyelésérdl s az igy szerzett informdciok illetéktelen személyek felé torténd
tovéabbitasarol.

A jov6ben veszélyként jelentkezhet a ransomware-tipusti timadas is, amikor a
robot viselkedését vagy teljesen blokkoljak, vagy a személyiségét olyan kdros modon
befolyasoljak, hogy a visszaéllitas nem, vagy csak a kizsarolt pénzosszeg megfizetése
utén lehetséges. A mérnok végzettségii csoporttagok felvetették annak a veszélyét is,
hogy mikézben az asztali, vagy mobileszk6zok helyvaltoztatdsa rendszerint az
embertdl fiigg (ahova letessziik, ott is marad), addig a humanoidok, felépitésiikbdl és
miikodésiikbdl adododan, sajat maguk is képesek a helyvaltoztatisra. Vagyis, mikoz-
ben a csaldd abban a tudatban fekiidt le aludni, hogy a robot is ,alszik”, addig a tud-
tukon kiviil a meghackelt, s tavolbdl iranyitott robot barmit csinalhat, extrém esetben
akér elrabolhatja a gyereket, vagy megoélheti a sziilGket.

A csoporttagok gy gondoltdk, hogy ha felszinesen vizsgéljuk a kérdést, akkor
kijelenthetd, hogy a tdrsadalom felkésziilt a robotokkal (killondsen az android/animoid
tipust robotokkal) val6 egyiittélésre az olyan teriileteken, mint a gyermekjaték, az
egyszer( szérakozas, a sportolas, vagy az intelligens haztartds, s benne az intelligens
személyi asszisztens. A gyerekeket leszamitva ugyanis ezekben az esetekben rend-
szerint nem torténik meg az ember-robot interakcid soran a mélyebb, s tartésabb
bevonddas az ember részérdl: az ember a robotot egy/néhany funkcié végrehajtasara
alkalmas kényelmi eszkdznek/szolgaltatasnak gondolja, s igy is viselkedik vele.

A probléma mélyebb — s a jov6ben részletesebben vizsgélt — oldala, amikor az
alfa-generaciot (2010 utan sziilettek, nem éltek mobilinternet és mobilszolgatatasok
nélkil) az elkdvetkez6 10-15 évben egy olyan generaci6 fogja kovetni, amelyik mar
nem élt robotok nélkiil. Ez az Gj generacio (nevezziik béta-generaciénak) sokkal job-
ban tud majd kommunikélni, egyiittm{ikodni a robotokkal, hiszen sziiletésétdl fogva
a mesterséges intelligencian alapul6 és az emberszerti/allatszer(i viselkedésre kifej-
lesztett robotok jelen vannak az életében.

A kérdés az — s ebben lattak a csoporttagok veliink egyiitt a bizonytalansagot —
hogy a gyerekek szocializaci6jaban a kordbbi korok gyerekeihez képest a robotok
inkdbb pozitiv, vagy inkdbb negativ szerepet fognak-e jatszani. Az ugyanis valdszi-
niisithetd, hogy a gyermek-robot interakcié soran a cseperedd gyermek olyan tanu-
lasi folyamatban vesz majd részt, aminek a kimenete a jelenlegi ismereteink szerint
megjosolhatatlan.

Az ember—robot interakcio humdn oldalanak katonai vonatkozdsai.
Sajat kutatds I11.

Harmadik kutatdsunkban célirdnyosan az ember-robot interakcié human oldalanak
katonai vonatkozasait vizsgaltuk. A fékuszcsoportos beszélgetésre az NKE Hadtudo-
manyi és Honvédtisztképz6 Kar, katonai tizemeltetés szak, elektronikai hadviselés
specializaciéjanak hallgatéival 2017. februar 22-én keriilt sor, 1 holgy és 7 férfi részvé-
telével. A talalkoz6 elején, az altaldnos ismerkedést kdvetSen a résztvevsk egy rovid
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kérdéivet toltottek ki, majd a masodik kutatdshoz hasonléan a sajat filmélmények
felidézésével alapoztuk a fokuszcsoportos beszélgetést.

