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Abstrakt

Badacze reprezentujacy robotyke spoleczna projektujg swoje roboty tak, aby
funkcjonowaly one jako spoteczni agenci w interakcji z ludZzmi oraz z innymi
robotami. Jakkolwiek nie przeczymy, ze fizyczne cechy robota oraz jego opro-
gramowanie sg istotne dla osiggniecia tego celu, pragniemy zwroci¢ uwage na
znaczenie organizacji przestrzennej oraz proceséw koordynacji interakcji
robota z ludzmi. Interakcje te badaliSmy. prowadzac obserwacje w [,rozsze-
rzonym”] laboratorium robotyki spolecznej. W tek$cie dokonujemy multimo-
dalnej analizy interakcyjnej dwéch momentéw praktyki projektantéw robo-
tow spotecznych. Opisujemy kluczowa role samych robotykéw oraz grupy
matych dzieci niepostugujacych sie jeszcze jezykiem, ktére zaangazowano
w proces projektowania robota. Twierdzimy tu, Ze spoleczny charakter pro-
jektowanej maszyny jest w istotny sposob powigzany z subtelno$cig ludzkich
zachowan w laboratorium. To ludzkie zaangazowanie w proces tworzenia
spolecznego sprawstwa robota nie jest kwestig woli indywidualnych oséb.
Raczej jest tak, ze dopasowania maszyn i ludzi wymaga dynamika sytuacyjna,
w ktorej osadzony jest robot.

’® The translation is published with a kind permission of Holders of the copyright. / Przeklad pu-
blikowany za uprzejma zgoda wtascicieli praw do tekstu.
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Slowa kluczowe: cialo; gesty; interakcja czlowiek-robot; laboratorium; organiza-
cja przestrzenna; projektowanie; robotyka spoleczna; sprawstwo spoleczne.

W jaki sposob taki przedmiot technologiczny jak robot moze uzyska¢ wiasci-
wo$¢ sprawstwa spolecznego? To jeden z centralnych probleméw robotyki
spolecznej, a zarazem jeden z wazniejszych celow stawianych w ramach dzie-
dziny znanej jako nowa sztuczna inteligencja (nouvelle Al), ktéra poswiecona
jest pracom nad zrobotyzowanymi technologiami zdolnymi do wchodzenia
w spoleczna interakcje z ludzmi (zob. np. Breazeal 2002, Brooks i in. 1998,
Dautenhahn 1995, MacDorman i Ishiguro 2006, Ishiguro 2007, Scassellati 2001,
Tanaka i in. 2007)”. Robotyka spoleczna mierzy sie z problemem spolecznego
sprawstwa robotow, skupiajac sie przede wszystkim na ich ciele fizycznym;
pierwszorzedne znaczenie ma wyglad robota, czasowa koordynacja jego ru-
chéw oraz odpowiedzialny za to mechanizm obliczeniowy. W artykule tym
podejmujemy problem spolecznego sprawstwa robotéw, lecz omawiamy go
w kontekscie interakcji miedzyludzkich oraz miedzy ludzmi a robotami. Tekst
poswiecono laboratoriom z dziedziny robotyki spolecznej; szczegdlng uwage
poswiecamy temu, co w swoich pdzniejszych dzielach Ludwik Wittgenstein
(2000) okre$lal mianem gier jezykowych®. Na podstawie obserwacji tego,
w jaki spos6b praktycy odnosza sie do robotdw i do siebie nawzajem w trakcie
codziennych czynnos$ci badawczych, stwierdzamy, ze kazda koncepcja robota
jako interlokutora musi uwzglednia¢ dynamike interakcji w fizycznej prze-
strzeni laboratorium. Takie podejScie oznacza, ze spoteczny charakter robota
wykracza poza jego fizyczna konstrukcje i obejmuje multimodalne interakcje
w ramach codziennych rutyn. Zatem dla zrozumienia spotecznego charakteru
robota nieodzowne sa takie kwestie jak jego umiejscowienie w przestrzeni
fizycznej, sposéb rozmieszczenia innych aktoréw wokdt niego, a takze wypo-
wiedzi jego rozmdéwcdw, prozodia, gestykulacja, kierunki i wymiana spojrzen
czy wyrazy twarzy.

Nadajac robotowi charakter spoleczny, konstruktorzy nie tylko nadaja mu
imie, ale takze pewne fizyczne cechy majace upodobni¢ go do czlowieka (DiSa-
lvo i in. 2002). Robotycy spieraja sie, czy robot spoteczny koniecznie musi by¢
androidem (mozliwie wierng replika czlowieka)®!, zgadzaja sie jednak co do
tego, ze musi mie¢ pewne fizyczne cze$ci ciala wystepujace u ludzi. A zatem

7 Robotycy spoteczni traktuja konstruowane i badane przez siebie technologie jako potencjalnie
cenne narzedzia shuzace zrozumieniu uciele$nionych i multimodalnych aspektéw ludzkiej komu-
nikacji i interakcji (Otero i in. 2006, Sakamoto i in. 2005), a jednocze$nie usiluja praktycznie je
zastosowac w tak réznych obszarach jak turystyka, media masowe, ustugi medyczne czy eduka-
cja.

8 Jak pisze Wittgenstein: ,Termin <<gra jezykowa>> ma tu podkresla¢, ze méwienie jest czescia
pewnej dzialalno$ci, pewnego sposobu zycia” (Wittgenstein 2000 §23: 20).

81 Zobacz: dyskusja na temat problemu ,doliny niesamowitosci” (MacDorman i Ishiguro 2006,
Mori 1970).
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maszyny tego typu zazwyczaj wyposaza sie w latwe do rozroznienia rece, tors,
glowe i tak dalej. Jednakze przypisywanie robotom sprawstwa i budowanie
ich na podobienstwo czlowieka to nie to samo co podtrzymywanie wrazenia,
Ze sg one ozywionymi obiektami obdarzonymi sprawstwem podczas rozgry-
wajacych sie z chwili na chwile interakcji czlowiek-robot. Konstruktorzy
iproducenci robotéw spolecznych odkryli, ze utrzymanie zainteresowania
ludzi robotem jest jednym z najwiekszych wyzwan, wobec ktdérych stoi ich
dziedzina. Sugerujemy tutaj, Zze uporanie sie z tag kwestiag wymaga perspekty-
wy wybiegajacej poza fizyczng aparycje robota, wbudowany system sterow-
nikéw czy jego architekture kognitywna. Nie oznacza to jednak, ze nalezy
skupi¢ sie wylacznie na strategiach dyskursywnych prezentujacych robota
jako istote podobna do czlowieka, czy tez na trudnosciach, jakie majg uzyt-
kownicy z antropomorfizacja maszyny. Co wiecej, nie wierzymy, aby analiza
interakcji robota z pojedynczym czlowiekiem mogla nas doprowadzi¢ do sa-
tysfakcjonujgcego rozwigzania problemu. Wrecz przeciwnie: twierdzimy, ze
subtelna, interakcyjna koordynacja licznych ludzkich aktoréw - w tym sa-
mych projektantéw robota — jest kluczowa dla podtrzymania zainteresowania
nim ludzi. Twierdzimy réwniez, ze to wlasnie za sprawa takiej wiasnie zlozo-
nej, interaktywnej koordynacji obiekt technologiczny, jakim jest robot, moze
naby¢ spoleczne atrybuty zazwyczaj rezerwowane dla ludzi.

Robotyka spoleczna bhierze pod uwage sposéb funkcjonowania robotéow
w codziennych sytuacjach (Kanda i in. 2004, Tanaka i Movellan 2006). Jednak-
ze, jak dotad, nie dostarcza nam ona jeszcze systematycznej wiedzy o roli, jaka
odgrywaja w tych sytuacjach sami przedstawiciele robotyki. Cho¢ badacze
z dziedziny robotyki spolecznej przeprowadzaja rozmaite eksperymenty
zwigzane z pragmatycznymi aspektami interakcji cztowiek-robot, to sporza-
dzane przez nich raporty nie omawiajg ich wlasnego zaangazowania w tego
typu aktywnos$ci. W niniejszym tek$cie ujawniamy to zaangazowanie, wysu-
wajac na pierwszy plan interakcyjne i materialne aspekty robotyki pojmowa-
nej jako praktyka badawczo-inzynieryjna. Wzorujac sie na wcze$niejszych
badaniach codziennych dzialan badaczy i inzynier6w zajmujacych sie sztucz-
ng inteligencja (artficial intelligence, Al), stawiamy sobie za cel ,ujecie pracy
projektantéw inteligentnych maszyn jako specyficznej formy praktyki spo-
lecznej — formy interesujacej zwlaszcza ze wzgledu na dazenie badaczy Al do
tego, by oddelegowac praktyke spoleczng do [$wiata] maszyn” (Suchman
i Trigg 1993: 45). Innymi stowy, chcac zrozumieé praktyki, za pomocg ktérych
naukowcy i inzynierowie prébujga ulokowac ludzkie gesty ,w” maszynie, ba-
damy ich wlasne gesty, ktére wykonuja podczas interakcji z* tymi wlasnie
maszynami.

8 W oryginale: with (pisane kursywa). Tutaj kursywa polskiego jednoliterowego ,z” jest stabo
widoczna (przyp. thum.).
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BadaliSmy zaangazowanie projektantéw w dzialanie robota, skupiajac sie na
przestrzennym uporzadkowaniu oraz koordynacji uciele$nionych dziatan
semiotycznych® (Goodwin 1994, 2000) w dziedzinie interakcji czlowiek-
technologia. Nie postrzegamy jednak przestrzeni wylacznie jako lokalizacji
fizycznej ani jako ,subiektywnych” relacji miedzy projektantami a robotem
(Marantz-Henig 2007). Zamiast tego skupiamy sie na konteksturze praktyki
(Lynch 1991): interesuje nas to, jak charakterystyka robota jako ozywionej
istoty spolecznej wcielana jest (enacted)® w zycie poprzez cale lokalne sploty
dzialan i wyposazenia. Laczac obserwacje uczestniczacg z analizg nagran
video, byliSmy w stanie zrozumie¢ specyficzne wykorzystanie gestéw, roz-
mow, przestrzennego umiejscowienia i kierunkow spojrzen podczas sytuacji
badawczych. W naszych rekonstrukcjach opisujemy przestrzenna lokalizacje
robota wzgledem innych obiektéw, organizacje sposobdw postrzegania wzro-
kowego oraz to, w jaki sposéb wlacza sie robota w gestykulacje i rozmowy
ludzkich uczestnikéw sytuacji. Biorac pod uwage te aspekty robotyki spotecz-
nej, badamy rozlozysta sie¢ ludzkich wysitkéw i powiazanych z nimi techno-
logii, ktdére podtrzymujg funkcjonowanie robota (Suchman 2007). Sugerujemy
zatem, ze bycie spolecznym zaklada ucielesnione interakcje i subtelne koor-
dynacje zakorzenione w specyficznych czasoprzestrzennych aranzacjach sy-
tuacji, w ktorych przebiega konfrontacja robota z ludzmi.

Wczesne doswiadczenia Harolda Garfinkela z zastosowaniem dokumentarnej
metody interpretacji (Garfinkel 2007, rozdzial 3: 99-127) oraz obserwacje na

8 Semiotyki nie powinno sie sprowadza¢ do [badania] tego co symboliczne. Jak sugeruje filozof
Charles Sanders Peirce, semiotyka musi uwzglednia¢ fenomenologiczne aspekty komunikacji i
interakcji. Wedtug fenomenologii Pierce’a (1867: CP 1.545-1.559) kazdy byt, ktérego mozemy
do$wiadczy¢, posiada pierwszos¢ (jako byt fenomenologiczny sam w sobie), drugosc¢ (jako byt
pozostajacy w relacji diadycznej z innymi bytami) oraz trzecios¢ (ze wzgledu na triadyczne rela-
cje, w ktére wchodzi z innymi bytami) (zobacz réwniez np. Ransdell 1989, Rosensohn 1974). W
oparciu o powyzsze Pierce tworzy swoje stawne rozréznienie na symbol, indeks i ikone (rozréz-
nienie to opiera sie na rodzaju relacji, w jakiej pozostaje symbol ze swoim desygnatem). Podej$cie
Peirce’a jest pragmatyczne, jako ze znaki zyskuja swoje znaczenia poprzez wzajemne powigzania
w procesie semiozy, ktéry jest dynamiczny, wrazliwy na kontekst, zlokalizowany w konkretnym
czasie, zalezny od intepretatora oraz realizowany za po$rednictwem obiektéw materialnych
(Queiroz and Merell 2006). Semiotyka Peirce’a, w odréznieniu od rozpowszechnionej w studiach
nad nauka semiotyki strukturalistycznej wywodzacej sie z tradycji Ferdinanda de Saussure’a (zob.
Hgstaker 2005, Lenoir 1994), przypomina p6zna filozofie Wittgensteina (2000, zob. np. Crocker
1998). Przywolujemy tu semiotyke Peirce’a, by méwié¢ o ,uciele$nionej” i ,multimodalnej” inte-
rakcji, oraz po to, by zasygnalizowa¢, Ze nie tylko symbole jezykowe, ale takze gesty, nielingwi-
styczne wokalizacje, kierunki spojrzen oraz ruchy ciat biora udzial w realizacji dzialan w kon-
kretnych, praktycznych warunkach.

