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Abstract
Social Robots and Social Work

The goal of this article is to seek a path of cooperation between engineers and sociologists in view
of the construction of increasingly sophisticated social robots. First, I show how humanoid and
animaloid companion robots are used in the field of applied sociology and social work. Secondly,
I explore several problems relating to social robotics, and in particular those of effectiveness and
safety of human-robot interaction. Finally, I emphasize that two key concepts in this research area
are scenario and persona. Trained sociologists and psychologists may give a substantive contribu-
tion to the development of social robotics by helping engineers in the creation of scenarios and
personas.
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Wstep

Spoteczne konsekwencje robotyki zalezg w duzym stopniu od tego, jak ludzie wyko-
rzystuja roboty, oraz od tego, jak rozwija si¢ robotyka z technicznego punktu widzenia.
Dlatego wlasnie dla inzynieréw sktonnych do wspélpracy z socjologami pomocne
mogtoby by¢ zapoznanie si¢ z problemami pracy socjalnej i innych ustug spotecznych.
Z kolei socjolodzy zainteresowani spolecznymi aspektami robotyki mogliby skorzystac,
przygladajac sie blizej technicznym aspektom robotéw nowej generacji.

Niestety, ani inzynierowie nie majg zwyczaju regularnie czyta¢ literatury socjologicznej,
ani socjolodzy i pracownicy socjalni z reguly nie sg na biezaco z publikacjami inzynieréw.
W niniejszym artykule probuje ztamac t¢ niepisang zasade, pozwalajgc sobie na analiz¢
literatury z obu tych dziedzin.

Tego typu interdyscyplinarne podejscie jest szczegdlnie potrzebne po upowszechnieniu
sie tak zwanych ,,spolecznych robotéw”. Ich ogélna definicja przedstawiona zostala przez
badaczke spoleczng Kate Darling (2012: 4):

Robot spoleczny to materialnie wcielony, autonomiczny aktant, ktéry komunikuje si¢ i wchodzi
w interakcje z czlowiekiem na poziomie emocjonalnym. (...) Wazne jest, aby odrézni¢ spoteczne

roboty od nieozywionych komputeréw, jak réwniez od robotdéw przemystowych i ustugowych, ktére
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nie sg zaprojektowane po to, aby oddziatywaé na ludzkie uczucia i nasladowa¢ spoleczne sygnaly.
Ponadto roboty spoleczne postepuja zgodnie z zasadami zachowan spolecznych, majg zréznicowane

»stany umystu” oraz przystosowuja sie do tego, czego nauczyly sie poprzez interakcje.

Darling wylicza przyklady robotéw spolecznych, w tym interaktywne zabawki-roboty,
takie jak Baby Alive My Real Babies wyprodukowane przez Hasbro; towarzysze domowi,
jak pies AIBO marki Sony, robot-dinozaur Pleo firmy Jetta oraz robot nowej generacji
NOA autorstwa Aldebaran; terapeutyczne zwierzatka, jak mata foczka Paro oraz roboty
Kismet, Cog i Leonardo Instytutu Technologicznego w Massachusetts (MIT). Jak wida¢,
roboty spoteczne w wiekszosci przypominajg ludzi (humanoids) badz zwierzeta (anima-
loids). Ich posta¢ ma fundamentalne znaczenie, poniewaz funkcjg robotdéw spotecznych
jest interakcja z ludZmi na poziomie emocjonalnym, a ten typ interakeji zasadza si¢ na
wizualnej i dotykowej percepcji w nie mniejszym stopniu, niz na werbalnej komunikacji.

Wykorzystanie zwierzecoksztattnych robotdéw do pocieszania i zabawiania samotnych,
starszych o0séb zdazylo juz wywolac etyczng debate. Robert Sparrow (2002), w swoich
rozwazaniach na temat produkcji i marketingu robotéw domowych, takich jak cho¢by
produkowany przez firm¢ Sony mechaniczny pies AIBO, stwierdzil, iz uzycie robo-
-towarzyszy jest pomystem chybionym i nieetycznym. Dzieje si¢ tak dlatego, ze wlasciciele
robotow, by czerpa¢ korzysci z interakcji z nimi, muszg sie niejako oktamywacé co do
natury relacji, ktora faczy ich z przypominajgcymi zwierzeta domowe maszynami. Jesli by
przyjac poszukiwanie prawdy w otaczajacym nas §wiecie za etyczny imperatyw, wowczas
zaréwno zachowanie projektantéw oraz konstruktoréw robotéw towarzyszacych, jak
i ich odbiorcow, czyli osob, ktére pozwalajg sobie na tego typu falszywy sentyment,
nalezaloby uzna¢ za nieetyczne.

