ALKALMAZOTT PszicHoLoGIA 2022, 22(4): 31-41.

31

AZ EMBER-ROBOT-INTERAKCIO
SZOCIALPSZICHOLOGIAI KERDESEI.
SZAKIRODALMI OSSZEFOGLALO

&

ZsoLpos Balazs
ELTE PPK Pszicholdgiai Intézet
zsoldosb@student.elte.hu

UsHELYI Adrienn

ELTE PPK Pszichologiai Intézet
ujhelyi.adrienn@ppk.elte.hu

(SSZEFOGLALO

Hatter és célkitiizések: A cikk 6sszefoglalja az emberek mesterséges intelligenciaval (MI) és
robotokkal kapcsolatos attitlidjeinek legfontosabb szakirodalmi kérdéseit, példaul olyan
befolyasolo tényezdket, mint a robotok kinézete vagy neme, és az ehhez szorosan kapcsold-
d6 antropomorfizacié kovetkezményeit a kotddés kialakitasatol a borzongasok volgyéig
(uncanny valley). Attekintjiik a mesterséges intelligenciaba vetett bizalmat meghatarozo
valtozokat, példaul az emberek technologiaval kapcsolatos tudasszintjét, az ahhoz vald
hozzaférését, valamint az chhez kapcsolodo érzelmeket, mint példaul a bizalmatlansag.
Kulcsszavak: ember—robot-interakcio, robotok iranti attitidok, mesterséges intelligencia

Bar a mesterséges intelligencia (MI) még
viszonylag 1j és feltérképezetlen tertilet, és
jelenleg a rohamos fejlodés stadiumaban van
(Sachan, 2018), az egyértelmiien latszik, hogy
egyre nagyobb jelentésége lesz a minden-
napokban (Raj és Seamans, 2019). Az élet
minden teriiletére gyakorolt hatdsat szinte
képtelenség lenne felsorolni, de még a pszi-
chologiailag relevans aspektusainak megem-
litése is meghaladna e cikk kereteit. A jelen
iras arra vallalkozik, hogy a téma egy szele-
tét jarja koriil, els6sorban szocialpszicholo-
giai aspektusbol: milyen attitiidjei vannak

az embereknek a mesterséges intelligencia-
val, egészen pontosan elsGsorban a robotok-
kal kapcsolatban, mely tényezok befolyasol-
jak ezt, és milyen kdvetkezményekkel jar
mindez. Az attitiidokhoz szorosan kapcso-
16dik a bizalom szerepe az ember—robot-in-
terakcidban, emiatt a masodik fejezetben
hangsulyt fektetiink eme bizalom &sszete-
voire és bizalmatlansagi tényezdire, ezek
kialakulasara és fenntartasara. A szakiroda-
lomban nagy hangsulyt helyeznek a robottal
val6 kommunikaci6 fontossagara. Harmadik
fejezetiink a beszéd szerepével foglalkozik
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a robotok megitélésében, megkiilonbozte-
ti a virtualis dgenssel, robottal vagy ember-
rel val6 kommunikaciot. Utolso fejezetiink
elméletibb sikon kozeliti meg a robotok
¢és a pszicholdgia kapcsolatat. Bemutatjuk
a mesterséges intelligencia és a roboti-
ka, a mentalizacio, illetve a Sztereotipia
Tartalom Modell 6sszefiiggéseit, emellett
a tarsas facilitacio adaptalasat a robotokkal
valo interakciora.

A mesterséges intelligencia egységes,
egyetemesen elfogadott definicidja még hiany-
zik (Monett és Lewis, 2018), leginkabb tobb,
egymast kiegészitd meghatarozas 1étezik
a kiilonbdzo szektorokban vald hasznalatbol
adodoan (Wang és mtsai, 2019). Pszicholo-
giai szempontbol Ma és munkatarsai (2014)
munkai meghatarozoak, miszerint az MI
Osszefiliggd algoritmusok révén olyan az embe-
ri intelligenciaval kapcsolatba hozott kogni-
tiv problémak megoldasara torekszik, mint
a tanulds, a problémamegoldas, a mintafelis-
merés, a beszédfelismerés vagy éppen a vizu-
alis percepcio. Olyan pszichologiai szempont-
bol fontos fogalmak kothetéek még szorosan
amesterséges intelligenciahoz, mint a logika,
az érvelés és a tervezés (Perez és mtsai, 2018).