A kérdéivre adott vélaszaik alapjan elmondhat6, hogy sziiletési idejiitk domi-
nansan 1994, a legfiatalabb 1995-ben, a legidGsebb pedig 1988-ban sziiletett. A hallga-
tok koziil 6 £6 ebben az évben, 2 {6 pedig jovore fejezi be BSc-tanulmanyait. Heten
szeretnének tovabbtanulni: négyen villamosmérndknek, egy-egy {6 egészségiligyi
mérnoknek, illetve informatika teriiletén programtervezének. Egy f& nem jelolt meg
képzési teriiletet.

Eredetileg azt terveztiik, hogy a beszélgetés soran kapott vélaszokat az el6z6
kutatdsunkban is hasznélt teriiletekhez (tavolsagszabalyozas, autonémia, participacio,
egylttmiikodés) kotjitk annak érdekében, hogy logikai-szemantikai korrelaciok révén
mutassuk be az ember-robot interakciérdl alkotott vélemények polgéri, illetve kato-
nai vetiileteit. Az elemzés sordn azonban azt a dontést hoztuk, hogy témank fékusza
szempontjabdl jelen tanulmanyunkban inkabb az autondmia szintjeivel, illetve ehhez
kapcsolédoan a biztonsaggal foglalkozunk. A csoport konszenzusos valaszait terje-
delmi okokbdl felsorolasszertien ismertetjiik az alabbiakban:

< Valéban mélyebb érzelmeket tudunk az emberszer( robotok irdnt taplalni, s a
kapcsolat is jobban el tud mélyiilni, ugyanakkor katonai teriileten az ember—
robot sikeres egytittmiikodéséhez (a katonai szakfeladatok végrehajtasanak
tdmogatasahoz) nem feltétleniil van sziikség ilyen tipust robotokra.

< Ha a robot teljesen emberszerti, akkor megeshet, hogy a katona/parancsnok
nem is tudja, hogy robottal interakciondl. Robotetikai kérdés, hogy a robot-
nak kotelezd-e, s ha igen, akkor mikor, s milyen médon magét felfedni az
ember el6tt.

% Az asimovi robottdrvényt, miszerint a robotnak nem szabad kart okoznia
emberi lényben, illetve nem ttirheti tétleniil, hogy emberi lény barmilyen kért
szenvedjen, a katonai elvardsok moédositjak: a robotnak nem szabad kart
okoznia azok korében, akihez tartozik (példdul: nem IGheti le a bajtarsat),
illetve mindent el kell kdvetnie, hogy ha a sajat csapata, vagy annak valamely
tagja(i) bajba keriil(nek), megmentse &(ke)t.

% Az emberhez képest a robot sokkal erkolcsosebb. Bar a programozastol
nagymértékben fiigg a viselkedése, jelen allapotdban nem képes arra, hogy
bosszubdl 6ljon.

< A robotoknak rendelkezniiik kell egy olyan, a viselkedésiiket befolyasol6
védett memoriarésszel, amit, ha a robot fogségba esik, az ellenség akkor sem
tud atprogramozni, vagy kiiktatni, s igy akar sajat csapata ellen forditani. Cél-
szer(i lehet beépiteni 6nmegsemmisit6 mechanizmusokat, amelyek fogsagba
eséskor aktivalédnak, s a robot mindennemi mtikodését blokkoljak, de jelen-
tGs fizikai kart rendszerint nem okoznak benne.