Russell Blackford (2012) nie zgadza si¢ z powyzsza konkluzjg, twierdzac, ze do
pewnego stopnia dajemy sie zwodzi¢ falszywemu sentymentalizmowi w codziennym
zyciu, a ten w ograniczonym zakresie, jest do pogodzenia ze zwyczajng uczciwoscig
iz dgzeniem do prawdy. Innymi stowy, Blackford nie przeczy twierdzeniu, jakoby szukanie
prawdy bylo moralnie szlachetne, zaznacza natomiast, Ze nalezaloby uwzgledni¢ pewne
kategorie wyjatkow.

Roboty domowe jako czg$¢ terapii pacjentéw z demencjg moglyby stanowi¢ takie
odstepstwo. W przypadku leczenia 0sdb dotknietych demencjg najwazniejsze jest sty-
mulowanie ich oraz angazowanie, a nie podawanie im obiektywnej wizji rzeczywistosci.
Gléwnym zadaniem pracownika socjalnego w pracy z tego typu chorymi jest pomoc
w komunikowaniu emocji, redukowanie leku oraz poprawa nastroju, a to moze zosta¢
osiagniete przy uzyciu zwierzeco- lub ludzkoksztaltnych robotéw (Odetti i in. 2007;
Moyle i in. 2013).

Znaczenie spotecznych robotéw nie powinno by¢ bagatelizowane, szczegdlnie przez
socjologie¢ stosowang. W krajach zaawansowanych technologicznie rozpoczal sie juz
proces robotyzacji pracy socjalnej. Przykladowo coraz czeséciej uzywa si¢ robotow do
opieki nad osobami starszymi. Jest to konsekwencja dwoch innych powigzanych z sobg
procesow: z jednej strony zmian demograficznych, ktore przyspieszajg starzenie si¢
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populacji i wptywaja na zwigkszajace si¢ zapotrzebowanie na personel opieki spotecznej,
z drugiej za$ postepow w technologii stwarzajacych innowacyjne mozliwosci radzenia
sobie z tymi problemami. Priska Flandorfer (2012) podkresla ze ,w dzisiejszych czasach
technologie asystujace pozwalajg osobom starszym na dluzej zachowaé niezaleznoé¢
w swoich domach. Formy pomocy obejmuja rozwigzania od teleopieki i smart homes,
przez czynne systemy ustug i roboty domowe az po wspierang przez roboty terapie oraz
roboty pomagajace w sytuacjach spotecznych. Systemy nadzorujace potrafig wykry¢
upadek osoby, sprawdzi¢ ci$nienie krwi, rozpozna¢ powazne problemy z oddychaniem
czy pracg serca i natychmiastowo ostrzec opiekuna”

Mimo panujgcej tendencji do przypisywania fizycznego wsparcia maszynom, a psycho-
logicznej pomocy pracownikom socjalnym ,,z krwi i kosci’, ten sztywny podziat zaciera
sie w przypadku robotéw spotecznych opiekujacych sie osobami starszymi. Flandorfer
(2012) zauwaza, ze ,,roboty interaktywne wspolpracuja z ludzmi poprzez komunikacje
dwukierunkows i zapewniajg osobista pomoc w codziennych czynnosciach, takich jak
przypominanie osobom starszym o zazyciu lekarstwa, przygotowanie jedzenia, spozywanie
positku i mycie sie. Tego typu urzadzenia technologiczne wspoélpracuja z personelem
pielegniarskim i cztonkami rodziny w tworzeniu systemu wsparcia dla oséb starszych,
oferujac emocjonalng i fizyczng pomoc”