8 Thimaczenie terminu to enact na jezyk polski jest bardzo ktopotliwe. W zaleznosci od kontekstu
oznacza¢ moze ,odgrywac”, ,wciela¢”, ,wykonywac”, ,ustanawia¢”. Podobnie jest z przymiotni-
kiem enacted. W teks$cie nie przyjeto zadnego jednolitego sposobu przekitadu tych terminéw
(przyp. thum).
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temat sposobu wykorzystania sztucznej inteligencji ELIZA* (Suchman 1988:
308-311, Weizenbaum 1976) wykazaly, ze znaczenie dzialania okreslane jest
nie przez intencje aktora, lecz przez interpretacyjne zabiegi odbiorcéw. Kiedy
osoba jest w ,interakcji” z programem komputerowym lub z ,terapeu-
ta”/eksperymentatorem, ktéry przypadkowo udziela odpowiedzi ,tak” lub
»hie” z sgsiedniego pokoju, wykorzystuje ona wszystkie dotychczasowe ob-
serwacje, by zinterpretowac te odpowiedzi jako co$ reprezentujacego wzorzec
lezacy u ich podstaw. Postrzega ona uzyskane odpowiedzi jako efekt dziatan
intencjonalnych lub tego, co interlokutor musial mie¢ na mysli (Garfinkel
2007: 115). Rozwijamy tu analogiczne podejscie, skupiajac sie na zasobach
wykorzystywanych przez ludzi podczas konfrontacji z interlokutorem nie-
ludzkim. Podkres$lmy jednak, ze w opisywanych dalej sytuacjach ludzie nie
mieli ztudzenia, Ze maja do czynienia z czlowiekiem: nie ukrywano maszyny,
a wszyscy aktorzy byli obecni, gdy nadawano robotowi charakter spoteczny.
Interesowalo nas, jak uciele$nione podmioty wspdlnie ,uspolecznialy” ma-
szyne. Innymi stowy pokazujemy, w jaki sposéb podtrzymywano cialo robota
poprzez skoordynowanie go z dzialaniami semiotycznymi oraz przestrzen-
nym umiejscowieniem jego projektantow.

Fakt, ze postacie projektantéw robota wysuwamy na pierwszy plan naszych
analiz interakcji grupowych, nie zaklada wecale, ze wracamy do wizji Autora
[lub Rezyseral], ktéry intencjonalnie zaaranzowat cale przedstawienie. Fakt, ze
zrozumienie spolecznego charakteru robota wymaga ujecia siegajacego poza
jego architekture obliczeniowa czy wyglad zewnetrzny, oznacza réwniez, ze
spolecznego zachowania robota nie mozna wytlumaczy¢ poprzez odwolanie
do jego projektantow jako swego rodzaju demiurgéw. Przeciwnie, dynamicz-
na koordynacja zasobéw przestrzennych i interakcyjnych zachodzaca w trak-
cie prac projektowych i konstrukcyjnych sugeruje, ze mamy do czynienia
z rozproszeniem sprawstwa na licznych uczestnikéw procesu oraz liczne
przestrzenie. W zwigzku z analizowanymi tu projektami robotéw przyjrzymy
sie temu, jak dzieci w wieku od 18 do 24 miesiecy, ktdre nie opanowaly jeszcze

8 ELIZA to program komputerowy z roku 1966 autorstwa Josepha Weizenbauma, zdolny do prze-
twarzania jezyka naturalnego. Jeden ze skryptéw tego programu (DOCTOR) symulowat z duzym
powodzeniem psychoanalityka. ELIZA byla jednym z pierwszych programdéw typu chatterbot, jak
pdZniej przyjelo sie je okresla¢. Zasada dzialania programu byla do$¢ prosta. Program koncen-
trowatl sie na poszukiwaniu w zapytaniach stéw kluczowych. Jezeli stowo zostalo rozpoznane,
program przeksztalcat zdanie (zmienial szyk, podmieniat stowa) i odpowiadal w ten sposéb roz-
moéwcy. Na przyklad na zdanie ,Moja matka mnie nienawidzi” program méglby zareagowac
odpowiedzia: , Kto jeszcze z twojej rodziny cie nienawidzi?”. Gdy stowa kluczowego nie znalezio-
no, program ELIZA odpowiadal jakim$ generalnym stwierdzeniem lub zapytaniem typu ,,Chcesz
o tym porozmawiac¢?” badz ,Czy chcesz rozwing¢ ten temat?”, ewentualnie powtarzal ktére$
z weze$niejszych stwierdzen. Zdaniem samego programisty program ELIZA byl ,,parodia” zacho-
wania psychoanalityka zadajacego niebezposrednie pytania, charakterystyczne dla wstepnej fazy
sesji terapeutycznej. Ostatecznie jednak wielu uzytkownikéw ulegalo ztudzeniu, ze prowadzi
konwersacje z zywym czlowiekiem. U niektérych poczucie to utrzymywalo sie nawet wtedy, gdy
programista wyjasnil im dziatanie programu (przyp. thum.).
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w pelni jezyka, aktywnie angazuja sie w proces konstytuowania (enactment)
robota jako ,0zywionej” istoty spolecznej. Sami projektanci robotéw nie tyle
kontroluja maszyny, co sg uczestnikami interakcji ludzi z robotami i zwigza-
nych z tym sprzezen sytuacyjnych.

W laboratorium robotyki spolecznej

Chcac przesledzi¢ sprzezenia interakcyjne, ktére przyczyniaja sie do nadania
robotowi wlasciwos$ci sprawstwa, obserwowaliSmy praktyki projektantow tej
maszyny w kilku konkretnych przestrzeniach fizycznych. Obserwowani ba-
dacze planowali stworzy¢ robota, ktéry bylby pomocny w zrozumieniu, jak
mozna wykorzysta¢ interaktywne urzadzenia obliczeniowe w procesie edu-
kacji, w szczegdlnosci w wypadku dzieci miedzy 18 a 24 miesigcem zycia®®. By
stworzy¢ takiego robota, projektanci pracowali nieustannie nad jego architek-
tura obliczeniowa, umieszczali maszyne w otoczeniu przedszkolnym i na pod-
stawie obserwacji wprowadzali stosowne aktualizacje i poprawki. Przebywa-
jac w przedszkolu, robotycy konsultowali sie z nauczycielami i rodzicami
uczeszczajacych tam dzieci, ale takze brali udzial w codziennych aktywno-
$ciach przedszkolnych, grajac w gry czy $piewajac wraz z dzie¢mi. Byli zainte-
resowani wszelkimi uwagami i obserwacjami dzieci oraz ich wychowawcow,
dotyczacymi projektu robota RUBI®’. Wracajac do kampusu uniwersyteckiego,
przebudowywali robota, uwzgledniajac zebrane komentarze i wiasne obser-
wacje. Byli Swiadomi tego, ze pewne elementy projektu nie dzialaly zgodnie
z oczekiwaniami, dlatego poszukiwali wszelkich pomocnych informacji, by go
udoskonali¢ przed poddaniem bardziej kontrolowanym testom. Zywili prze-
konanie, ze standardowe badania laboratoryjne sa zbyt powolne, a sztuczne
Srodowisko pracowni badawczej zbyt odlegle od Srodowisk, w ktérych doce-
lowo miat funkcjonowaé¢ konstruowany robot. W zwigzku z tym usitowali
przyspieszy¢ cykl testow i poprawek poprzez czeste wizyty, jednocze$nie
uwzgledniajgc reprezentatywnosc¢ srodowiska przedszkolnego tylko w takim
wymiarze, ktdry sprzyjalby pracom rozwojowym. Nie postrzegali przedszkola
jako miejsca ,prob”, ,testow” czy ,walidacji” jakiego$ gotowego modelu czy
prototypu; podchodzili raczej do przedszkola jak do ,warsztatu”, w ktérym
mozna pracowac nad projektem. Calemu temu przedsiewzieciu przyswiecala
cheé unikniecia sytuacji, kiedy zespot produkuje ,kolejnego robota, ktory dzia-

8 Dzieci, ktére nie dysponuja jeszcze ,w pelni rozwinietymi umiejetnosciami jezykowymi”, sa
szczegolnie interesujace z perspektywy badaczy, gdyz [badanie ich zachowan] stwarza mozliwo$¢
analizy ucielesnionych aspektéw poznania i interakcji, co jest szczegélnie istotne w z perspektywy
robotyki spotecznej. Dzieci w wieku od 18 do 24 miesigca zycia potrafia juz podazac za spojrze-
niem, wskazywac, a takze wspoldzieli¢ uwage (zobacz np. Baron-Cohen 1991, Butterworth, 1991,
Tomasello 2003, Wellman 1993).

87 RUBI to akronim od Robot Using Bayesian Inference (Movellan i in. 2007).
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la wylacznie w jasno okre$lonych warunkach laboratoryjnych i nadaje sie
wylacznie do tego, by go wystawia¢ podczas publicznych pokazéw”.

Przestrzen, w ktorej kontaktowaliSmy sie z zespolem robotykéw, nazwano
Klasa 1. To pomieszczenie, w ktérym dwulatki moga bawi¢ sie i uczy¢ pod
nieobecnos$¢ swoich rodzicéw. Jednakze z racji tego, ze przedszkole jest cze-
$cig uniwersytetu, Klasa 1 stanowi réwniez obszar badawczy. Jak wida¢ na
Ilustracji 1, klase podzielono na trzy obszary. Dwa gléwne obszary - Ai B -
polaczono drzwiami oraz duzym oknem, ktére pozwala na bezposrednie mo-
nitorowanie obu przestrzeni. Istnieje rowniez trzecie, mniejsze pomieszczenie
— obszar C - ktére wyposazono w lustro weneckie umozliwiajagce obserwacje
obszaru B. W trakcie sesji badawczych, gdy robotycy zjawiali sie w przedszko-
lu, Klasa 1 funkcjonowala jako przestrzen zabaw i edukacji dzieci, a jednocze-
énie jako ,,dom eksperymentu” (Shapin 1988)%.

Ilustracja 1. Uklad w Klasie 1

c

ROBQT

Wizyty zespotu robotykéw w Klasie 1 dostarczyly materialéw etnograficznych
pozwalajacych na przebadanie interakcji ludzie-robot. Sposrod materialéw
zebranych na przestrzeni ponad dwdch lat badan omawiamy tylko dwa epi-
zody, w ktérych wykorzystano rozne modele robotéw. Obie sytuacje zostaly
zakwalifikowane przez projektantéw jako: ,robot nie dziala poprawnie”. Wy-
braliSmy wlasnie tego typu sytuacje, gdyz ujawniajg one zjawiska, ktére pozo-
stalyby oczywiste, gdyby wszystko przebiegalo zgodnie z planem (Suchman
1987). Pokazuja one réwniez, na czym polega zabawa z robotem (w ciggu ca-

8 Istnieje tradycja przeksztalcania klasy w laboratoria poprzez wyposazanie ich w lustra wenec-
kie, kamery wideo oraz aranzowanie rozmieszenia przestrzeni siedzacych w celu ulatwienia
obserwacji (Bailey i in. 1970, Kent i in. 1979). Znaczenie ma tu zamkniety i kontrolowany charak-
ter przestrzeni klasy, ktory sprawia, ze sprzyja ona celom badawczym, za$ zainteresowanie efek-
tywnos$cia edukacji w klasie szkolnej dostarcza zachety (Cromwell 2002). Z podobnym sposobem
aranzowania przestrzeni mamy obecnie do czynienia réwniez w dziedzinie medycyny: sale ope-
racyjne (Hirschauer 1991) stanowia obszar roboczy i jednoczes$nie pole obserwacji, ktére wyko-
rzystuje sie w procesie edukacji lekarzy (Prentice 2007).
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lego naszego studium spotykaliSmy wiele podobnych sytuacji). Skupiamy sie
na tym, co dzieje sie, gdy robot jest ,zepsuty”, oraz na quasi-
eksperymentalnych prébach, podczas ktérych robotycy celowo wprowadzajg
zaklocenia w zwyczajowa procedure badan w sposob przypominajacy ekspe-
rymenty przerywania wykonywane przez Garfinkela (2007). Analiza pierw-
szego z epizodéw pokazuje, w jaki sposéb nieozywione urzadzenie animowa-
ne jest w dostownym tego stowa znaczeniu i przy wspdétudziale dzieci. Drugi
epizod pokazuje, jak dzieci wykazuja obojetno$¢ wzgledem robota w reakcji
na symulowany przez badacza brak uwagi.

Usilujac uchwycié¢ szczegélowe aspekty interakcji miedzy ludzmi a robotami,
powotaliSmy sie na badania nad multimodalng, interakcyjna organizacja co-
dziennych praktyk (Goodwin 1994 i 2000, Heath i Hindmarsh 2002, LeBaron
2007, Mondada 2007, Ochs i in. 1996, Streeck 2009, Suchman 2000). Dostoso-
wawszy to podejscie do analizy praktyk laboratoryjnych, postuzyliSmy sie
metoda transkrypcji materialéw wideo, ktéra uwypukla kwestie zwigzane
z gestykulacja, szczeg6lami rozmdw, spojrzeniami oraz ruchami rak. Co istot-
ne, nie traktowaliSmy nagran wideo jako pelnych reprezentacji, ktére catko-
wicie oddajg praktyki robotyki spolecznej. UznaliSmy je jedynie za zaséb ana-
lityczny (Heath 1997: 190, Heath i Hindmarsh 2002: 104) stuzacy wyjasnieniu,
jak robot spoleczny zyskuje sprawstwo poprzez interakcje z ludzmi. Aby wy-
doby¢ z zebranych danych istotne wzorce, interpretowaliSmy wyciagi z tran-
skrypcji w $wietle naszych dlugoterminowych obserwacji uczestniczacych
(Cicourel 1987, Lynch 1993).

Wzorujac sie na opracowanej przez Charlesa Goodwina (2000) technice tran-
skrypcji zjawisk wizualnych, przetwarzaliSmy statyczne fotografie (klatki wy-
brane z filméw video) w szkicowe obrysy (zobacz np. Ilustracja 3). Pracujac
bezposrednio na fotografiach, obrysowywaliSmy kontury uczestnikéw zareje-
strowanych sytuacji i wazniejszych elementow Srodowiska. StaraliSmy sie nie
tylko zachowa¢ tyle bogactwa nagranego materiatu, ile tylko mozliwe, ale
jednocze$nie zaprezentowac istotne elementy i wydarzenia w sposob jasny
iwyrazny (Goodwin 2000: 161).