Fontos kiemelni, hogy cikkiink leginkabb
a mesterséges intelligencia egyik szeleté-
vel, a robotikaval foglalkozik, amely 6nma-
gaban is egy igen tag fogalom. Alapvetden
robotnak tekintheté minden olyan gép, mely
komplex miveletek vagy feladatok elvégzé-
sére hasznalhato. Ezen kiviil kiemelendd,
ezen gépek programozhatosaga és automati-
kus vezérelhetdsége (Raj és Seamans, 2019).
A robotok fajtai is nagyon sok kategéridba
¢és alkategoriaba sorolhatoak, de mindenképp
érdemes megkiilonboztetni harom nagy kate-
goriat: az indusztrialis/ipari robotokat (mint
példaul a hegesztérobot), a professzionalis
szolgaltatast nyujto robotokat (mint a sebé-

szeti robot); és a személyi szolgaltatasra
specializalédott robotokat (mint a robot-
porszivo) (Thrun, 2004).

Az emberek robotokrol alkotott
véleménye és attitiidjei

Az, hogy az emberek milyen véleménnyel
vannak a robotokrodl és milyen érzelmeket
taplalnak veliik kapcsolatban, nemcsak 6n-
magaban érdekes kutatasi téma, de a valaszok
alapvetden befolydsolhatjak a chatbotoknak
vagy a robotok kinézetének és miikodésének
tervezését is (Nomura és mtsai, 2006a).
Ahogy ember—ember-interakcioban, ugy
a nem emberi agensekkel szemben is alko-
tunk elsé benyomasokat. Cafaro és munka-
tarsai (2012) szerint nem kevesebb, mint 12,5
masodperc elég, hogy ezt megtegyiik. Az em-
berek mesterséges agensekkel kapcsola-
tos attitlidjeinek egy része adodhat személyes
preferenciaboél, de megfigyelhetoek altalanos
befolyasolo tényezok is. Az egyik legfonto-
sabb a kinézet, amelynek fontossagat tobb
kutatas eredménye is alatdmasztja. Egyér-
telmtien érvényesiil a szépség torzitd hata-
sa: vonzobb kinézetii robotokat szivesebben
birtokolnank, és magasabb a veliik kapcso-
latos felhasznalo6i élmény is (Hegel és mtsai,
2009). Tovabbi fontos jellemzd a mestersé-
ges intelligencia emberszertsége. E tényezd
hatasainak megértéséhez jarult hozza Kim és
mtsai 2019-ben végzett kutatasa. Ennek ered-
ményei szerint az emberek szisztematikusan
emberi pszichologiai jellemzdket tulajdoni-
tottak a robotoknak, azok antropomorfizalt
megjelenése alapjan. Ez az antropomorfi-
zéaci6 ndvelte a robotok észlelt melegségét,
azonban negativ hatassal volt az altaluk kival-
tott altalanos attitiidre (Komatsu és Yamada,
2011). Egy masik kutatas szerint az antro-
pomorf chatbotokat kiilondsen a szocialis
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fobiaval rendelkezdk preferaljak, mig egy tul
emberi chatbot a negativ attitidok miatt ri-
asztonak tiinhet (Jin és Youn, 2021). A robo-
tok emberszerliségének hatasat tovabb fi-
nomitja a sokat kutatott borzongésok volgye
(uncanny valley) (Mori, 1970; Mori et al.,
2012) jelenség.

A borzongasok volgye jelenség arra a ten-
denciara utal, hogy a virtualis agensek ¢és
robotok fokozodo életszerlisége eldszor
novekvo affinitast valt ki, egészen a realisz-
tikussadg egy bizonyos (magas) pontjaig,
mikor hirtelen erds diszkomfortot és kényel-
metlenséget valt ki az azokkal talalkozo
emberekbdl (Mori et al., 2012), bar a jelenség-
gel kapcsolatos kutatasi eredmények egyel6-
re ellentmondasosak. Azok a kisérletek, ahol
példaul mesterséges dgenseket vagy roboto-
kat hasznaltak ingernek, egyszerre sikertilt
kimutatniuk a [étezését (Strait s mtsai, 2015)
¢s megcafolniuk azt (Piwek és mtsai, 2014).
A legtijabb kutatasok abba az irdanyba mutat-
nak, hogy az emberszerti, realisztikus kiné-
zet szlikséges, de nem elégséges feltétele az
borzongasok volgye 1étrejottének (Katsyri
mtsai, 2015; MacDorman és Chattopadhyay,
2016). Strait ¢és mtsai (2017) ezzel kapcsolat-
ban alatamasztottak az eredeti feltételezést,
miszerint az emberszeriibb tulajdonsagok-
kal rendelkezd robotok magasabb diszkom-
fortot valtanak ki. Emellett azt talaltak, hogy
mind az atipikussag (egy nem emberi agens,
rendelkezik atipikus jegyekkel), mind a ho-
malyossag (annak nehézsége, hogy meg-
hatarozzuk, hogy milyen kategodriaba tarto-
zik az 4gens) magasabb averzidhoz vezetett
a tobbi kisérleti feltételhez képest.