Roboty spoleczne sg specjalnie zaprojektowane do pomocy ludziom nie tylko w pracy
socjalnej, lecz rowniez w innych dziedzinach. Jednym z gléwnych zrédel informacji
o trendach w robotyce jest seria wydawnicza Springera pod redakcjg Bruna Siciliano
i Oussamy Khatiba. Jak Siciliano (2013: v) zauwazyl, ,robotyka jest w trakcie wielkiej
transformacji swoich celéw i zakresu. Z dominujacego nastawienia przemystowego
robotyka szybko wkroczyta w rodowisko ludzkie i dynamicznie stworzyta w nim nowe
wyzwania. Oddzialujac z ludzmi, wspomagajac ich i stuzac im, pojawiajgce sie roboty
wplyng na ludzi i ich Zycie”. Siciliano spostrzegl, zZe najwicksze wyzwania pojawiaja si¢
na skrzyzowaniu dyscyplin. Rozwdj robotyki nie wplywa tylko na same roboty, ale takze
na inne dyscypliny naukowe. Jednoczes$nie dyscypliny te wplywaja na domene robotyki.
Biomechanika, technologia haptyczna, symulacja wirtualna, animacja, chirurgia i sieci
sensorowe (sensor networks) sg kilkoma przyktadami dyscyplin, ktore stymulujg rozwdj
robotyki, a zarazem czerpig z niej. Wymienmy szczegélowo pare przykladdow.

Efektywnosc¢ i bezpieczenstwo interakcji miedzy cztowiekiem
arobotem

W 2013 roku czterech inzynieréw - Jaydev P. Desai, Gregory Dudek, Oussama Khatib
i Vijay Kumar - wydatlo ksigzke pod tytutem Experimental Robotics, zbidr esejow
z ,13th International Symposium on Experimental Robotics”. Teksty te koncentrujg si¢
na zagadnieniu interakeji i kooperacji miedzy ludzmi oraz robotami i stwierdzaja, ze
efektywnos¢ i bezpieczenstwo tej wspdtpracy moze zaleze¢ od rozwigzan technicznych,
takich jak uzycie sztucznych mig$ni pneumatycznych (Daerden, Lefeber 2014).
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Ponadto kazde urzadzenie techniczne ma swoje zalety i wady. Na przyktad jedno
moze przodowaé w efektywnosci, a traci¢ w zakresie bezpieczenistwa, i odwrotnie (Shin
iin.2013:101-102).

Innym problemem technicznym, ktéry rodzi oczywiste konsekwencje etyczne
i spoteczne, jest kwestia bezpieczenstwa. Inspirujacg ksigzka na ten temat jest Towards
Safe Robots: Approaching Asimov’s 1st Law (2014) Sami Haddadina. Autor wyrdznia
dwie gtéwne dziedziny w ramach interakcji cztowiek-robot: (1) poznawcze i spoleczne
interakcje cztowiek-robot (cHRI) oraz (2) fizyczne interakcje czlowiek-robot (pHRI).
cHRI definiuje jako domeng, ktéra faczy tak rézne dyscypliny, jak psychologie, nauki
kognitywne, relacje czlowiek-komputer, czynniki ludzkie i sztuczng inteligencje
z robotyka. Poznawcze interakcje czlowiek-robot dazg do zrozumienia spotecznych
i psychologicznych aspektéw mozliwej interakeji miedzy ludzmi i robotami oraz daza do
odkrycia jej podstawowych aspektdw. Z kolei pHRI ,,zajmuje si¢ fizycznym problemem
interakcji, szczegdlnie z perspektywy projektowania i kontroli robotéw. Skupia sie na
realizacji tak zwanych robotéw przyjaznych cztowiekowi przez polagczenie podejscia
bottom-up wlasciwego actuation technologies z zaawansowanymi algorytmami kontroli,
generatorami ruchu reaktywnego, i algorytmami planowania drogi w celu osiggniecia
bezpiecznych, intuicyjnych i wysoce wydajnych schematéw interakeji fizycznych”
(Haddadin 2014: 7).