Sytuacja 1

W pierwszej opisywanej sytuacji uczestniczyl robot RUBI. TowarzyszyliSmy
zespolowi robotykéw®® podczas ich wizyty w przedszkolu, ktéra nastapila juz
po zaznajomieniu sie dzieci z tym robotem. Po wejsciu projektantéw do klas
etnograf uruchomit kamere, usitujac uchwyci¢ ztozong sie¢ spojrzen, gestow,

8 7espct zazwyczaj sktadat sie z jednego lub dwéch badaczy (drugi i trzeci autor niniejszego tek-
stu), od dwdch do trzech doktorantéw informatyki lub kognitywistyki zwigzanych z laboratorium
oraz z etnografa (pierwszy autor artykutu).
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ktoére artykuluja i sa artykulowane przez dzialania rozgrywajace sie w Kla-
sie 1.

Ilustracja 2. Robot bioracy udzial w Sytuacji 1

Jak pokazuje Ilustracja 2, robot RUBI zostal wyposazony w ekran komputero-
wy oraz dwie kamery, ktére umieszczono w miejscu oczu. Kamery stuzyly do
$ledzenia ruchéw; glowa robota byla ruchoma i mogla obracac sie, $ledzac
ruch. Ponadto robot posiadal czytnik systemu identyfikacji za pomoca czesto-
tliwos$ci radiowych (RFID) wbudowany w prawa dlon, co pozwalalo mu na
identyfikowanie wreczanych mu przedmiotéw (o ile te wyposazono w sto-
sowne etykiety). Ekran dotykowy zaprojektowano w taki sposob, by koncen-
trowal na sobie uwage osob wchodzacych w interakcje z robotem. Gdy robot
byl w trybie aktywnym, jego ekran wyswietlal gry edukacyjne lub rejestrowa-
ne w czasie rzeczywistym scenki uchwycone przez jego kamere. Co jednak sie
dzialo, gdy robot byl wylaczony? Czy tracil cale swoje spoteczne sprawstwo,
gdy jego ekran byl ciemny, ramiona bezwladnie zwisaly, a glowa z kamerami
nie reagowala na ruch w otoczeniu?

141



Jak uspotecznic robota

Ilustracja 3. Od z lewej: Susan, Cindy, nauczyciel i GB. Po prawej stronie
robot RUBI

Zacznijmy od szczegdtow epizodu, ktéry rozegral sie w strefie B, kiedy to ro-
botycy zorientowali sie tuz po przybyciu do przedszkola, ze nie da sie uru-
chomi¢ komputera robota. Szybko ustalili, ze przyczyng byly ,problemy
z zasilaniem” (baterie robota mialy za malg moc, by napedzi¢ jego dwa kom-
putery), oraz zdecydowali, Ze nie beda prébowali uruchomié robota, a zamiast
tego wykorzystaja swoja wizyte jako sesje szkoleniowa dla dzieci, podczas
ktorej przygotuja grunt dla przyszlych wizyt.

Gdy badacze odwiedzili przedszkole w poprzednim tygodniu, byli zawiedzeni
sposobem, w jaki dzieci wykonywaly zadanie ,daj i wez”; oczekiwano, ze wre-
cz3 (,daj”) one zabawke robotowi, gdy korespondujacy z nig obraz pojawi sie
na wy$wietlaczu. Kazda zabawke wyposazono w znacznik RFID, dzieki czemu
robot za pomoca czytnika rozpoznaje umieszczane w jego prawej dloni za-
bawki. A zatem gdy robot otrzymuje (,wez”) zabawke — co czyni z niego od-
rebnego aktora spolecznego otrzymujgcego obiekt — dziekuje dzieciom i wy-
Swietla obraz zabawki na ekranie. Aby usprawnic przebieg gry, gléwny ba-
dacz wraz z nauczycielem postanowili wykorzysta¢ biezaca sesje jako trenin-
gowa gre ,na niby”, by oswoi¢ dzieci z zabawkami i samg procedura.

Prezentowany dalej wyciag zaczyna sie od tego, ze nauczyciel (N) oraz glowny
badacz (GB) siedza na podlodze naprzeciwko siebie i zwracaja sie do dwoch
dzieci, Cindy (C) i Susan (S), ktore stoja obok nich (Ilustracja 3). Przestrzenna
organizacja, w tym ciala uczestnikéw odwrdcone od robota, wskazuje na po-
stawe aktoréw wzgledem robota: w ich uznaniu robot nie dziala, a tym sa-
mym jest traktowany jako nieinteresujacy dla grupy. Wyciag pokazuje jednak,
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jak nieme zachowanie trzeciego dziecka — Grega (G) — prowadzi do rekonfigu-
racji dziatan grupy. Inicjujac cigg dzialan angazujgcych kilku aktorow, Greg w
istotny sposéb wplywa na zmiane statusu robota. Poprzez interakcje robot
»~Wykorzystuje” (,co-opts”) ludzkie ciala, by samemu stac¢ sie aktorem znajdu-
jacym sie w centrum zainteresowania calej grupy.

Kazda linijke wyciggu (oznaczona liczbami arabskimi 1, 2, 3, ...) podzielono na
osobne sekcje, ktore koduja udzial w interakcji poszczegdlnych aktordw,
ludzkich i nie-ludzkich: GB (gléwny badacz), R (robot), N (nauczyciel) oraz
tréjki dzieci: G (Greg), C (Cindy), i S (Susan). Kazda z tych sekcji dodatkowo
podzielono na fragmenty odnoszace sie do wypowiadanych stéw (czes$¢ roz-
poczynajaca sie od inicjatu aktora), kierunku spojrzenia danego uczestnika
(drugi fragment oznaczony litera ,s”), a takze gestdw, przy czym skrot ,lr”
odnosi sie do gestow lewej reki, a ,,pr” do gestéw wykonywanych prawa (trze-
ci fragment linijki).

Rozmowy poddano transkrypcji zgodnie z konwencja zaproponowang przez
Gail Jefferson (2004):

= znak rownos$ci oznacza brak interwalu miedzy koncem po-
przedniego a poczatkiem nowego fragmentu rozmowy

(0.0) liczby w nawiasach oznaczaja dtugos$¢ trwania z dokladnos$cig
do dziesigtej czesci sekundy

) kropka w nawiasie oznacza krétka przerwe w trakcie lub po-
miedzy wypowiedziami

dwukropki oznaczaja, ze wcze$niejsza sylaba zostala wydluzo-
na; im dtuzszy rzad dwukropkdw, tym wieksze wydtuzenie

- mysS$lnik oznacza gwaltowne uciecie poprzedniego dzwieku lub
stowa

(moze) stowa umieszczone w pojedynczym nawiasie oznaczaja, ze
autor transkrypcji nie by}l pewien, czy prawidlowo je zapisat

) podwdjny nawias zawiera opis dokonany przez osobe przygo-
towujaca transkrypcje

o? podkreslenie i znaki interpunkcyjne w pobiezny sposob ozna-
czaja stres, intonacje pytajaca, wokalng analize skladniowa
fraz i wypowiedzi
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Dokonujac transkrypcji dynamiki (druga linijka), postuzyliSmy sie konwencja
zapisu zaczerpnietg od Jona Hindmarsha oraz Christiana Heatha (2000):

GB, R, T, P, N inicjaly oznaczaja obiekty spojrzen danego uczestnika in-

terakcji.

linia ciagla oznacza ciggto$¢ spojrzenia

Trzecia linijka transkrypcji odnosi sie do gestykulacji rgk aktoréw; konwencje
zapisu wzorowano na pracach Emanuela Schegloffa (1984) oraz Hindmarsha

i Heatha (2000):

p oznacza punkt

o oznacza poczatek ruchu, ktory staje sie gestem

a oznacza kulminacje gestu lub punkt maksymalnego wyciggnie-
cia

r oznacza poczatek lub wycofanie konczyny zaangazowanej
w gest

hm oznacza, ze konczyna zaangazowana w gest osigga ,pozycje
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wyjsciowa” lub pozycje, od ktdrej zaczela odstepowac w strone
gestu

kropki oznaczaja rozciggniecie w czasie uprzednio oznaczonej
akeji

przecinki oznaczaja, ze gest dazy w strone swojego potencjal-
nego celu
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Wyciag 1
1
N Teraz zobaczmy co ma Javi ((w trakcie sprawdzania zabawek trzymanych w rekach
przez CiS))
S CiS
GB ((podnosi zabawke ,tost” z podtogi caty czas trzymajac zabawke ,,pizza”))
S N
2
N ((podnosi zabawke i daje jg C)) Co ma Javi
S
GB  ((wrecza zabawke ,tost”))
S
3
GB Podoba ci sie to? ((wrecza zabawke ,,pizza” N))
S
4
N Tata (.) Tata Rubi ((podczas odbierania zabawki))
5
N 0Oo00 (.) zobacz to pizza ((pokazuje zabawke w strone Ci S)) wyglada jak pizza ale to
nie jest prawdziwa pizza (.) wyglada jak pizza
S C
G ((wchodzi do pokoju i powoli zbliza sie do N))
S N
GB
s G N_
6
N Wyglada jak pizza
S C
G ((zatrzymuje sie w odlegtosci okoto 1 metra od N))
S R

Ilustracja 4.
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10

11
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Jakie kolory wida¢ na tym kawatku pizzy

Y o TR N o TR r,.,hm ((wskazuje na zabawke "pizza" w swojej lewej rece))

((idzie w strone N))

((probuje przeja¢ zabawke z reki N))

Chciates to Greg? Greg chce to? Taak?
G

((opuszcza swoje rece))
R

Dam to Ja- Tacie Rubi a potem ((wrecza zabawke GB)) ty poprosisz Tate Rubi
( )

((bierze zabawke od GB))
R

Powiedz dziekuje
__GB R

((rusza w strone R))

Ach on to da Rubi
G R G

Ilustracja 5.
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12

13

14

15

Masz zamiar da¢ to Mamie Rubi
G

((porusza prawe ramie R swojg prawg reke))
R G

((rusza w strone robota i wktada zabawke w jego reke))

((trzyma ramie R))

R
Ilustracja 6.
Dziekuje!
S
GB___ R__
Dziekuje!
G R_G

W porzadku, czy chcesz to da¢ Mamie Rubi? ((do S, ktéra przygladata
sie uwaznie sytuacji))

Y o IO ((wskazuje na zabawke)))

Nie: ((jednoczesnie trzymajac mocno zabawke "tost" w rece))
R N
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16

17

18

19

20

148

GB ((wcigz poruszajgc ramieniem R))
S

N  Po prostu pozwo6l Mamie Rubi dotkngc ja

Ih o0..a..hm ((gest symbolizujacy krétko trwajgce dotkniecie))

GB ((porusza gtowe R swojg prawg reka))
S R

N  Po prostu pozwél Mamie Rubi dotkng¢ jej (.) Mama Rubi chce jg dotkng¢
S C R

GB ((wstaje by zajac¢ pozycje a za R))

N  Greg chcesz by Mama Rubi jeszcze raz tego dotkneta? ((jednoczesnie delikatnie
popychajac G od tytu))

GB ((stojac za R zaczyna poruszac gtowg i ramieniem R))
S G

((podchodzi do R by dotkngc jego ramienia swojg prawg dtonig))

GB ((wcigz porusza ramieniem i gtowg R))

N Och zobacz Mama Rubi sie usmiecha



AVANT Volume IV, Number 1/2013 www.avant.edu.p/

G ((idzie tytem w kierunku N))
S GB

GB ((wcigz porusza ramieniem i gtowg R))
s
21
N  UsSmiechnieta buzia usmiechnieta buzia ha ha ha ha

G ((klaszcze dtorimi))
S R

GB ((wcigz porusza ramieniem R))
S

Gdzie przebiegaja granice ciala robota?

Na samym poczatku wyciggu nauczyciel stara si¢ zainteresowac dzieci za-
bawkami, ktore okresla jako ,tost” oraz ,pizza”. Gdy dzieci zaczynajg skupiaé
sie na zabawkach znajdujacych sie w rekach nauczyciela oraz robotyka, nau-
czyciel przystepuje do instruowania ich, co reprezentuja poszczegdlne zabaw-
ki. Na przyklad w linijce 5 méwi ,Oo00 (.) zobacz, to pizza, wyglada jak pizza,
ale to nie jest prawdziwa pizza (.) wyglada jak pizza”, traktujac zabawke jako
szczegolnie godng uwagi rzecz, ktéra ,zastepuje” co$ innego (Eco 2009: 9),
a ktérej nazwe nalezy opanowac™.

W trakcie trwania treningu semiotycznego do grupy dolacza jeszcze jedno
dziecko — Greg. Jest on starszy od Cindy i Susan, niedawno skonczyl dwa lata
iw przeciagu kilku dni ma opusci¢ klase. Z chwilg, gdy Greg wlgcza sie w dzia-
lania grupy, przestrzenna organizacja cial i przedmiotéw szybko ulega zmia-
nie. Wyciag pokazuje, jak dwulatkowi poprzez jego niema interwencje w dzia-
lania grupy udaje sie przekierowac uwage uczestnikow na robota. Podczas
gdy dwojka mlodszych dzieci pozostaje w interakcji wylgcznie z dorostymi,
Greg wplata w sytuacje robota; w ten sposob ten ostatni przeistacza sie z nie-
dzialajgcego obiektu w aktora uczestniczacego w grze ,daj i wez”. Ow akt
transformacji przedmiotu w podmiot jest nie metaforycznym procesem, lecz
efektem, ktorego osiggniecie wymaga fizycznego zaangazowania robota,
a dokladniej — jego ciala-w-interkacji (Ala¢ 2009). Dzieki zaangazowaniu
czlonkow obserwowanej grupy robot przemawia, a jego cialo porusza sie.