Az antropomorfizacié nem csak az un-
canny valley fényében vezethet problémak-
hoz. Yang és mtsai (2021) mesterséges intel-
ligenciaval rendelkezd, felhasznalokat kiszol-

galo virtualis dgensek értékelését vizsgaltak
a felhasznalok észlelt kontrolljanak fiiggvé-
nyében, amit ala- vagy folérendelt szereppel
valtottak ki. Magas észlelt kontroll esetén
a felhasznalok az antropomorfizaltabb mes-
terséges dgenseket preferaltak, és jobb telje-
sitményt tulajdonitottak nekik, mint kevés-
bé emberszeri tarsaiknak. Alacsony észlelt
kontroll esetén a tendencia megfordult,
a felhasznalok magasabb fenyegetettséget
észleltek az antropomorfizaltabb mestersé-
ges intelligencidkkal szemben, igy ebben
a helyzetben ezeket kevésbé preferaltak.

A kivitelezés kérdését ellentétes oldalrol
is megkozelithetjiik, azaz, hogy mi milyen
elvarasokkal rendelkeziink a robotok kinéze-
tével kapcsolatban. Phillips és munkatarsai
(2017) kutatasai tobb, kozos atfogo kategoriat
megallapitottak. Ezek kozott a legszembetii-
ndbb tendencia, hogy a robotokon beliil hajla-
mosak vagyunk két nagy kategoriat elkiiloni-
teni: a mindennapokban hasznalt robotokat, és
a katonai, allami felhasznalasu robotokat.
Az elébbi kategoriaval szemben az elvaras
az antropomorfizalt, emberszerii kinézet,
mozgas, az utdbbival szemben pedig a gépsze-
riiség, az emberi vonasok hianya. Tobb kuta-
tas kiemeli tovabba annak a fontossagat, hogy
egy-egy virtualis dgens vagy robot kiilsé
jegyeibdl mennyire lehet annak szerepére,
hasznalatara, funkcidjara kovetkeztetni.
A robotok kinézete mar 6nmagaban kivalt
egy automatikus, 6nkéntelen funkciotulajdo-
nitast (Hegel és mtsai, 2009). Ez a funkcio-
tulajdonitas egy, a mesterséges agensekrol
vagy robotokrol alkotott modell részét ké-
pezi. Ha a tapasztalat ezzel ellentétes, az
konnyen valhat negativ attittid kialakulasa-
nak forrasava (Komatsu és Yamada 2011). Az
elvart és tényleges funkcio kozti kiilonbséget
nevezi a szakirodalom adaptacios résnek
(adaptation gap, Komatsu és Yamada, 2011).
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Az MI és robotikdhoz fliz6dé attitidok-
hoz a magyar szakirodalom is foglalkozott
mar. Orsi Balazs, Liptidk Marcell Andras és
Csukonyi Csilla (2021) munkajuk soran
magyar nyelvre adaptaltak harom, a nemzet-
kozi kutatasok soran gyakran alkalmazott
mérdeszkozt a Robotokkal Szembeni Negativ
Attittid Skalat (NARS) (Nomura és mtsai,
2004), a Robotokkal Kapcsolatos Szorongas
Skalat (RAS) (Nomura és mtsai, 2006b) és
a Tobbszempontos Robot Attitid Skalat
(MdRAS) (Ninomiya et al., 2015). Kiemelték,
hogy a MdRAS negativ attitlid6t méro alska-
lajanak 6nallo felhasznalasa is helytallo.

A magyar szakirodalombol érdemes még
kiemelni Vass Zoltan (2011) munkassagat,
aki a mesterséges intelligenciat elméleti és
gyakorlati modon is felhasznalta pszicho-
diagnosztikaban, a képi kifejezéspszichologia
teriiletén. Egészen mas szempontbol kozelit
Batfai (Batfai et al., 2020), akik edukacios
céllal (a matematikai fluid intelligencia
fejlesztésére) vetették be az online jatékokat
(Clash Royale, Clash of Clans és LoL) és
a programozast, vazolva egy teljes szakkor
tematikus tervét, olyan szempontokat is
beemelve, mint a mentalis alloképességre
gyakorolt hatas. Fontos elméleti sszefogla-
16k is sziilettek, amelyek magyar nyelven is
hozzaférhetdveé teszik a terebélyesedd szak-
irodalmat, Kollar Csaba és Vanya Laszlo
(2017) Szerethetok-e a robotok? cimmel az
ember—robot -interakcido human oldalarol,
mig Orsi Balazs és Csukonyi Csilla (2020)
a robotszorongasrol irt.