Bezpieczenstwo oczywiscie nie jest nowym problemem w robotyce ani w naukach
inzynieryjnych. Stalo sie gléwnym zagadnieniem w pHRI, odkad stala interakcja
fizyczna zyskala na wazno$ci. W przeszloéci inzynierowie przewaznie przewidywali
rozwdj ciezkich robotéw przemystowych przy wzglednie niewielkiej fizycznej interakeji
cztowiek-robot. Wigkszos$¢ robotéw zdolnych do autonomicznego poruszania si¢
w $rodowisku i interakcji z cztowiekiem byta mala, zbyt powolna, przewidywalna
i niedojrzala, aby méc spowodowac jakiekolwiek zagrozenie dla ludzi. W konsekwencji
rozwigzanie bylo do$¢ proste: segregacja.

Powszechnie uznawano, Ze standardy bezpieczenstwa wymagaja, aby przestrzen pracy
ludzkiej byla oddzielona od przestrzeni pracy robotow. Wspolczesnie sytuacja zmienita
sie. Jak zauwazyt Haddadin (2014: 7), ,,ze wzgledu na kilka przetomdéw w projektowaniu
i kontroli robotow, pierwsze starania ostatnio podjete polegaly na skoncentrowaniu si¢
na $rodowisku przemyslowym i rozwazaniu bliskiej wspotpracy miedzy cztowiekiem
i robotem. Wymusza to fundamentalnie odmienne podejscia i dzialania w celu okreslenia
nowych standardéw wiasciwych dla uregulowania interakeji cztowiek-robot (Human-
-Robot Interaction— HRI)”. Przetomy te, w szczegdlnosci rozwoj cHRI otworzyly droge
dla nowych poddyscyplin, czy - jesli ktos woli — nowej dziedziny interdyscyplinarnej:
robotyki spotecznej. Wbrew temu, Ze nazwa sugeruje pewng hybryde miedzy naukami
spotecznymi i inzynieryjnymi, obecnie ta subdyscyplina uprawiana jest gléwnie przez
inzynierdw, jakkolwiek o ,humanistycznej” wrazliwosci.

Warto pamigtac o tych aspektach, zwlaszcza ze czesto technofile i technofobowie maja
sktonnos¢ do przewidywania fantastycznych badz katastroficznych scenariuszy rozwoju
robotyki, bez rozwazania diugiej i intensywnej pracy w jej zakresie, ktdra juz sie dokonata
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i ktdra jest przed nami. Jest jeszcze wiele malych problemow, takich jak te zwigzane ze
wspominanymi PAMs (SMP), ktére muszg zostac rozwigzane, zanim bedziemy mogli
zobaczy¢ NDR-114 z filmu Bicentennial Man czy wygladajace jak terminator maszyny
chodzace po ulicach.

Roboty niewielkich rozmiarow

Nie oznacza to, ze literatura science fiction nie moze by¢ zrédlem pomystéw dla robotyki.
Wystarczy popatrzeé na przyktad kolejnego kierunku rozwoju robotyki, jakim jest domena
malych i bardzo malych maszyn automatycznych, takich jak miliroboty', mikroroboty
i nanoroboty. Roboty te wchodzg w interakcje z ludZzmi w zupelnie inny sposéb niz
makroskopijne roboty spoteczne.

W serii Siciliano i Khatiba znajdziemy interesujaca ksigzke Small-Scale Robotics.
From Nano-to-Millimeter-Sized Robotic Systems and Applications pod redakcjg Igora
Paprotnyego i Sarah Bergbreiter (2014)2W ,,Przedmowie” redaktorzy wyjasniajg
wplyw science fiction na robotyke: ,W filmie z 1968 roku The Fantastic Voyage zespo6t
naukowcow zostaje zredukowany do minimalnych rozmiaréw i odbywa fascynujacg
podréz w ludzkim ciele, wchodzi w interakcje z ludzkg mikrobiologia w celu usunigcia
niedajacego si¢ zoperowac guza. Dzisiaj grupa specjalistow od robotyki usituje zbudowa¢
system matych robotéw, ktére by¢ moze pewnego dnia beda mogly w rzeczywistosdci
wej$¢ w interakcje z ludzkg mikrobiologia”.