% Kérdéses, hogy mi a célravezetSbb a katona-robot interakci6 fejlesztése soran.
EgyfelSl érdemes lehet a mesterséges intelligencia révén minél nagyobb auto-
noémiat biztositani a robotoknak tigy, hogy ez a mesterséges intelligencia a
robot sajat testében/fejében van. Ezek a fejlesztések a nagyon draga robotok-
ban realizalédnak, igy a robotok toémeges elterjedése csak azokban az orsza-
gokban val6sulhat meg, amelyek sokat koltenek katonai fejlesztésekre. Mas-
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fel6l elég a robotoknak egy kisebb memoriakapacitds, ami révén az alapvets
funkcidkat ellatja (példaul megy, halad, 16, szenzorokkal méri a kornyezetét),
de autondmiaja alacsony szintti, igy cselekvése kozpontilag irdnyitott (emberi,
vagy mesterséges intelligencia segitségével). Harmadsorban a masodik fej-
lesztési irdnyhoz hasonldan a kiilénallé robotegyedek nem rendelkeznek
komoly memoériakapacitdssal, de azzal, hogy 6sszekapcsoljak Sket a GRID,
vagy egyéb technolégia segitségével, kollektiv tudast, s megnovekedett kol-
lektiv mesterséges intelligenciat kapnak.

< Barmelyik fejlesztési irdnyt is nézziik, a biztonsag kézponti szerepet kap, igaz
eltér§ fokuszokkal. Az els§ esetben a robot ellenséges kezekbe keriilése
komoly anyagi veszteséget jelent a szamunkra, s a parancsnok donthet Ggy,
hogy a hadi robottechnikat nem hagyja veszni, s a katonédkat arra utasitja,
hogy a robotot szerezzék vissza az ellenségtdl. Az ellenség informatikai had-
viselésének a hangstlya a robot fizikai csapdaba csaldsa, s fizikai kontaktus
révén miikdodésének és viselkedésének megvaltoztatdsa, vagy tavolrél memo-
ridjanak, mesterséges intelligencidjdnak a zavarasa, kiiktatasa, atprogramo-
zasa. A masodik esetben az ellenség a kozponti vezérlGegységet semmisitheti
meg fizikailag, vagy zavarhatja a vezeték nélkiili 9sszekottetést a kozpont és a
robotegyedek kozott. A harmadik esetben elég a tavoli zavaras: a robotegye-
dek kozotti vezeték nélkiili 6sszekottetés kiiktatasa. Mivel itt nem beszélhe-
tink kézponti irdnyitasrol, ezért azzal, hogy a rendszer néhany egyedét kiik-
tatjak, a megmaradt robotcsapat még hatékonyan képes végrehajtani a korab-
ban kapott feladatot, feltéve, hogy a fentebb emlitett vezeték nélkiili 6sszekot-
tetés ezt lehetdvé teszi.

< Bar a mesterséges intelligenciaval ellatott robotok mér jelenleg is feliilmuilhat-
jak az embert problémamegoldasban, mégsem lenne szerencsés, ha a robo-
tokra biznank a teljes dontést. A végén ott kell lennie az embernek/parancs-
noknak, aki jovédhagyja, elutasitja, vagy modositja azt.

< A robot mesterséges intelligencidjaban el lehet helyezni a korabbi korok
Osszes katonai akcidjanak eredményeit, s intelligensebb doéntést tud hozni,
mint az ember barmikor is hozhat. Kérdés, hogy a robot képes-e mérlegelni
humanus aspektusbdl.

% A fejlesztési iranyoktol és fokuszoktdl fiiggetleniil jelenleg inkabb a robotok
funkcionalista megkdzelitése a célravezets, amikor a robot a rakodésban,
pakolasban, repiilésiranyitasban, a gyors szamitasi miiveletek elvégzésében
kap tdmogat6 szerepet, s nem feltétleniil kell az embert teljesen kivaltania a
harc szinterén.

Kovetkeztetések

A dokumentumok és nézSpontunkbdl szekunder kutatasok, illetve sajat kérdd-
ives, valamint két fokuszcsoportos kutatdsunk eredményeként az alabbi kovet-
keztetésekre jutottunk. Az ember-robot interakciét nem lehet csak pesszimista,
elutasito, illetve csak optimista, maximalisan elfogad6 és tamogaté néz&pontbol
szemlélni. A robotok folyamatosan jelennek meg a tdrsadalmi élet kiilléonb6zd
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szinterein, igy a munkaban, a maganéletben, a nyilvdnos helyeken, a hivatalokban, a
honvédelemben.