% podczas nazywania rzeczy N przypisuje przezwisko GB. Gdy méwi do dzieci o GB, przelacza sie
z okre$lenia ,Javi” w linijkach 1 i 2 na ,Tata RUBI” w linijce 4. Ponownie w linijce 10 zaczyna
wypowiedZ od ,Ja”, lecz szybko zmienia okreslenie na ,Tata RUBI”. N dyskursywnie przypisujae
robotykowi role matzonka robota, a tym samym nadaje samemu robotowi ludzki charakter.
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Gdy Greg pojawia sie w pomieszczeniu, robot skryty za plecami GB pozostaje
niemal catkowicie zapomniany (linijka 5). Poczatkowo Greg przypatruje sie
zachowaniu grupy (linijka 5), po czym patrzy na robota (linijka 6; zob. Ilustra-
cja 4). W linijce 7 zmierza do nauczyciela, a w linijce 8, kladac rece na zabaw-
ce trzymanej przez nauczyciela, przejmuje inicjatywe. W linijce 9, gdy nau-
czyciel pyta go, czy chce zabawke, Greg zdejmuje rece nauczyciela z zabawki
izwraca wzrok w kierunku robota. Nauczyciel, przypuszczalnie interpretujac
zachowanie chlopca jako przejaw zainteresowania osoba GB, przekazuje ,,piz-
ze” GB (linijka 10). Jednak Greg, usilujgc naprostowac bledna interpretacje
nauczyciela, chwyta zabawke i ponownie patrzy na robota. W linijce 11 wy-
konuje kolejny krok w strone robota, jednocze$nie ignorujac prosbe nauczy-
ciela, by powiedzial GB ,Dziekuje” (zob. Ilustracja 5).

GB, ktéry uwaznie przyglada sie ruchom Grega, zmienia swoje zachowanie,
starajac sie skupi¢ na tym samym co chlopiec. Podazajac za spojrzeniem Gre-
ga, GB przesuwa gorna cze$¢ swojego ciala w lewa strone, dotyka reki robota
imacha nig (linijka 12).

Gest ten stanowi przediuzenie podjetej przez Grega proby stworzenia punktu
odniesienia dla wspoéldzielonej uwagi; efektem gestu jest zaprezentowanie
»,hiedzialajacego robota” jako potencjalnie czynnego uczestnika interakcji.
Teraz Greg moze wykonac¢ dzialanie, ktdre uznaje sie za pozadane w warun-
kach, gdy ,robot dziala poprawnie”: moze wreczy¢ zabawke robotowi (zob.
Ilustracja 6). Gdy chlopiec to robi (linijka 13), GB méwi cienkim glosem ,Dzie-
kuje!” (linijka 14). Mogliby$my zapytac¢: Kto méwi? Kto macha reka? Czy agen-
tem jest GB (ktdry fizycznie porusza reka robota i méwi cienkim glosem), Greg
(ktoérego uwazne nastawienie do robota i ruch w przestrzeni stanowig pod-
stawe, na ktorej GB realizuje swoje dzialania), czy moze robot?

Proces hybrydyzacji ludzkiego ciala, plastiku, zwojéw kabli ma swdj cigg dal-
szy. W linijce 12 nauczyciel, spytawszy: ,,Czy chcesz da¢ to Mamie RUBI?”,
idzie w $lad GB i w linijce 14 moéwi ,,Dziekuje”. Owo ,Dziekuje”, przypisujace
robotowi spoleczny charakter, definiuje dzialania Grega jako zachowanie
domagajace sie wzajemnos$ci: dwulatek wrecza ,pizze” komus, kto w zamian
wyraza swoja wdzieczno$¢. Innymi slowy dzialanie nauczyciela publicznie
uprawomocnia zachowanie Grega jako spolecznie oczekiwang procedure an-
gazujaca dwoch aktoréow w sytuacji, kiedy sprawstwo jednego z nich jest roz-
proszone (distributed) pomiedzy ludzkie ciala a przedmioty technologiczne.

Powyzsza sytuacja — wypowiedziane stowa, wykonane czynno$ci sposob,
w jaki uczestnicy biorg udzial w dzialaniach — ukazuje gleboko zakorzenione
napiecie. Udzial w jasno okres§lonym toku dzialan (gra ,daj i wez”) prowadzi
do przypisania sprawstwa pojedynczemu osobnikowi. Nauczyciel i GB trenuja
dzieci, by przygotowac je do realizacji procedury, podczas ktorej jeden osob-
nik przekazuje obiekt innemu, ktéry w odpowiedzi dziekuje. Pomimo tego, ze
oryginalny plan gry zaklada, iz obaj osobnicy sg indywidualnymi, niezalez-
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nymi aktorami, dalsze wydarzania podwazaja ten porzadek. Gesty, wypowie-
dzi i dziatania uczestnikow interakcji definiuja osobnikéw jako cos, co jest
ustanawiane: efekty wielostronnych, usytuowanych dokonan®".

Przez pozostala cze$¢ spotkania GB ,uzycza” swego ciala maszynie. Rowno-
cze$nie Greg (podobnie jak dwoje pozostatych dzieci, Susan i Cindy) wilgcza sie
do gry w umieszczanie zabawki w reku robota. Dzieki wykonanej pracy inte-
rakcyjnej oraz koordynacji dzieci i dorostych ,niedzialajacy” robot uczestni-
czy teraz jako aktor spoleczny w historycznie ksztaltowanej aktywnosci. Na
samym poczatku sesji nauczyciel i GB uznali, ze cialo robota na nic sie nie zda.
Organizujgc zastepcza, treningowa zabawe w ,daj i wez”, wykluczyli robota
z interakcji poprzez specyficzne manipulowanie wokét niego wlasnymi cia-
lami. Jednakze gdy dwuletni Greg wkroczyl do pomieszczenia i spojrzal na
wykluczonego, w milczacy sposéb zainicjowal rekonfiguracje calej sytuacji
poprzez przekierowanie uwagi na cialo robota. W efekcie cialu temu ,przy-
wradcono zycie” i przyznano centralng role w trwajacej sytuacji spotecznej.

Zauwazmy, ze Greg nie byl jedynym aktorem, ktory intencjonalnie przebu-
dowal sytuacje. Jego posuniecia formowaly sie w toku wlasnych wysitkow
zmierzajacych do zgrania sie z dorostymi. Dorosli dopasowali sie do dzialan
chlopca, jednocze$nie préobujac ozywic jego zainteresowanie udzialem w grze
jezykowej, w ktdrej robot byl partnerem. Dla przykladu w linijce 18 nauczy-
ciel zacheca Grega, by podszed} do robota. Gdy Greg robi krok w przéd, nau-
czyciel delikatnie popycha chlopca w kierunku robota. Podobnie GB, ,wciela-
jac sie” w robota poprzez poruszanie jego glowa i reka, reaguje na ruchy
chlopca, co zacheca Grega do wreczenia ,,pizzy” robotowi (co z kolei jest ocze-
kiwanym zachowaniem w ramach gry ,,daj i wez”).

Proces ozywiania robota jest zatem lokalnym aktem wspoét-konstrukeji, w ra-
mach ktérego dokonuje sie animacja maszyny poprzez serie kontyngentnych,
skoordynowanych ruchéw. Wyciag prezentuje, w jaki sposéb kwestia nie-
funkcjonowania robota zostaje rozwigzana w trybie rozproszonego procesu
(Hutchins 1996), podczas ktérego cialo robota ani nie funkcjonuje jako konse-
kwencja jego wewnetrznych mechanizmdw, ani tez nie jest ono w zaden spo-
s6b predeterminowane przez robotykdw. To raczej dzieki inicjatywie jednego
z dzieci oraz zaangazowaniu calej grupy w lokalne interakcje wylania sie cia-
lo-w-interakcji.

Czy - biorac pod uwage powyzszy stan rzeczy — mozemy stwierdzi¢, ze robot
by} pozbawiony spolecznego potencjatu (jak zalozyli oboje doros$li na poczat-
ku rekonstruowanej sekwencji interakcji) oraz ze przytoczony przyklad poka-
zuje nieistotno$¢ owego potencjalu? Odpowiedz twierdzaca na powyzsze py-
tanie zakladalaby, ze potencjal spoleczny istnieje niezaleznie od konkretnego

9" Oméwienie koncepcji robota jako bytu realizowanego poprzez wielostronne interakcje zawiera
takze praca: Alac 2009.
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kontekstu interakcyjnego oraz go poprzedza. Wrecz przeciwnie, wydarzenia
zarejestrowane w przedszkolu sugerujg, iz nabywanie przez robota spraw-
stwa spolecznego zakorzenione jest w specyfice przedszkolnej rutyny interak-
cyjnej. W sytuacji, gdy GB porusza ramieniem i glowa robota, by otrzymac
zabawke od Grega (delikatnie popychanego do przodu przez nauczyciela, kto-
ry podniesionym glosem mdéwi ,Dziekuje”), dziecko nie tylko wchodzi w inte-
rakcje z obojgiem dorostych, ale takze z robotem. Zatem robot funkcjonuje
tutaj jako interlokutor osadzony w kontekscie historycznie uksztaltowanej
dynamiki interakcyjnej, ktérej sam jest czescia.

Rola ciala w robotyce spolecznej i (zwodnicze) poré6wnanie z marionetka

Sytuacja, kiedy robotycy — dostownie — animuja cialo robota, moze przywodzic¢
na mysl teatr marionetek’. Nie powinni$émy jednak wysnuwaé wnioskéw, ze
z perspektywy naszej analizy nie ma znaczenia, czy naszym ,innym” jest ro-
bot, czy nie. Po pierwsze, analizujac interakcje z robotem, nalezy pamietac, ze
sq one w istotny sposdb ksztaltowane przez wczesniejsze spotkania uczestni-
kow z dang maszyng oraz przez zdolno$¢ robota do wykonywania okreslo-
nych, skoordynowanych ruchéw, ktéra to zdolno$¢ uzalezniona jest od jego
architektury obliczeniowej. Po drugie nalezy wzig¢ pod uwage konceptualiza-
cje danego robota, ktérymi postuguja sie uczestnicy interakcji, a ktore tworza
na podstawie wczesniejszych z nim spotkan; konceptualizacje te bytyby rozne
dla robota i dla lalki teatralne;j.

Gdy na samym poczatku Greg wrecza zabawke robotowi, jego dzialanie jest
tylko kolejnym epizodem w calej serii wczesniejszych spotkan z RUBI i zespo-
lem robotykéw. Wierzymy, ze konstrukcja robota - jego fizyczne cialo oraz
architektura obliczeniowa, ktéra umozliwia mu dynamiczne reagowanie na
sytuacje — wyrdznia ten obiekt technologiczny jako swoisty rodzaj aktora.
Sherry Turkle (2011) dokladnie relacjonuje swoja spontaniczng reakcje na
robota o nazwie Cog projektu Rodneya Brooksa, ktéry dzieki swoim specy-
ficznym mozliwo$ciom podazal za nig, gdy wraz z innym gos$ciem przechodzi-
la przez laboratorium Brooksa:

W pewnym momencie odniostam wrazenie, ze nasze spojrzenia sie

skrzyzowaly, i poczulam satysfakcje. Dostrzegl mnie, wlasnie mnie spo-
$rod wszystkich gosci. Bylam zaskoczona nie tyle mozliwosciami Coga,

2 W oryginale autorzy postuguja sie okresleniem puppet, co najczesciej thumaczy sie jako mario-
netka. Jednakze w tek$cie termin puppet odnosi sie szeroko rozumianych lalek teatralnych.
W jezyku polskim lalki teatralne to kategoria zbiorcza, pod ktéra podpadaja miedzy innymi ma-
rionetki, pacynki, kukielki, lalki wykorzystywane w teatrze cieni czy w teatrze typu jawajskiego;
wszystkie one réznig sie konstrukcja i sposobem obstugi. Ze wzgledéw stylistycznych stosujemy
zamiennie terminy ,lalka teatralna” oraz ,marionetka”; jest to uzasadnione w kontekscie tekstu
ze wzgledu na takie idiomatyczne zwroty w jezyku polskim jak ,by¢ czyja$ marionetka” czy ,,po-
ciagac za sznurki” (przyp. thum.).
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co moja wiasng reakcja. Przez lata, za kazdym razem, gdy styszatam od
Brooksa opowiesci o robotycznych ,,stworzeniach”, zawsze podchodzi-
lam do nich ostroznie, a sam termin bralam w cudzystéw. Lecz teraz, po
tym, czego dosSwiadczylam w zetknieciu z Cogiem, znaki cudzystowu
zniknely. Oto stalam tam w obecnosci robota i pragnelam, by mnie wy-
roznil. Moja reakcja byla mimowolna, wrecz somatyczna. Cog mial
twarz, nawiazal kontakt wzrokowy i §ledzil moje ruchy. Wiedzialam, ze
jest maszyna, jednak te trzy rzeczy wystarczyly, by wywotla¢ we mnie
trudny do zwalczenia instynkt, ktéry kazal mi reagowac na ,niego” jak
na osobe (Turkle 2011: 84).

Podczas naszych wizyt w przedszkolu regularnie obserwowaliSmy dzieci rea-
gujace na robota w sposéb zblizony do tego, jaki opisala Sherry Turkle. Usilu-
jac zrozumie¢ rekonstruowana sytuacje, musimy uwzglednic tego typu reak-
cje, gdyz ksztaltuja one lokalne dzialania.