Te male roboty nazywane s3 ,,robotami matej skali”. Ich rozmiar wynosi od kilku
milimetréw do kilku nanometréw. Maja liczne zastosowania, migdzy innymi w produkcji,
medycynie czy w dziataniach poszukiwawczych i ratowniczych. Mimo to krok, ktéry dzieli
nas od wyobrazni do realizacji, od science fiction do nauki, nie jest maly. Pozostaje wiele
wyzwan, takich jak produkcja tego typu robotow, sterowanie nimi czy zrédla ich energii.

Inzynierowie regularnie poréwnujg zdolnosci systemoéw robotycznych obejmujacych
roboty malej skali z biologicznymi systemami podobnej wielkosci i czesto znajduja
inspiracje w biologii, kiedy usilujg rozwigza¢ problemy techniczne w takich dziedzinach,
jak nawigacja czy zachowania interaktywne (Floreano, Mattiussi 2008: 399-514; Liu,
Sun 2012; Wang, Tan, Chew 2006).

Celem badan nad robotami matej skali jest czesto doréwnanie, a ostatecznie przekroczenie
zdolnosci systemdéw biologicznych o tych samych rozmiarach. Autonomiczne systemy biologiczne
milimetrowych rozmiaréw (jak mréwki czy muszki owocowe) sa zdolne do odczuwania, kontroli

iruchu, co umozliwia im funkcjonowanie w nieustrukturyzowanym srodowisku i wykonywanie tak

! Milirobot to neologizm utworzony z angielskiego stowa millirobot.

? Ksigzka zawiera wybrane teksty oparte na prezentacjach z The Different Sizes of Small-Scale Robotics:
from Nano-, to Millimeter-Sized Robotic Systems and Applications przedstawionych na International
Conference on Robotics and Automation (ICRA 2013), Maj 2013, Karlsruhe, Niemcy.
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zlozonych zadan, jak poszukiwanie pokarmu, mapowanie czy gromadzenie si¢. Mimo ze systemom
robotycznym milimetrowej skali nadal brakuje ztozonosci ich biologicznych konkurentéw, postepy
wich produkgji i w zakresie zintegrowanych technologii stale zblizajg ich zdolnosci do tych posiadanych

przez systemy biologiczne (Paprotny,Bergbreiter 2014: 9-10).

Aktualnie zdolno$ci systeméw mikrorobotycznych sg ciagle dalekie od tych, ktére
charakteryzuja systemy biologiczne o mikrorozmiarach. Rzeczywiscie, ,,systemy
biologiczne s3 zdolne do wysoce autonomicznych zachowan przy rozmiarach rzedu
kilkuset mikrometréw. Na przyklad, liczace 400 um roztocza kurzu mogg autonomicznie
poruszac sie w celu poszukiwania pokarmu i pokonywania wysoce nieustrukturyzowanych
srodowisk. Podobne zdolnosci posiadaja Amobeaproteus czy Dicopomorpha zebra”
(Paprotny, Bergbreiter 2014: 9-10).

W przeciwienstwie do systemdw biologicznych systemy mikrorobotyczne maja
zaledwie ograniczong autonomie, poniewaz brakuje im niezaleznej kontroli oraz
wlasnego zrédla energii. Pomimo réznic miedzy systemami biologicznymi i robo-
tami matlej skali inzynierowie nie godzg si¢ na przegrang. Mys$la raczej, ze te luki
podkreslaja wazne obszary badan, ukazujac poziom autonomii, ktéry powinien by¢
osiaggalny dla systemdw robotycznych wszystkich rozmiaréw (Paprotny, Bergbreiter
2014: 10-11).

Twierdzenia te wyrazajg optymistyczne mniemania inzynierdw.

Od nawigacji i manipulacji do interakgc;ji

W swojej ksigzce Human-Robot Interaction in Social Robotics (2013) Takayuki Kanda
i Hiroshi Ishiguro wyjasniaja do$¢ dobrze nature zmiany paradygmatu, ktéra dokonata
sie przy przechodzeniu od robotéw przemystowych do interaktywnych. Przypominaja,
ze do niedawna robotyke charakteryzowaly dwa gléwne nurty badawcze: nawigacja
i manipulacja. Pierwsza z nich jest domeng autonomicznych robotéw mobilnych.
Robot ,,obserwuje srodowisko za pomocg kamer i skaneréw laserowych i buduje
model srodowiska. Dzieki niemu planuje przemieszczanie si¢ z punktu startowego do
docelowego” (Kanda, Ishiguro 2013: 1).