A bizalom szerepe
az ember—robot-interakcioban

A bizalom is kulcsfontossagu szerepet jatszik
a mesterséges intelligencia elfogadasaban,

cres

Wang, 2018), és meghatarozza az emberek
interakcidjat a technologiaval (Li és mtsai,
2008). Az ember €s robot kdzotti interakeio-
ban a bizalom nem mas, mint az emberek
hajlandosaga a robotok altal eléallitott infor-
maciok elfogadasara, a robotok javaslatai-
nak kovetésére, a feladatok megosztasara, az
informacio kozlésére és a robotok tamoga-
tasara (Hancock és mtsai, 2011). Ennek
a bizalomnak vagy bizalmatlansagnak tobb
Osszetevdje is lehet: Siau és Wang (2018) azt
talaltak, hogy minél inkabb megértjiik a tech-
nologiai folyamatot, a mesterséges intelli-
gencia programozasat, annal nagyobb lesz
a bizalom mértéke. De egy olyan egyszerii
tényez0 is jelentdséggel bir, mint a robot
,heme”: a ndi chatbotokat kedvesebbnek
érzékeljiik, és jobban elhissziik, hogy tekin-
tettel lesz az egyedi igényeinkre (Borau és
mtsai, 2021). Az atlathatdsag is fontos ebben
az esetben: minél kevésbé lehet megmagya-
razni a mesterséges intelligencia ,,cseleke-
deteit”, annal nagyobb lesz a bizalmatlansag
mértéke (Siau és Wang, 2018).

A mesterséges intelligencia, a gépi tanu-
las (machine learning) és a robotika szem-
pontjabol egyarant a kezdeti bizalom kiala-
kitasa (initial trust) és a folyamatos bizalom
fejlesztése (continuous trust development) is
fontos szerepet jatszik (Siau és Wang, 2018).
A kezdeti bizalom kialakulasanal tobb ténye-
70 is befolyasolo hatassal bir. Ide tartozik az
MI reprezentacioja (a kiilso jegyek fontossa-
gat mar tobbszor is emlitettiik), a percepcioja
(milyen eldzetes benyomasokkal rendel-
keziink a mesterséges intelligenciarol) (Siau
és Wang, 2018), illetve Kusumasondjaja
(2012) és munkatarsai azt talaltdk, hogy
a tobbi felhasznalo altal adott értékelések is
nagy jelentdséggel birnak. Az elébb felsorol-
takhoz kapcsolodik még a transzparencia,
miszerint atlathatonak kell lennie a kiilon-
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b6z6é ingerekre adott reakcioknak; és
a mesterséges intelligencidhoz valé hozza-
férhetéség (Hengstler és munkatarsai, 2016).
Miutan a kezdeti bizalom kialakult, ezt fenn
kell tartani. Ehhez jarul hozza a mesterséges
intelligencia megbizhatésaga, a mar emlitett
kollaboraciéo és kommunikacio, illetve
a kiilonb6z6 formaju kotddés kialakitasa
(Siau és Wang, 2018). A bizalom fenntarta-
sahoz még a mesterséges intelligencia cél-
janak is szerepe van: mennyire az emberek
altalanos érdekeit szolgalja, és mekkora
mennyiségl emberi munkaer6t valt fel (Gray,
2017).

Az egy adott ember—robot-interakciot
alapvetden befolyasolhat az adott személy
mesterséges intelligenciaval kapcsolatos alta-
lanos bizalmatlanséaga is, amely tobb ponton
is megjelenhet: hogy az emberek széles-
kort érdekeit fogjak-e hasznalni (Hamet és
Tremblay, 2017), mekkora mértékben fogjak
felvaltani az emberi munkaerét (Gray, 2017),
vagy gerjesztheti az utdpisztikus science-
fiction irodalom és filmek altal gerjesztett
félelem, amely a technologiatol vald szoron-
gas ¢s a szocialis szorongas egyilittesébol
alakult ki (Nomura és mtsai, 2006c). Ezen
a téren egy generacids szakadék is megfi-
gyelhetd, amelynek oka, hogy minél kevesebb
hozzaférése van valakinek az 01j technologi-
akhoz, annal nagyobb a technoldgidval szem-
beni ellenallasa (Hengstler és mtsai, 2016).