Powinni$my réwniez pamietac, ze celem robotyki jest zaprojektowanie nieza-
leznych, samowystarczalnych stworzen. Inaczej jest w wypadku teatru lalek,
gdzie mozna ujawni¢ [prace] lalkarza. Steve Tillis we wprowadzeniu do swej
ksigzki Toward and Aesthetics of the Puppet (1992) pokazuje duze zréznicowa-
nie formalne przedstawien z wykorzystaniem lalek teatralnych, przytaczajac
przyklady z Nigerii, Jawy, Wielkiej Brytanii, Stanéw Zjednoczonych, Indii oraz
Japonii. Interesujacy jest fakt, ze w trzech sposréd przytoczonych przypadkow
(przyklady przedstawien jawajskich, amerykanskich i japonskich) widownia
w trakcie przedstawienia widzi ludzi, ktérzy wprawiaja w ruch lalki i podkla-
daja im glosy (Tillis 1992: 2-4). Cho¢ w wiekszosci rodzajow teatrow lalko-
wych czlowiek nie jest widoczny na scenie, to intencjonalna relacja miedzy
dzialaniami lalkarza oraz lalkami wciaz pozostaje istotnym elementem tego,
jak lalki sg odbierane®. Till wyjasnia to w nastepujacy sposéb:

W wiekszos$ci odmian lalkarstwa... operator ani lektor nie sg obecni na
scenie, a jednak lalki postrzega sie jako intencjonalne wytwory podlegle
czyjej$ intencjonalnej kontroli. Nawet jezeli lalka teatralna nasladuje
[zywego aktora] najbardziej jak to tylko mozliwe, wcigz jest postrzegana
jako przedmiot... (N)awet gdy operator oraz/lub lektor jest obecny na
scenie, a lalka jawi sie jako czyj$ wytwdr poddany zewnetrznej, inten-
cjonalnej kontroli, widzowie wcigz postrzegaja ja jako obdarzona po-
zornym zyciem [spurious life] (Tillis 1992: 159).

Tymczasem w robotyce spolecznej projektanci i inzynierowie nie chca byé
postrzegani jako ci, ktorzy rezyseruja interakcje lub kieruja robotem (a przy-
najmniej nie w czasie rzeczywistym). W naszym przedszkolu badacze steruja-
cy robotem z obszaru C (jednocze$nie $ledzacy przez lustro weneckie to, co
dzialo sie w obszarze B) skrupulatnie ukrywali swoja obecno$¢ i nigdy nie

% Niektére ujecia wskazuja na relacje dwukierunkowa, zobacz np. Bogatyrev (2001 [1923]: 89-90).
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ujawniali swojej roli pod koniec sesji®*. A zatem nawet jezeli GB w trakcie
pierwszej sytuacji ostatecznie peini role podobna do lalkarza, to samo obser-
wowane aranzowanie ukladow cielesnych oraz technologii nie stanowi efektu
intencjonalnego zamyslu poprzedzajacego interakcje, lecz efekt samej inte-
rakcji wlasnie.

Sytuacja 2

Zespol robotykow liczyl sie z mozliwa krytykg, ze srodowisko przedszkolne
jest zbyt zlozone, by prowadzi¢ w nim rygorystyczne analizy dzialania robota.
Ze wzgledu na liczne zmienne, ktére charakteryzuja to otoczenie, kazda préba
ewaluacji dzialania robota moglaby zosta¢ uznana za ,skazong” przez efekty
Srodowiskowe. Czlonkowie zespolu, chcac przygotowac sie na taka krytyke,
postanowili przeprowadzi¢ [quasi-eksperymentalna] sesje, podczas ktdrej
miano kontrolowac¢ zmienne tego typu poprzez unikanie interakcji z dzie¢mi.

Zgodnie z planem interwencji GB zasiad} w fotelu w obszarze B i udawal, ze
czyta ksiazke dla dzieci (p6zniej miata dotaczy¢ do niego tréjka dziewczynek:
Philana, Tansy i Cary), a po jego bokach umieszczono na podiodze dwa niemal
identyczne roboty (Ilustracja 8). Podczas sesji interwencyjnej wykorzystano
dwa bardzo mobilne i mniejsze od RUBI roboty produkowane przemystowo
(Ilustracja 7), przy czym jednego robota zaprogramowano na zdalne sterowa-
nie (z obszaru C, zob. Ilustracja 1), aby mogt wydawac¢ dzwiek chichotania
w reakcji na dzialania dzieci. Drugi robot mial pozosta¢ catkowicie nierucho-
my i badacze traktowali go jako czynnik kontrolny w eksperymencie. Podczas
sesji eksperymentalnej, cho¢ badacze postanowili nie interweniowa¢ podczas
spotkan dzieci z robotem, GB zajal miejsce w poblizu robotéw: uczynit to
w trosce o bezpieczenstwo dzieci, a takze by umozliwi¢ poréwnanie tej sesji
z poprzednimi (w trakcie ktérych wchodzil w interakcje z dzie¢mi, gdy te mia-
ly styczno$¢ z robotami). Jednym z opisywanych przez Ervinga Goffmana
(2011: 59) terytoriow Ja jest terytorium posiadania, ktére aktor wytycza po-
przez rozmieszczenie wokol swojego ciala zestawu obiektdw lub wspdlobecne
osoby powigzane z nim w sposob wyrazny dla innych. W tym przypadku
przestrzenne umiejscowienie GB oraz robotéw komunikuje, ze roboty sa
w posiadaniu i zalezne od GB”.

% Rozréznienie robot vs marionetka odnosi nas do pewnych angielskich [oraz polskich] idioméw.
Na przyklad o osobach, ktérych dzialania zostaly zainicjowane i sg kontrolowane przez innych,
mowi sie, ze sa czyimi$ marionetkami. Z drugiej za$ strony, gdy okres$la sie kogo$ jako robota,
oznacza to, Ze jego dzialania sa automatyczne i mechaniczne, jednak nie odmawia mu sie auto-
nomii dzialania.

% W tym sensie pozycja siedzaca wywoluje podobne efekty do tych, ktére generuje wyrazenie
»,Tata RUBI” pojawiajace sie w wyciagu 2.
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Nagranie video pokazuje, ze dzieci od razu zainteresowaly sie sytuacja. Na-
tychmiast gdy pojawily sie w obszarze B podeszly do GB, podekscytowane
zaczely wskazywac na robota i staraly sie, by GB opowiedzial im o tym, czego
sq $wiadkami. Na przyklad na Ilustracji 9A widad, jak Philana najpierw wcho-
dzi do pokoju, kieruje sie wprost do robota i wskazuje na niego. W tej samej
chwili patrzy w strone GB i zaczyna domagac sie uwagi GB poprzez podekscy-
towane ,, Ah”.

Philana, podobnie jak inne dzieci z przedszkola, najwyrazniej dostraja sie do
wcze$niej ustanowionej rutyny spoltecznej polegajacej na tym, ze GB reaguje
na préby zwrocenia uwagi na robota, a w koficu demonstruje, co nalezy zro-
bi¢ z robotem w tej sytuacji.

Jednak wysitki dziewczynki koncza sie niepowodzeniem. GB, zachowujac
»heutralng postawe”, powstrzymuje sie od reakcji na préby wskazania obiek-
tu (zob. show-actions, Kidwell i Zimmerman 2006, 2007). Gdy Philiana wskazu-
je w kierunku robota i méwi ,Zobacz” (Ilustracja 9B), GB skupia sie na ksigzce,
co sugeruje, ze nie jest zainteresowany oczekiwang aktywnos$cig i nie zade-
monstruje jej, w jaki rodzaj interakcji ma wejs$¢ z robotem.

Ilustracja 7. Jeden z dwéch robotéw uczestniczacych w drugim epizodzie
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Ilustracja 8. GB z dwoma robotami umieszczonymi po jego obu stronach
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Ilustracja 9. Philana wskazuje na robota, podczas gdy GB odgrywa obojetnego
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GB nie powstrzymuje sie jednak tak zupelnie od reakcji na zachowania dzieci.
Na przyklad jego usmiech (zob. Ilustracja 9B) i reakcje na zabawki trzymane
przez dzieci (mucha, samochdd, pitka i ksigzka) swiadcza o tym, ze wybiera
pewne aspekty sytuacji, konsekwentnie jednak powstrzymujac sie od reakcji
na zainteresowanie dzieci robotem.

Te préby zachowania obojetnosci lgcza w sobie dwa przeciwstawne tryby
ekspresji. Gdy Philana wraz z innymi podekscytowanymi dzie¢mi prébuje
sprawi¢, by GB przylaczyl sie do dzialan z robotem, ten reaguje obojetnoscig.
Wraz z rozwojem sytuacji GB reaguje tylko w odniesieniu do robota, a gdy to
robi, méwi monotonnym glosem. W pewnym momencie do$¢ kategorycznie
powstrzymuje nauczycielke prébujaca przylaczyc¢ sie do dzieci zajetych robo-
tem. Wzbranianie sie przed odwzajemnieniem uwagi kierowanej przez dzieci
w strone robota prowadzi do niezrecznej sytuacji miedzy dzie¢mi a roboty-
kami.

Wraz z rozwojem sytuacji dzieci zaczynaja odbiera¢ odmowe GB, by uczestni-
czy¢ w dzialaniach dotyczacych robota [nie jako rezygnacje z udzialu w grze
jezykowej, lecz] jako posuniecie w nowej grze, ktérg mozna okresli¢ jako ,,gre
w ignorowanie”. Dzieci stopniowo zmniejszajag uwage poswiecana robotowi
icoraz bardziej angazuja sie w niezwigzane z maszyna czynnosci. Gdy jeden
z robotéw porusza sie (kierowany przez operatora zlokalizowanego w obsza-
rze C), ruch ten budzi zaciekawienie dzieci. Te jednak ostentacyjnie lekcewaza
g0, a Wreszcie opuszczaja obszar A, co jest elementem ,gry w ignorowanie”
stanowigcym reakcje na ewidentny brak zainteresowania robotem ze strony
dorostych®.

Koordynacja publicznych aktéw ignorowania robota

Wyciag 2 pokazuje, jak ,gra w ignorowanie” jest zarzadzana poprzez interak-
cje. W pewnym momencie GB przesiad! sie z fotela na podloge, zajmujac miej-
sce dokladnie naprzeciw dwdch robotéw (jak pokazano na Ilustracji 10 i 11).
GB skupia sie na otwartej ksiazce, ktorg trzyma na kolanach, i otacza go dwoj-
ka dzieci: Tansy (T) oraz Cary (C).

% Dynamika ta pod pewnymi wzgledami przypomina interakcje dzieci z etnografem. Dzieci szyb-
ko nauczyly sie, ze skryty za swoja kamera etnograf nie przylaczy sie do dziatan skoncentrowa-
nych wokdt robota. Jak pokazuja nagrania, podczas wizyt w przedszkolu miato miejsce kilka
sytuacji, podczas ktérych dzieci kierowaly spojrzenia na etnografa (co nie spotykalo sie z oczeki-
wanymi przez nie reakcjami ze strony GB). Nie ma jednak nagran, ktére pokazywalyby, jak etno-
graf reagowat na te zaproszenia do interakcji.
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Wycigg 2
1
T ((wkracza w obszar B biegnac i rzuca pitke))
s GB__
GB
S R
R ((porusza korpusem i nogami))
2
T ((idzie do przodu, by podnies¢ pitke))
s R GB GB__R
GB T R T T
S
R ((ruszasie))
3
T ((idzie w kierunku GB i rzuca pitke tuz obok niego))
S GB
GB
S T
4
S R
GB ((podnosi pitke)) Dziekuje! ((pochyla sie w kierunku robota trzymajac pitke))
S R
R ((ruszasie))
5
T
S
GB
s T__ R C
R ((ruszasie))
C  ((wychodzi zza plecéw GB i idzie w kierunku robota))
S
6
T
S
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R Ha-Ha-Ha

C ((odwraca sie i idzie z powrotem, zatrzymuije sie, gdy jest juz za plecami GB))
S R

T ((biegnie w strone robota))

Ilustracja 10.

T ((odwraca sie i idzie z powrotem))
GB R

Ilustracja 11.
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GB

s T C

R

S T C__ GB

C ((opuszcza obszar biegnac))

Wycigg ukazuje dzieci zajete zabawa z pitkg (linijki 1-3), bieganiem z uniesio-
nymi do gory rekami (linijka 8) oraz wykonywaniem zamaszystych ruchdéw
przypominajgcych taniec (linijka 8), ktére systematycznie unikaja patrzenia
na robota. Dzialania dzieci zorientowane sa w ostentacyjny sposéb na przed-
mioty oraz aktywno$ci niezwigzane z robotem, co stanowi wyrazng probe
zwrocenia na siebie uwagi GB i uzyskania jego aprobaty dla ich zachowania.

Cho¢ Tansy nauczyla sie, ze robota nalezy ignorowadc, jego ruchy oraz kieru-
nek spojrzenia GB skupiajg jej uwage na maszynie (zostaje oczarowana ru-
chami robota w sposéb podobny do tego, ktory Sherry Turkle opisuje w kon-
tek$cie swojego spotkania z Cog). Linijki 1, 2, 4, 5, 6, 7 i 8 ukazujg spojrzenia
kierowane przez Tansy na robota, gdy ten sie porusza, oraz koordynacje cza-
sowa jej spojrzen ze spojrzeniami GB. Ten za$ odwraca sie do niej (w linijkach
215), jednak ani razu nie komentuje ruchéw robota ani tez nie wyraza apro-
baty dla zainteresowania dziewczynki nim.

Z uwagi na to, ze oboje uczestnikdw sytuacji reaguje na zmiany stanu robota,
ich zachowania nie sg jednak zgodne z rutynami interakcyjnymi, a spojrzenia
Tansy w strone maszyny sa raczej krétkie (zobacz np. linijka 2 i 8). Wyglada to
tak, jakby nie mogla powstrzymac sie od kierowania wzroku na robota, jed-
nak gdy juz patrzy w jego strone, hamuje swoja ciekawos$¢. Jedyny moment,
gdy patrzy na robota przez dluzsza chwile, prezentuja linijki 4-7. To dluzsze
spojrzenie nastepuje od razu po tym, jak GB, patrzac w strone robota, jedno-
cze$nie rados$nie dziekuje dziewczynce za pitke (linijka 4).