Innym nurtem wczesnej robotyki byla manipulacja, wykorzystywana na przyktad
w badaniach nad ramionami robotéw. Podobnie jak ramie ludzkie, rami¢ robota jest
czesto zfozone i wymaga wyrafinowanego algorytmu planowania ruchu. Obecnie istnieje
wiele przemystowych zastosowan nawigacji i manipulacji, a innowacje ostatnich dekad
zrewolucjonizowaly t¢ dziedzing. Dwie rézne dyscypliny akademickie przystuzyly sie
do rozwigzania probleméw z nawigacja i manipulacjg: sztuczna inteligencja i robotyka
sensu stricto.

Wedlug Kandy i Ishiguro (2013: 1-2) robotyka wspoélczesnie musi zaja¢ si¢ nowym
polem badawczym: interakcja. ,,Robotyka przemystowa opracowata komponenty kluczowe
dla budowania robotéw humanoidalnych, jak czujniki i silniki. W latach 1990-2000
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firmy japonskie stworzyly rézne, imitujgce zwierzeta i ludzi, roboty. Sony zbudowato
robota-psa AIBO i QRIO, ktéry jest malym robotem antropomorficznym, Honda
opracowala imitujgcego dziecko robota ASIMO, a Mitsubishi Heavy Industries Ltd.
zaprojektowalo Wakamaru. Niestety, Sony i Mitsubishi Heavy Industries Ltd. wstrzymaly
swoje projekty, ale Honda nadal je kontynuuje. Celem tych firm bylo opracowanie
interaktywnych robotow (...)"

Rosngca liczba robotéw mobilnych zdolnych do wykonywania zadan wymagajacych
wchodzenia w interakcje z ludZzmi uzasadnia znaczenie robotyki spotecznej. Co wigcej,
interakcje czlowiek-robot stang sie powszechne. Firmy japonskie pracujg nad huma-
noidami i androidami z mocnym przekonaniem, ze te maszyny, o ludzkim wygladzie,
mogg zastgpi¢ najbardziej naturalnych partneréw komunikacyjnych cztowieka, to znaczy
innych ludzi. Na przyklad zaprojektowano kobiete-robota, ktéra wita odwiedzajacych
targi gosci i odpowiada na ich pytania w kilku jezykach (Arkin 1998).

Jak zauwazajg Kanda i Ishiguru (2013: 5), najmocniejszy powdd uzasadniajacy ten
program tkwi ,we wrodzonej ludzkiej zdolnosci do rozpoznawania ludzi i preferowania
interakcji ludzkich. Ludzki mézg nie reaguje emocjonalnie na widok sztucznych obiektow,
takich jak komputery czy telefony. Posiada on jednak wiele skojarzen z ludzka twarza
i mozliwosci pozytywnego reagowania wskutek tego podobienstwa”

Scenario i persona: problemy interakcji werbalnej

Wyglad jest jednym z problemdéw zwigzanych ze spoteczng akceptacja robotow.
Interakcje stowne sg réwnie istotne. Bilge Mutlu i in. wydali niedawno ksigzke
Social Robotics (2011), ktdra ukazuje interesujacy rozwoj w kierunku ulepszonego
HRP. W jednym z tekstow Zlotowski, Weiss i Tscheligi wyjasniajg nature tej dzie-
dziny badawczej i planowana metodologie. Podkreslajg, ze ,,szybki rozwdj systemow
robotycznych, ktory obserwujemy w ostatnich latach, pozwala naukowcom na
badanie HRI w miejscach innych niz pomieszczenia fabryczne. Roboty sg uzywane
w centrach handlowych, na dworcach kolejowych, szkotach, na ulicach i w muzeach.
Wkraczajac do srodowiska ludzkiego, projektowanie HRI ostatnio zwrdcilo sie od
jedynie technologicznych zastosowan do podejscia ukierunkowanego na uzytkownika”
(ZYotowski i in. 2011: 1-2).

Rzeczywiscie, badacze pracujg nad projektem Interactive Urban Robot (IURO), ktéry
tworzy robota zdolnego do nawigowania w srodowisku ludzkim za pomocg informacji
uzyskiwanych od napotkanych pieszych.