A térsadalom tagjai ugyan még altalanossagban a robot kifejezést hasznaljak
valamennyi robotra, de a megjelenésiik, az autonémiajuk szintje, a mesterséges
intelligenciajuk, a tanulasi és kdrnyezeti adaptacios képességiik és készségiik miatt
rovid idén beliil sziikség lesz a fogalom fragmentalédasara, ahogy az mar megtor-
tént példaul a robot/drén kiilonvalasztasakor.

A kiilonboz6 orszagok és kultirdk emberr6l és értékrol alkotott fogalmai tovabb
differencialjdk a robotokrdl alkotott képet, akarcsak a polgari és katonai vélekedés a
témarol, illetve a kiillonb6z& generacidk robotértelmezései. A jovS katonai vezetSinek
foglalkoznia kell a katona-robot interakciéval, mivel akar békeidében, akar habora-
ban a robot — autonémiéja szintjétél fiiggden — egyre markansabb kiszolgald, tdmo-
gato, dontéselSkészits és végrehajtd szerepet fog kapni. Az ember—robot interakciok
elemzése és fejlesztése sordn djra kell majd gondolni akar a polgéri, akar a katonai
életben a mfiveleti, a munka-, a kérnyezet-, az informatikai és az informaciébizton-
sag fogalmat és a fogalmak tartalmi dsszetevdit.

Osszefoglalids

Barmennyire is furcsan hangzik, de azok az elképzelések, amelyeket a sci-fi filmekben
latunk, a jov6 valésdgdban realizdloédhatnak. A média- és filmtartalmakat fogyaszt6
tarsadalom egyre tobb olyan impulzussal és élménnyel talalkozik, amelyik felveti az
ember-robot (android, humanoid) interakci6 lehet&ségét. Ezek a felvetések elrakta-
rozédnak emlékképeinkben, s a hasonlé felvetésekkel torténd taldlkozasok soran
megerdsodnek és béviilnek.

Az emberekben kialakul és erésodik a robottémakra torténd fokuszalas, ami id6-
vel vasarlasi hajlandésagban, illetve magaban a vasarlasban is testet 6lthet. Az ipar
pedig a folyamatos mtiszaki fejlesztéseknek koszonhetSen mar most, de a jovében
még inkabb meg fog felelni a fogyasztdi igényeknek és elvarasoknak.

Az elkoévetkez6 10-15 évben megjelenik az a generacid, amelyik mar a robotok-
kal fog egyiitt szocializalodni, igy egyre szorosabbd és érzelmileg tartalmasabba vélik
az ember-robot interakci6. Ahogy id6vel a mobiltelefon is a mindennapi élet része
lett, gy lesznek a robotok is minél tobb teriileten az emberek tarsai.

Nagy val6szintiség szerint alapjaiban fog megvaltozni az ember és a tarsadalom
akkor, amikor tdmegesen jelennek meg a robotok. E valtozas 1j dimenzidkba fog
lépni akkor, amikor az embernél intelligensebb robotok valtjék le el6z&verzids tarsai-
kat az ember—robot interakcié valtozatos szinterein. Megj6solhat6, hogy tomegesen
szinnek majd meg olyan allasok, ahol a tevékenységek robotokkal valthat6ak ki.

Az ember—robot interakci6 érinteni fogja a jogfilozéfiat is, amelyik fogalmi hal-
mazaban megjelenik majd a robotjog, a robothédzassag, az ember-robot vagyonmeg-
osztas (fizikai és szimbolikus), a robotoroklés, a robotemlék-6roklés, a robot felelGssé-
gének a problematikaja.

A fejlesztémérnokok és informatikusok tarsadalom irant érzett felelGssége a
zaloga annak, hogy az ember—robot interakcié az ember szdmaéra kedvezé mddon,
egy jobb, emberibb vildg irdnydba mutasson.
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