Zachowanie Cary jest rowniez interesujace. Wlacza sie ona do interakcji
w linijce 4, jednak wkrétce po tym, gdy podchodzi do robota, staje za plecami
GB (zob. Ilustracja 10), co pozwala jej patrze¢ na maszyne i obserwowac wy-
darzenia w obszarze B, pozostajac jednoczes$nie poza polem widzenia GB (li-
nijki 6 i 7). ,Ukryta przed wiekszymi” (Laub Coser 1961), w widoczny sposéb
podporzadkowuje sie oczekiwanemu w obszarze B wzorcowi zachowania,
a jednoczesnie moze obserwowac obiekt przykuwajacy jej uwage. Opuszcza-
jac w pospiechu pok¢j (linijka 8), Cary intensywnie wpatruje sie w drzwi, od-
grywajac w ten sposob ,ignorowanie”.
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Gdy dzieci dokonujg swoistej dekonstrukcji dziatania i skupiaja sie na $rodo-
wisku, jednocze$nie uczgc sie od dorostych gry spolecznej, opanowujg — para-
doksalnie — umiejetno$¢ manifestowania swojego zainteresowania biezaca
»8ra” przy jednoczesnym ukrywaniu zainteresowania robotem. Wykazuja
zatem umiejetno$¢ traktowania zaréwno spojrzen kierowanych bezposrednio
na robota, jak i nie-patrzenia na niego jako grupowego dzialania stanowiacego
cze$¢ gry. A zatem nie mamy tu po prostu do czynienia z brakiem wspoéldzie-
lonej uwagi [nakierowanej na maszyne], lecz z grupowym unikaniem demon-
strowania przejawow takowej uwagi. Prowadzi to do zaniku jakiegokolwiek
zainteresowania robotem ze strony dzieci oraz do opuszczania przez nie miej-
sca wydarzen.

Podczas wywiadu po zakonczeniu sesji badacze wyrazili swoj zawod. Jak wy-
jasnit GB, zamierzali ,zachowywa¢ sie neutralnie”. Jednak podjeta proba
przyniosta zaskakujgce rezultaty. Zastosowana procedura doprowadzila do
tego, ze zarowno badacze, jak i dzieci czuli sie ,niekomfortowo” i ,dziwnie”,
co wskazuje na to, ze ,wyeliminowanie tego, co spoteczne” bylo niemozliwe.
Naukowcy stwierdzili, ze ich dzialania wcale nie prowadzily do ,,wyelimino-
wania” z interakcji elementoéw spolecznych wprowadzajacych zamet do sytu-
acji eksperymentalnej. Zamiast tego ,,stworzyli” zupelnie nowy typ interakcji,
ktory zakladal pokierowanie dzie¢mi w taki sposob, ze przyjely one wobec
robota ,postawe ignorujacg”. Przypomina to stawne ,eksperymenty przery-
wania” (Garfinkel 2007), ktére projektowano z intencja zaklécania powszech-
nie przyjetych sposobdw postepowania po to, by ujawnia¢ pewne mechani-
zmy regulujace lezace u podstaw tego typu zachowan: zespdt robotykéw nie
tyle ,nie uczestniczy!” w sytuacji, ile uczestniczyl w sposéb, ktéry byt nie do
zaakceptowania. W istocie, po tej sesji robotykom zajelo sporo czasu, by ze-
bra¢ energie i ponownie podja¢ badania wsrdd przedszkolakdw.

Jak sie jednak okazalo, sesja ta miala duze znaczenie dla rekonstruowanego tu
projektu badawczego. Pokazala mianowicie, ze hamowanie rutynowych za-
chowan komunikacyjnych typowych dla przedszkola (takich jak okrzyki pod-
niecenia, wypowiedzi nakierowujace uwage, pozytywne oceny, zachety do
spojrzenia, gotowo$¢ do podejmowania dzialan w reakcji na zaproszenia)
prowadzi u uczestnikow do zaniku zainteresowania robotem. Juz po chwili
kazdy z uczestnikéw sytuacji ogranicza sie do aktywnosci, ktora absorbuje go
przy czym innym (jako ze wzorce dzialania nie dotycza juz robota).

Cale zajscie méwi nam réwniez co$ o spotecznym charakterze robota, a mia-
nowicie, ze gdy brakuje koordynacji praktyk interakcyjnych, nie traktujemy
go jako istoty spolecznej. Sam robot i jego ruchy sa interesujace: natychmiast
przykuwaja uwage. Jednak akt uwagi stanowi zaledwie element koordyno-
wanej sekwencji interakcji spolecznej, ktéra rozgrywa sie i powtarza w specy-
ficznie zorganizowanym otoczeniu, w tym wypadku w przedszkolu. Pomimo
faktu, ze podczas tej sytuacji robot poruszat sie ,,sam z siebie”, nie mdgl pod-
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trzymac zainteresowania ze strony dzieci bez robotykéw sktonnych do wig-
czenia sie w uznawang za wlasciwa w tym kontekscie interakcje spoteczna.
Sugeruje to, ze spoleczny charakter maszyny w istotny sposob wigze sie z dy-
namika interakcyjng oraz aranzacja sytuacji, w ktdrej sie znajduje. Bez zaan-
gazowania grupy — ktére wykracza poza ramy interakcji pomiedzy pojedyn-
czym czlowiekiem a pojedynczym robotem - to, co dotychczas traktowano
jako co$ spotecznego, utracilo te wiasciwos¢é. Owszem, robot wcigz przyciaggat
uwage swoimi ruchami, jednak to, jak dtugo pozostanie on obiektem godnym
zainteresowania, zalezy od lokalnie rozwinietej infrastruktury interakcyjne;j.

Roboty spoleczne, psy i batoniki

Robotycy spoteczni konstruuja swoje maszyny jako technologie, ktére w za-
mierzeniu maja dziala¢ jako samodzielne obiekty obdarzone charakterem
spolecznym i wykazywa¢ wlasciwos¢ sprawstwa. Dlatego tez konstruktorzy
zazwyczaj porownujg roboty wlasnego projektu raczej do zwierzat domowych
niz do miotkéw czy automatycznych odzwiernych. Opublikowane niedawno
badanie, powszechnie dyskutowane w mediach masowych,”’ zatytulowane
»~Animal-assisted therapy and loneliness in nursing homes: use of robotic vs.
living dogs” (Banks i in. 2008), dowodzilo, ze robotyczny pies (robot AIBO
stworzony przez SONY) okazal sie rownie pomocny co pies zywy w reduko-
waniu poczucia samotnos$ci u ludzi w podesztym wieku, pensjonariuszy
osrodkéw diugoterminowej opieki nad takimi osobami (wyniki poréwnywano
z wynikami badan w grupie kontrolnej pozbawionej kontaktu ze zwierzeta-
mi). Podkresli¢ jednak nalezy, ze studium to zawierato jedynie bardzo ogdlni-
kowy opis przebiegu wizyt pséw zywych oraz robotycznych u pensjonariuszy,
nie podajac zadnych szczegdélowych informacji na temat przebiegu interak-
cji®®. Jest to bardzo istotne, gdyz — jak zauwaza Sara Kiesler, przedstawicielka
robotyki spolecznej — ,[p]lroblem polega na tym, ze nie mozemy wnioskowag,
ze to wlasdnie robotyczny pies przyczynit sie do obnizenia poziomu samotno-
$ci, nie za$ czlowiek, ktéry przyprowadzit robota do pokoju badanego”. Suge-
ruje ona, ze nalezaloby przeprowadzi¢ ,inne badanie, ktére pozwolitoby po-

9 Np. w samym Internecie mozemy znalez¢é oméwienia w Science Central (Tanenbaum 2008),
Science Daily (2008), The Hindu (2008), MedHeadlines (2008) czy New York Daily News (2008).

% Raport glosi, ze ,Obie grupy pensjonariuszy doméw opieki wizytowano raz w tygodniu po 30
minut przez 8 tygodni w towarzystwie AIBO albo zywego psa. Spotkania miaty miejsce w poko-
jach pensjonariuszy i polegaly na tym, ze siedzieli oni na krzestach albo 16zkach w towarzystwie
psa lub AIBO. Ten ostatni nie chodzil po pomieszczeniu, lecz byl zadokowany w swojej kolysce-
ladowarce” (AP 2008: 174). Z tego opisu, whrew temu, co sugerujemy w tekscie, nie dowiadujemy
sie, czy psu/AIBO towarzyszyl badacz lub choéby personel domu opieki. Brak réwniez innych
informacji: czy osoby towarzyszace zmienialy sie w trakcie badania, a moze za kazdym razem
pojawialy sie te same, jak przebiegala interakcja miedzy badaczami lub personelem pomocni-
czym a psem/AIBO oraz pensjonariuszem, jak przebiegala interakcja pensjonariusz-pies/AIBO,
czy wreszcie jakim zmianom ulegto samo otoczenie, w ktérym przebiegaly spotkania.
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rownac¢ wizyty z AIBO z wizytami, podczas ktérych pojawiataby sie osoba
z wypchanym zwierzeciem albo nawet zwyklym batonikiem” (Kiesler cyto-
wana przez AP 2008).

Analogicznie do Kiesler wyrazajacej swoje watpliwo$ci na temat wptywu oso-
by przyprowadzajacej robota starszym osobom, uwypuklamy role samych
robotykéw w dzialaniu robota spolecznego. Niemniej jednak nasze rozumo-
wanie rozni sie w istotny sposéb od podejscia Kiesler. O ile proponuje ona, by
kontrolowa¢ i dokona¢ kwantyfikacji wpltywu na interakcje (sugerujac, ze
wplyw robota na poczucie samotnosci nalezy mierzy¢ w poréwnaniu z od-
dzialywaniem innych obiektéw), o tyle tutaj skupiamy sie na tym, w jaki spo-
s6b maszyna sklada sie na wieksza strukture interakcyjng. Sugerujemy, ze
usytuowane dzialania interakcyjne sa istotne dla dzialania robota. Dla przy-
ktadu, jesli mielibySmy zastapi¢ robota zabawka lub batonem (jak sugeruje
Kiesler), nie umozliwitloby nam to kontroli badania ze wzgledu na dyskretny
wplyw [pojedynczego czynnika — robota] na ludzkie podmioty. Dokonujac
tego rodzaju substytucji, calkowicie zmienilibySmy dynamike sytuacji. Osoba
przynoszaca pensjonariuszowi zabawke lub baton inaczej odnosilaby sie do
obiektu, niz wtedy, gdyby to byl robot. Jak pokazuja zachowania w przedszko-
lu, gdy robot bierze udziat w interakcjach, traktowany jest niczym agent spo-
leczny, co zapewne nie mialoby miejsca w przypadku batona®.

Dobrego przykladu dostarcza sytuacja opisana w wyciagu 1, kiedy to nauczy-
ciel oraz GB postuguja sie zabawkg, by przygotowac dzieci do udzialu w grze
»daj i wez”: cho¢ umieszczajg zabawke w centrum uwagi grupy, to organizuja
uwage w sposob odmienny niz ma to miejsce w przypadku, gdy w interakcje
wlaczony zostaje robot. Gdy jedno z dzieci - Greg — zainicjowalo dzialanie,
ktére doprowadzito do reorganizacji wzorca aktywno$ci w Strefie B, dorosli
nie tylko czuli sie zobligowani, by wkroczy¢ i ulatwi¢ dziecku interakcje z ro-
botem, ale takze skierowali swg uwage na robota, patrzac mu w twarz, wyra-
zajac pewne emocje i ogdlnie traktujac go jak aktora spotecznego. Innymi
stowy, odnoszac sie wzgledem robota, traktowali go raczej jako podmiot, a nie
przedmiot.

Z kolei wyciag 2 pokazuje wazne konsekwencje, jakie niesie za soba odmo-
wienie robotowi statusu uczestnika interakcji spolecznej. Badacze usitujacy
kontrolowaé¢ wplyw, jaki wywieraja na przebieg kontaktéw dzieci z robotem,
w istocie odnosza sie przy tym do robota i ustanawiajg z nim jaka$ relacje.
Gdy dziecko wkracza do pomieszczenia, natychmiast wigcza sie w ten uklad
interakcyjny, jako ze juz jego struktura stwarza pewne istotne tto do wspoélne-
go dzialania. Gdy nastepnie dziecko zbliza sie do robota, to jednak najwyraz-

9 podejrzewamy, ze to samo byloby prawda, gdyby obiekt byt marionetka. Poniewaz juz w samej
idei marionetki intencjonalnie tkwi obslugujacy ja czlowiek, totez badani odnosiliby sie odmien-
nie do takiej lalki — innymi stowy, interakcja ta bylaby cze$cia odmiennej gry jezykowej; patrz:
Wittgenstein 1953(2000): §23-24).
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niej nie jest w stanie zwroci¢ na siebie uwagi dorostych (gdyz GB celowo nie
reaguje na ruchy dziecka); sytuacja ta wywoluje dyskomfort, a spoteczny cha-
rakter robota zanika.

Z powyzszego mozna wywnioskowaé, ze robot, usytuowany w konkretnych
warunkach spolecznych i fizycznych, w istotny sposéb ksztaltowany jest jako
spoleczny rodzaj bytu poprzez organizacje przestrzenng i zastosowanie mul-
timodalnych zasob6w interakcyjnych. Sugeruje to takze, ze cecha charaktery-
styczng tego przedmiotu jest wrazliwo$¢ na dynamike interakcyjng. Kiedy
dzieci wchodza w obszar, w ktérym badacze umiescili robota, okazuje sie, ze
otoczenie to zorganizowane jest tak, by sprzyja¢ konkretnym sposobom pa-
trzenia. Chociaz nie widza, kto stoi za lustrem weneckim i kieruje ruchami
robota, napotkani przez nie w pokoju robotycy zostajg uznani za dostepnych
do interakcji i powigzanych z robotem. Proces reorganizacji przestrzeni,
w ktorej tworzona jest wiedza i uciele$niony udzial w wytwarzaniu zroboty-
zowanych technologii, skutkuja tym, w jaki sposéb do robota sie podchodzi
ijak sie z nim postepuje. Robot wykazuje sprawstwo nie jako samodzielny

przedmiot, ale w wyniku interakcji'®.