> Tom zawiera wystgpienia z trzeciej International Conference on Social Robotics (ICSR)
w Amsterdamie, Holandia, 24-25 listopada 2011. Réwnie interesujace s3 tomy zwigzane z wczes-
niejszymi i péZniejszymi konferencjami. Por. GeShuzhi i in. 2010; GeShuzhi i in. 2012; Hermann
iin. 2013.
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Dwa kluczowe pojecia w tych badaniach to scenario i persona*. Te narzedzia juz sg
do$¢ popularne w ramach interakcji cztowiek-komputer (HCI). Obecnie podejscie
to adaptowane jest do HRI. ,,Scenarios to historie narracyjne sktadajace sie z jednego
badz wiecej aktordw z celami i réznymi przedmiotami, ktorych uzywaja do osiggniecia
tych celéw. Zazwyczaj aktorzy w scenariuszach zwani sg personas. Ich gléwnym celem
jest zapewnienie, ze produkt jest zaprojektowany dla konkretnych uzytkownikéw, a nie
abstrakcyjnego, nieistniejgcego »przecigtnego uzytkownika«. Czesto wiecej niz jedna
persona jest tworzona w celu imitowania catego spektrum grupy docelowe;j” (Ztotowski
iin. 2011: 3).

Interesujacym aspektem robotyki spolecznej jest konieczno$¢ zaadaptowania przez
badaczy - nawet, jesli sa pierwotnie wyksztalceni jako inzynierowie — spotecznej
czy psychologicznej perspektywy w celu tworzenia oséb. Wynika to z tego, ze proces
tworzenia 0s6b rozpoczyna si¢ od rozpoznania kluczowych aspektéw demograficznych
danej populacji. W przypadku wspomnianego powyzej przyktadu dotyczy to szczegdlnie
pieszych. W badaniach nad interakcjami robot-pieszy badacze analizowali zawod,
wyksztalcenie, wiek i zdolnosci jezykowe wybranych pieszych i zdobywali kolejne
informacje w trakcie rozméw z nimi; ,informacje te zostaly wzbogacone przez dane
uzyskane w trakcie wywiadow, podczas ktorych pytalismy uczestnikéw, dlaczego
podchodzili do wybranych pieszych. Nic dziwnego, ze jednym z najwazniejszych
czynnikow stanowigcych o sukcesie interakeji byta kwestia, czy osoba byla miejscowa,
czy nie” (Zlotowski i in. 2011: 4).

Nietrudno przewidzie¢, ze wraz z powstawaniem coraz bardziej zaawansowanych
robotéw, wzrasta¢ bedzie zapotrzebowanie na systematyczng pomoc wyszkolonych socjo-
logéw i psychologdéw w celu ,,tworzenia” personas i scenarios oraz ,,uczenia” humanoiddw,
jak zachowywac sie w réznych $rodowiskach. Innymi stowy, coraz czestsza interakcja
miedzy mobilnymi robotami i ludzmi toruje droge dla wzmozonej interakcji miedzy
robotykg spoteczng (badaniami inzynieréw nad HRI) i socjologig robotéw (badaniami
socjologow nad spotecznymi aspektami robotyki).

Whioski

Socjologowie analizujg to, co si¢ dzieje, dlaczego tak sie dzieje oraz starajq si¢ przewidzie¢,
jakie moga by¢ scenariusze przyszlodci. Jak juz to wyjasnil Max Weber (2008: 40-46),
nie naszym zadaniem jest mowi¢, czy to, co si¢ dzieje, lubimy lub tez nie. Co wiecej,
szczegolnie wydaje sie to jatowe, jesli przedmiotem analizy jest automatyzacja. Swiat
nieustannie si¢ zmienia. Od poczatku rewolucji przemystowej wiele sektoréw gospo-
darki zostalo zautomatyzowanych. Wiele zawodéw i stanowisk pracy znikneto, a inne

* Scenario i persona to terminy angielskie uzywane przez Zlotowskiego, Weissa, Tscheligi (2011),
ktorych autor postanowit nie thtumaczy¢. W innych badaniach uzyto odmiennych terminéw: script i ac-
tor (Schank, Abelson 1975).
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bedg zanika¢ w przysztosci, czy tego chcemy, czy nie. Wielu intelektualistow wyrazato
nieche¢ do rewolucji przemystowej w ciagu ostatnich dwdch stuleci, ale te negatywne
osady nie zmienily trendu. Pozostajg one w literaturze jako pewne Zrédlo informacji
autobiograficznych.

Proces automatyzacji wigze teraz sektor ustug. Z powodu tej tendencji najbardziej
zaawansowane technologicznie kraje wprowadzily juz Bezwarunkowy Dochéd Podstawowy
(np. Finlandia). To, co dzieje si¢ w najbardziej zaawansowanych krajach, w niedalekiej
przyszlosci bedzie prawdopodobnie wystepowalo w innych krajach uprzemystowionych.
Swiatowe Forum Ekonomiczne juz bierze pod uwage tego typu scenariusze. Obywatele
beda wynagradzani, aby konsumowac¢, nie produkowac.

Praca socjalna nie jest wyjatkiem od tej tendencji. Jak wykazatem, w krajach
rozwinietych stosuje sie juz tzw. social robots (roboty spoteczne), pracujace z osobami
starszymi i niepelnosprawnymi. Wielkie korporacje inwestujg ogromne sumy w roz-
wijanie interakeji czlowiek-komputer oraz interakcji cztowiek-robot. ,Interakcje” to
termin, ktérego socjologowie uzyliby prawdopodobnie tylko do opisania rodzaju relacji
wystepujacych miedzy ludzmi. Tymczasem inZzynierowie juz uzywajg tego okredlenia
do opisania rowniez relacji mi¢dzy ludzmi a maszynami.

Max Weber (2008: 47-48) uwaza, ze jesli socjologowie nie sg uprawnieni do wyrazania
sadow wartosciujacych lub decydowania o celach innych, weigz moga udzielaé rad typu
technicznego, czyli rad funkcjonalnych, do ,dziatania racjonalno-celowego” (zweck
rationales Handeln). W tym duchu poza opisem samej tendencji mozna stwierdzi¢,
ze socjologowie i pracownicy socjalni powinni zaczaé wspotpracowacé z inzynierami
(i odwrotnie), zamiast tudzi¢ si¢, ze $wiat bedzie taki sam, jak kiedys$. Dzisiaj wybor
nie dokonuje si¢ pomiedzy kontynuacja pracy w obecnej formie a wprowadzaniem
»robotdw spolecznych” na miejsca pracy. Wybdr jest pomigdzy wprowadzaniem ,,robotoéw
spotecznych” na miejsca pracy i wspdtpraca z nimi lub zastepowaniem czlowieka przez
maszyny. Nalezy takze pamigtad, ze ta druga opcja jest czesciej wybierana w innych
sektorach gospodarki.

Prawdopodobnie praca socjalna jest jednym z tych sektoréw, w ktorym ludzie
zawsze beda potrzebni, poniewaz sam rozwoj zadowalajgcej interakcji cztowieka
z czlowiekiem jest jej celem. Dlatego tez pracownicy socjalni sg w lepszej sytuacji
niz wielu innych pracownikéw wokot nich. Niewykluczone, ze w pracy socjalnej
maszyny beda pelnily jedynie pomocniczg rolg, a nie zast¢pcza. Mimo to, jesli naszym
przeznaczeniem jest bycie otoczonymi przez roboty, bardziej racjonalnym dziataniem
pracownikéw socjalnych byloby rozpoczecie wspolpracy z inzynierami. W ten sposob
mogliby im pomoc projektowaé maszyny, naprawde uzyteczne dla oséb starszych
i niepelnosprawnych.

Wirod klientow lub pacjentéw pracownikéw socjalnych sg osoby, ktore majg bardzo
ograniczony lub specyficzny sposdb komunikacji i interakcji. Roboty i komputery musza
»zrozumie¢” te osoby. Nikt lepiej niz socjologowie, psychologowie i pracownicy socjalni
nie moze pomdc inzynierom w rozwijaniu sprz¢tu i oprogramowania potrzebnego do
wykonania tego zadania.
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