Co z poréwnaniem miedzy robotami spotecznymi a zwierzetami domowymi,
do ktorego tak chetnie odwotujg sie robotycy spoleczni? Czy traktowanie ro-
bota jako istoty spolecznej jest w jaki$§ sposéb analogiczne do traktowania
psow jako naszych towarzyszy? Warto zauwazy¢, ze podobnie jak nasze ujecie
robotéw spolecznych, ostatnie prace w zakresie studidw nad zwierzetami
wykazuja wage relacji i procesu ich tworzenia. Donna Haraway (2008) stwier-
dza, ze ,,aktorzy stajg sie tym, czym sa, poprzez taniec tworzenia relacji (dance
of relating), nie od podstaw, nie ex nihilo, ale wedlug wzoréw swych czasem
laczacych sig, a czasem rozdzielnych spuscizn, zaré6wno w czasie przed, jak
iobok tego zetkniecia sie” (2008: 25). W tekscie The Companion Species Mani-
festo (2003) (dostownie: Manifest gatunkoéw towarzyszqcych) Haraway omawia
te koncepcje w odniesieniu do popularnej ksigzki autorstwa Vicki Hearne,
trenerki psow i koni, pod tytutem Adam’s Task (1986). Jak wyjasnia Haraway,

»metoda” nie jest najwazniejsza w odniesieniu do gatunkéw towa-
rzyszacych [czlowiekowi]; liczy sie ,komunikacja” ponad nieprze-
zwyciezalnymi roznicami. Wazna jest umiejscowiona, cze$ciowa
wiez; otrzymane w ten sposob psy i ludzie wylaniaja sie wspdlnie
z gry w Kkocia kolyske. Nazwa tej gry to ,,szacunek”. Dobrzy trenerzy

1% Nje oznacza to z pewnoscia, ze tylko robot uzyskuje sprawstwo poprzez interakcje. Dobrym

przykladem jest tu pozycja etnografa, ktérego dzieci, w przeciwienstwie do robotykéw, nauczyty
sie traktowac jak nie-osobe: posta¢, ktéra nie ma znaczenia z punktu widzenia interakcji. To jed-
nak nie znaczy, zZe nie ma zadnych réznic miedzy ludZmi i robotami, gdyz gry jezykowe, w ktore
sa zaangazowani, réznia sie od siebie. Wykazujemy tutaj, zZe te gry jezykowe sa nie tylko ksztal-
towane historycznie, ale takze istotnie wszczynane poprzez przestrzenng organizacje przedmio-
téw i koordynacje multimodalnych $rodkéw semiotycznych w praktyce robotyki spotecznej.
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praktykuja dyscypline gatunkéw towarzyszacych, ktére buduja rela-

cje wyznaczane przez znaczgcg odmienno$é¢ (Harraway 2003: 49)'"".

Prace Haraway i Hearne nie pokazuja jednak, jak w praktyce, na poziomie
konkretnych ucielesnionych dzialan i przezy¢, przebiega to budowanie wiezi;
mozemy dowiedzie¢ sie tego z badan nad zabawami ludzi i pséw prowadzo-
nych przez Davida Goode’a (2007)'*. Autor ten opisuje, w jaki sposéb psy
iludzie rozumiejg i definiujg siebie nawzajem w toku codziennych dziatan
iinterakcji. Ten zwrot ku przyziemnym, ucieleSnionym cechom wlasciwym
dla tego, w jaki sposob relacje uzyskiwane sa jako kwestie prakseologiczne
umozliwia Goode’owi osadzenie psychologii uczestnikéw w praktykach,
z ktorych skladajg sie powtarzalne wydarzenia. Poprzez opisywanie wzajem-
nych ruchéw graczy — a takze tego, jakie pozycje przybieraja oni wobec
przedmiotéw zabawy - znaczaco osadzonych w rozwijajacym sie przebiegu
akcji, Goode zajmuje sie ,stanami wewnetrznymi” jako kwestiami, ktére moga
zaobserwowac gracze (Goode 2007: 59):

Polegamy na ruchach zwierzecia, naturalnych dla niego, jako $rod-
kach wyrazajacych jego intencyjnos$é-w-akeji. Ruchy te odczytywane
sa3 w konteks$cie rozumienia, czym jest gra i co probuje zrobic¢ zwie-
rze, jaki ruch w grze wykonuje, wtedy i w tamtym miejscu. (...) Jed-
nakze (...) ta forma rozumienia nie jest antopomorficzng projekcja
wilasnych stanéw mentalnych, lecz intencyjnoscig-w-dzialaniu, ktorej
jesteSmy Swiadkami (Goode 2007: 75).

W niniejszym badaniu, usilujac zaobserwowa¢é intencyjno$¢ i sprawstwo spo-
leczne w uciele$nionych dzialaniach'®, wyszliémy poza dzialania fizycznego
ciala robota, aby ukazaé, w jaki sposéb moze by¢ on aktorem spotecznym,
nawet gdy w sensie technicznym nie funkcjonuje. Zajmujac sie tym proble-
mem, zwrdciliSmy szczegolna uwage na codzienne prace projektowe i role
robotykéw. Opisujac dzialania w przedszkolu, wykazaliSmy, w jaki sposéb
robot traktowany jest jako zyjaca istota spoteczna nawet wtedy, gdy jego cialo
nie rusza sie samo z siebie (sytuacja 1). W $wietle wczes$niejszych zdarzen
w przedszkolu, uczestnicy sceny zorganizowali interakcje w taki sposob, ze
ich wlasne zachowanie oraz wlasne zastosowanie zasob6éw semiotycznych
zmienilo co$, co uznano za niedzialajaca technologie, w agenta, ktéry bierze

191 70bacz np. Hearne (1986: 29).

192 To badanie przywodzi na mysl inna prace Goode’a dotyczaca tego, jak porozumiewaja sie

dzieci urodzone z zespolem rézyczki wrodzonej (a zatem niewidome, niestyszace, z powaznym
niedorozwojem umystowym i innymi niepelnosprawnos$ciami) (Goode 1994).

103 70b. takze: Crist (1996) i jej ujecie argumentéw Karola Darwina $wiadczacych o istnieniu cig-

glosci miedzy $wiatem zwierzat i ludzi, a takze opisy zachowania zwierzat jako obdarzonego
zarazem znaczeniem i podmiotowoscia.
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udzial w grze “daj i wez” (sytuacja 1). Przyklad ten skontrastowaliSmy ze
scenka (sytuacja 2), w ktdérej robot porusza sie, lecz nie przycigga trwalego
zainteresowania, gdyz brak jest zwigzanej z nim uwagi spotecznej.

Co za tym idzie, poprzez opisanie powigzan miedzy ludzmi i nie-ludzmi
w robotyce spolecznej, jak czynig to w swych pracach zwolennicy studiéw nad
zwierzetami, wskazaliSmy na istotno$¢ kwestii rozumienia relacyjnego.
W Srodowisku przedszkolnym sprawstwo robota realizowane jest poprzez
rozwijajace sie etapowo interakcje, w ktére angazuja sie maluchy i robotycy.
Intencjonalnos$¢ robota mozna tam zaobserwowac w dzialaniu, jednakze jest
ona wytwarzana nie tylko poprzez ruchy fizycznego ciala robota, ale takze
poprzez skoordynowane multimodalne interakcje robota z ludzmi, ktérzy
z nim wspoldzialajg. Podobienstwo miedzy robotami spotecznymi a zwierze-
tami domowymi moze wydac sie narzucajace, jednak postulujemy tutaj od-
roznianie obu tych grup. Gatunki towarzyszace oraz roboty spoteczne mogty-
by opowiedzie¢ rozne historie o swoich zwigzkach z ludzmi, gdyz charaktery-
zuja je ich wlasne trajektorie ewolucyjne, historie, tymczasowos$ci, material-
nosci, dzialania i uciele$nione praktyki.

Mozna tu przywola¢ przyklad Hearne, ktéra odrdznia trenowanie zwierzat
0 temperamencie pracowniczym od trenowania zwierzat nieudomowionych,
majac na wzgledzie sily ewolucyjne i biologiczne (Hearne 1986: Rozdzial 2),
czy Haraway, ktora $ledzi dokladnie historie i rozwdj rasy pirenejskiego psa
gorskiego oraz owczarka australijskiego, omawiajac kwestie zwigzane z eko-
logig i zréznicowaniem genetycznym (Haraway 2003, Haraway 2008: Rozdzia-
ly 4, 5). Z drugiej strony zrozumienie specyfiki robota spolecznego wymaga
uwaznej analizy szczegoéléw codziennosci laboratorium'®. Choé roboty wypo-
sazone s3 w pewien kulturalny i historyczny bagaz (patrz: Adam 1998; Riskin
2003), sa takze ksztaltowane przez proces ich wytwarzania. Innymi stowy,
kiedy mowa jest o robotach spolecznych, istotne okazujg sie procesy projek-
towania i produkcji w laboratoriach robotyki spolecznej. Zwracajac uwage na
dzialania zwigzane z projektowaniem (przebiegajace w ,rozszerzonym” labo-
ratorium robotyki spolecznej), pokazaliSmy, ze spoteczne cechy robota (i wo-

104 cjekawym, niemal ,hybrydycznym” przypadkiem jest wyhodowany w laboratorium szympans

kartowaty Kanzi nalezacy do Sue Savage-Rumbaugh, ktéry nauczy? sie rozumie¢ méwiony angiel-
ski. Z jednej strony Savage-Rumbaugh (Savage-Rumbaugh i in. 1998: 6) wskazuje na ewolucyjna
historie szympanséw kartowatych (ich zwiazki ze zwyklymi szympansami i innymi malpami
czlekoksztaltnymi) oraz ich naturalne srodowisko w Kongo (nalezy jednak pamieta¢, ze Kanzi nie
nalezy do gatunkéw udomowionych, a Savage-Rumbaugh, w gescie przypominajagcym argumen-
tacje Hearne (1986), opisuje swdj lek przed atakiem i pogryzieniem przez szympansa, ktérego
trenuje (Savage-Rumbaugh i in. 1998: 10, 17)). Z drugiej strony opisuje ona, jak Kanzi nauczyt sie
rozumie¢ méwiony angielski i i uzywaé drukowanych symboli poprzez uczestnictwo w codzien-
nych praktykach laboratorium prymatologicznego, gdzie uczono jezyka jego matke, lecz on sam
nie byl poddawany zadnemu formalnemu treningowi jezykowemu. Zyjac w warunkach laborato-
ryjnych, Kanzi ,przekroczy?t granice, ktéra dotychczas uznawano za niemozliwa do pokonania
przepasc oddzielajaca $wiat zwierzat oraz $wiat ludzi” (1998: 7).

166



AVANT Volume IV, Number 1/2013 www.avant.edu.p/

bec tego jego zdolnos$¢ do skupiania na sobie uwagi przez dluzszy czas) wy-
magaja zaangazowania ich projektantéw. Gesty projektantéw, ich mowa
idzialanie przyczyniaja sie do [ustanowienia] spolecznych cech robota. Spo-
leczny charakter maszyny nie jest zlokalizowany wylacznie w jej ciele fizycz-
nym; wymaga on laboratorium, w ktérym przedmioty i ludzie, wraz z ich in-

teresami i wiedzg, musza zosta¢ w odpowiedni sposéb skoordynowani'®.

Projektanci, lokalne aranzacje i wielostronna koordynacja w laborato-
rium robotyki spolecznej

W swojej analizie siedemnastowiecznej angielskiej pracowni nauk przyrodni-
czych, ktéra nalezala do Roberta Boyle’a, Steven Shapin (1988) zwrdcit uwage
na znaczenie fizycznego miejsca w procesie produkcji wiedzy. Opisujac, kto
uczestniczyl w eksperymentach i wobec tego mial zmystowy dostep i mozli-
wo$¢ $wiadczenia o zjawiskach bedacych przedmiotem doswiadczen, Shapin
wskazuje na istnienie wyraznie zdefiniowanej granicy (threshold) miedzy
tym, co publiczne, a tym, co prywatne'®. W niniejszym teksécie réwniez odwo-
laliSmy sie do tej koncepcji, korzystajac jednocze$nie z argumentoéw Michaela
Lyncha (1991) dotyczacych tego, ze miejsce pracy naukowej wykracza poza
otoczenie fizyczne i zawiera w sobie lokalnie zorganizowane tematyczne kon-
tekstury powigzane z konkretnymi praktykami i wyposazeniem. W naszych
przykladach te kontekstury tematyczne dotycza przestrzeni laboratoryjnej,
ktorej granice poszerzono. Poniewaz robotycy chca rozwija¢ swojego robota
poprzez umiejscowienie go w rzeczywistym otoczeniu - przedszkolu, miejscu,
w ktérym ucza sie i bawia dzieci — to miejsce pracy takze funkcjonuje jako
»przybudéwka” ich laboratorium. W tym znaczeniu samo laboratorium wyra-
sta z innych zorganizowanych miejsc'”’, podczas gdy przedszkole funkcjonuje
jako laboratorium, gdyz ustanowiono je przez wykonywanie tam ekspery-
mentoéw: aby mozna bylo zaobserwowac interesujace badaczy zjawisko, nale-

1% pavid Turnbull (2000) poréwnuje wspdlczesne laboratoria do $redniowiecznych katedr, kt6-

rych budowa przebiegala bez wykorzystania wcze$niej zatwierdzonych planéw, a raczej w duchu
tego, co Turnbull nazywa ,rozmowa, tradycja i szablonem” (2000: 63-66). “W obu przypadkach
nacisk kladzie sie na to, by eksperyment «dzialal» poprzez proces zbiorowej praktyki” (2000: 67).
Zgadzamy sie tu z tym podejs$ciem, lecz dodatkowo podkreslamy znaczenie multimodalnych inte-
rakcji.

19 steven Shapin (1988) postugujac sie terminem threshold, ma na mysli nie tylko jaki$ zestaw
norm lub czysto spolecznych instytucji; postuguje sie tym terminem réwniez w jego dostownym
znaczeniu, majac na mysli prég domu. Pamieta¢ bowiem nalezy, ze w siedemnastowiecznej Anglii
nie istnialy jeszcze laboratoria (sam termin laboratory nie byl jeszcze w powszechnym uzyciu),
a eksperymenty odbywaly sie czestokro¢ w domach czlonkéw Towarzystwa Krélewskiego, do
ktdérych zapraszano grono wyselekcjonowanych gosci (przyp. thum.).

197 Tak jak w przypadku posiadtosci Boyle’a, gdzie wykorzystano i uzupeliano obecny personel

gospodarstwa (Shapin i Schaffer 1985), oraz sali lekcyjnej wyposazonej w narzedzia do obserwacji
(np. Bailey i in. 1970), przedszkole zachowuje pewne swe cechy i priorytety, jednocze$nie absor-
bujac to co ,naukowe”.
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Zy umiejetnie zaaranzowaé instrumenty i ludzi w otoczeniu przedszkolnym
(np. Lynch 1985).

W eseju ,,Dajcie mi laboratorium, a porusze $wiat” Bruno Latour (2009) odnosi
sie do zarzutéw pod adresem mikrostudiéw praktyk laboratoryjnych, jakoby
te nie byly w stanie objac¢ ,wielkich probleméw?”, ktérymi zazwyczaj zajmuja
sie badacze instytucji, organizacji i proceséw politycznych. Poslugujac sie
przykladem prac Ludwika Pasteura [nad szczepionka przeciw waglikowi],
Latour opisuje, w jaki sposob francuski mikrobiolog stat sie ,makroaktorem”.
Osiggna! to dzieki kilku zabiegom. Pierwszym z nich bylo przeniesienie, czy
moze lepiej ,rozszerzenie” jego laboratorium: [by moc lepiej bada¢ waglika,]
Pasteur przenidsl sie wraz ze swoimi instrumentami i procedurami w teren,
do gospodarstwa hodowlanego [dotknietego epidemig]. Drugim posunieciem
byl powr6t z gospodarstwa do macierzystej pracowni: miejsca, ktore pozwoli-
o mu opanowa¢ nowego rodzaju zjawiska, materialy i substancje (Latour
2009: 168-172). Na koniec Pasteur ponownie udatl sie w teren, gdzie ,,odtwo-
rzy}”’ to, co wypracowat w laboratorium (Latour 2009: 172-175). Innymi stowy
francuski mikrobiolog selektywnie rozszerzal warunki laboratoryjne na teren
gospodarstw, gdzie wyprébowywal swoje innowacje laboratoryjne w nowych
warunkach, by potwierdzi¢ lub zakwestionowac¢ skuteczno$¢ tworzonych in-
nowacji. Wzorem Latoura powstrzymaliSmy sie w naszych analizach od wyty-
czania wyraznych podzialéw na wnetrze i zewnetrze pracowni badawczych.
Jednakze, w przeciwienstwie do dzialan Pasteura w tekscie Latoura, laborato-
rium uniwersyteckie nie ,rozszerza” sie po prostu na przedszkole, poniewaz
rutyny wypracowywane w tym ostatnim przez badaczy i ich roboty opieraja
sie na interakcyjnych ,grach,” w ktore dzieci juz tam sie bawia. W $wietle
powyzszej uwagi opisaliSmy, jak proba narzucenia kontroli laboratoryjnej na
dana sytuacje ignoruje istniejace rutyny i prowadzi do zagmatwania tej sytua-
cji. Wydarzenia maja miejsce w przedszkolu, zmieniajg zatem laboratorium
uniwersyteckie, gdyz zakldcaja koncepcje z gory zakladane przez robotykow
spolecznych, ktére dotycza tego, co to znaczy by¢ aktorem spolecznym.

Koncentrujgc sie na przestrzeni laboratoryjnej jako efekcie wspoét-artykulacji
laboratorium uniwersyteckiego i przedszkola, mogliSmy wykazac centralne
znaczenie interakcji w procesie realizacji spotecznego sprawstwa robota. Ana-
lizujac dwa przywolane przedszkolne epizody, pokazaliSmy, ze sprawstwo
spoleczne robota jest osiggane, nie za$ dane, a projektanci maszyny odgrywa-
ja w tym procesie kluczowe role. Nie znaczy to jednak, ze robotycy w jakis$
sposob kieruja robotem. Bardzo czesto spotykamy sie z poréwnaniem kon-
struktoréw robotéw spolecznych do scenicznych magikéw lub kierownikow
teatru, gdyz ,znaja oni sztuczki, ktére kryja sie za technologia”. Zamiast tego
pokazaliSmy, ze przeplyw interakcji nie zostal okre§lony w sposéb odgorny,
lecz raczej stanowi proces wspdtuczestniczenia i wspoél-tworzenia, w ktérym
dzieci odgrywaja znaczace role. Co za tym idzie, gdy pisaliSmy o strukturach
nakierowujacych grupowa, publiczng uwage na robota, nie mieliSmy na mysli
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tego, Ze dzieci odgrywajg pewne zadane im role, lecz to, ze artykulacja spo-
lecznego charakteru robota opiera sie na dzialaniach czytelnych dla innych
wspoétuczestnikow.

GdybySmy uznali ruch interakcyjny GB za manipulacje, ktéra sprawila, ze
dzialania dzieci wydaja sie czeScig spojnego ciggu wyrazen zakladajacych
istnienie innego Zywego uczestnika (robota)'®, to taka interpretacja przeoczy-
laby pewne kluczowe cechy sytuacji. Po pierwsze uprzywilejowatlaby ona ko-
munikacje jezykowa wzgledem multumodalnej interakcji charakterystycznej
dla zachowania matych dzieci biorgcych udzial w eksperymencie. Ignorujac
pozycje ciala dzieci, kierunek ich wzroku, gesty i wokalizacje, prezentowali-
by$my je jako pasywne. Co wiecej, taka interpretacja nie bralaby pod uwage
trajektorii interakcji, to jest tego, jaki wplyw na zachowanie GB ma obecno$¢
dzieci w pokoju. Innymi stowy, GB nie moze postanowié, ze codzienne do-
Swiadczenie praktyczne nie bedzie miato na niego wplywu; na jego dzialania
stale wplywa intersubiektywny $wiat przezywany, tworzony i zamieszkiwany
przez niego i dzieci. Wreszcie: taka interpretacja przeoczylaby gtdéwny cel GB,
ktérym nie jest wykazanie, ze dzieci traktuja robota jako partnera interakcji
(gdyby taki byl jego cel, GB prawdopodobnie przeprowadzitby kontrolowany
eksperyment laboratoryjny), lecz zaohserwowanie, jak dzieci reaguja na robo-
ta w swoim zwyczajnym otoczeniu, tak by mdg} dzieki temu wraz ze swoim
zespolem udoskonali¢ projekt robota.

Uwzglednienie tych wzajemnych oddzialywan jest istotne, poniewaz pozwala
uniknac¢ sprowadzenia spolecznego charakteru robota do poziomu ,zwykltego
konstruktu”. Uznanie spolecznego sprawstwa robota za konstruowane zakla-
daloby, ze granice ciala robota i ciat aktoréw zaangazowanych z nim w inte-
rakcje ustanowiono z wyprzedzeniem: w takim ujeciu projektanci stajg sie
ludzkimi jednostkami zaangazowanymi w proces konstrukcji sprawstwa ro-
bota, podczas gdy sam spoleczny charakter robota staje sie epifenomenem.
Tutaj za$ utrzymujemy, ze robot jest w istocie spoleczny, ale ten jego spolecz-
ny charakter nie tkwi wylacznie w fizycznej budowie jego ciala czy w jego
oprogramowaniu (por. tez Ala¢ 2009). Robot staje sie istota spolecz-
ng w trakcie i poprzez rutyny interakcyjne rozgrywajace sie
W ,rozszerzonej” przestrzeni laboratoryjnej, w ktére zaangazowani sa roboty-
cy, dzieciiich nauczyciele uczestniczacy w procesie projektowym.

Czy mielibySmy do czynienia z tym samym, gdyby przyszlo nam obserwowac
projektowanie robota spolecznego przebiegajace wylacznie w obrebie labora-
torium uniwersyteckiego? Czy uprawnione byloby stwierdzenie, ze w labora-

198 7obacz np. tekst Melvin Pollner i Lynn McDonald-Wiker (1985), gdzie przedstawiono sposéh,
w jaki rodzina przypisuje kompetencje powaznie upo$ledzonemu dziecku. Podejscie to krytyko-
wano za umniejszanie znaczenia twierdzen czlonkéw rodziny i jednoczesne traktowanie stano-
wiska Kkliniki jako standardowego i obiektywnego (Goode 1994: 87; zobacz réwniez: Pollner
i Goode 1990).
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torium uniwersyteckim (lub w innej tradycyjnie pojmowanej, jasno wytyczo-
nej przestrzeni badawczej) spoteczny charakter robota jest w istotnym stop-
niu zakorzeniony w pracy, eksperymentach, sferze uczuciowej i obhowiazkach
realizowanych na poziomie gestéw, mowy, orientacji wzrokowej i wyrazania
emocji? Przypuszczamy, ze tak. [[ w tym przypadku] spoteczny charakter ro-
bota realizowalby sie w istotnym stopniu przez jego zwigzki z robotykami'®.
Niemniej jednak skupiliSmy sie tutaj na przykladach zaczerpnietych z ,roz-
szerzonego” laboratorium, gdyz nie tylko wskazuja one na powigzania miedzy
robotem i jego projektantami, ale tez pokazuja, ze robot nie pozostaje pod
catkowita kontrola robotyka. Jako ze nie chcieliSmy ograniczac tego polacze-
nia do psychologicznych czy indywidualnych stanéw robotykéw, wybraliSmy
przyklady z przedszkola, by pokazac¢ jak robotycy reaguja na ztozone trajekto-
rie interakcyjne, nieraz inicjowane przez same dzieci, realizujac spoleczny
charakter robota.

Wreszcie: utrzymywac¢ mozna, ze gdy roboty opuszczg laboratoria, zaczna
dziata¢ autonomicznie, bez jakiegokolwiek powigzan ze swoimi projektanta-
mi. WolelibySmy pozostawi¢ to zagadnienie otwartym, gdyz autonomiczne
roboty spoleczne funkcjonujgce poza laboratoriami zasadniczo wciaz stano-
wia kwestie blizszej lub dalszej przyszlosci. Mimo to nasze obserwacje moga
rzuci¢ nieco $wiatla na te problematyke. Obecnie roboty demonstruja swoje
mozliwosci podczas specjalnych publicznych pokazéw lub w przestrzeniach
laboratoryjnych (ktére niekiedy maja ,,hybrydowy” charakter, jak mialo to
miejsce w naszym przykladzie z przedszkolem uniwersyteckim). Niezwykle
wazne jest blizsze przyjrzenie sie pracy wykonywanej w tych wlasnie prze-
strzeniach. Nie sugerujemy wecale, ze nasze rozumienie interakcji, w jakie
wchodzga profesjonalni projektanci z robotami, powie nam co$ na temat tego,
jak w przyszlod$ci beda zachowywac sie ,ludzie jako tacy” lub ,uzytkow-
nicy” w zetknieciu z przysztymi robotami spotecznymi. JesteSmy jednak prze-
konani, ze zrozumienie dowolnych interakcji zachodzacych poza laborato-
rium miedzy ludzmi a robotami spolecznymi wymaga wziecia pod uwage
pracy wchodzacej w zakres projektowania tych robotéw. Niniejsza praca po-
kazuje, ze roboty zaczynaja by¢ odbierane jako aktorzy spoleczni dopiero
w nawigzaniu do starannych sieci interakcyjnych zaangazowan i przestrzen-
nych aranzacji ludzi oraz rzeczy.

109 Np. Alac (2009) opisuje, jak robotycy spoteczni wlaczaja wlasne cialta w proces projektowania
robota, jednocze$nie niejako przymuszani do tego, by pojmowac swoje ciala przez pryzmat inte-
rakcji z robotem.
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When a robot is social: Spatial arrangements and multimodal
semiotic engagement in the practice of social robotics

Morana Alac
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Javier Movellan
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Fumihide Tanaka
Department of Intelligent Interaction Technologies, University of Tsukuba, Tsukuba,
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Abstract

Social roboticists design their robots to function as social agents in interaction with
humans and other robots. Although we do not deny that the robot’s design features are
crucial for attaining this aim, we point to the relevance of spatial organization and
coordination between the robot and the humans who interact with it. We recover
these interactions through an observational study of a social robotics laboratory and
examine them by applying a multimodal interactional analysis to two moments of
robotics practice. We describe the vital role of roboticists and of the group of preverbal
infants, who are involved in a robot’s design activity, and we argue that the robot’s
social character is intrinsically related to the subtleties of human interactional moves
in laboratories of social robotics. This human involvement in the robot’s social agency
is not simply controlled by individual will. Instead, the human-machine couplings are
demanded by the situational dynamics in which the robot is lodged.

Keywords: body; design; gesture; human-robot interaction; laboratory; social agency;
social robotics; spatial organization.
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