A beszéd szerepe a robotok
megitélésében

Az, hogy arobot vagy virtualis dgens képes-e
beszélni, 6nmagaban is befolyasolhatja annak
megitélését. Idoseket segité mesterséges
agensekkel kapcsolatban folytatott vizsgala-
tok soran kutatok arra jutottak, hogy az id6s
felhasznalok altalanosan kellemesebbnek, jol

strukturaltabbnak és felhasznalobaratabb-
nak itélték meg azokat az agenseket, amelyek
képesek voltak hangot is kiadni (Esposito és
mtsai, 2021). Drouin és munkatarsai (2021)
kutatasukban egy emberrel szemtdl szem-
beni, egy online, és egy robottal valo beszél-
getést hasonlitottak Ossze. A kutatds azon
résztvevoi, akik szemtdl szemben egy idegen
emberrel beszélgettek, tobb negativ érzésrol
és magasabb aggodalomrol szamoltak be
azoknal, akik egy robottal keriiltek inter-
akcioba. A tisztan emberi interakciokban
ugyanakkor tobb egytittérzést és kedvelést
éreztek a beszélgetdpartneriik irant, és
valaszkészebbnek is érezték egymast, mint
a robotot. Bizonyos esetekben azonban
a paciensek kifejezetten preferaljak a mester-
séges intelligencidval valo kommunikaciot,
hiszen annak nem emberi léte miatt kevés-
bé félnek a pszichoterapidval gyakran egyiitt
jard stigmatol és szégyenérzettdl. Ilyen
esetekben gyakran gyorsabban képesek
megnyilni a problémaikrdl és tiineteikrol
a chatbotnak, mint egy igazi terapeutanak
(Fiske és mtsai, 2019). Nemcsak az szamit,
hogy milyen médon kommunikalhat veliink
egy robot, hanem az is, hogy mi milyen
modon tudunk informaciét atadni annak.
Ezen a teriileten akkor is a szobeli kom-
munikacié a preferalt, ha elérhet6 a billen-
tytizettel vagy érint6képernyével vald koz-
1ésmod is. Ugy tiinik, ez nemcsak maga-
sabb melegséget kolcsondz az interakcionak,
de annak természetességét is megnoveli
(Novielli és mtsai, 2010).

Robotok és pszicholégiai elméletek
Az eddig korbejart, empirikusan vizsgalt
tényez6kon tul elméletibb kérdések is felve-

tédhetnek az emberek és robotok interakcio-
jakapcsan. Az egyik ilyen értelmezési keret
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a mentalizaci6 fogalma, vagyis az a képes-
ség, hogy mentalis allapotokat tulajdonitunk
magunknak és masoknak. Nishio és munka-
tarsai (2018) egy ultimatumjaték segitségé-
vel azt talaltak, hogy a robot kinézete er6-
sen befolyésolta a résztvevok viselkedését
a jatékban. Minél jobban hasonlitott a robot
egy emberhez, annal inkabb ugy viselked-
tek vele, mint egy emberrel. A szerzok ezt
azzal magyarazzak, hogy a robot kinézete
hatassal van a mentalizaciora olyan modon,
hogy az emberre jobban hasonlité robottal
kapcsolatban kevésbé voltak megengeddk,
rajtuk szamonkérték az emberekre vonatko-
70 szabalyokat (pl. a viszonossag normajat).
A mentalizacidhoz is kapcsolodo tudatelmé-
letek (Baron-Cohen, 1997) egyik fontos alli-
tasa, hogy a ‘targynak lenni’ allapotabol
kiiléndsen a tudat tulajdonitasaval lehet ki-
torni (Williams, 2012) — ez pedig alapvetd
fontossagu lehet az ember—robot- interakcio
soran. A robotok tervezésénél fontosak lehet-
nek a tudatelmélet filogenetikai, illetve fejlo-
déspszicholdgiai kutatdsdnak eredményei.
Mas kutatasok bevett szocialpszicholdgiai
elméleteket hasznalnak az emberek és robo-
tok interakciojanak megértéséhez. Oliveira
¢és munkatarsai (2019) példaul a Sztereotipia
Tartalom Modellt (Fiske és mtsai, 2002)
alkalmazta a robotok megitélésének magya-
razataban. Az elmélet szerint egy adott
személyt vagy csoportot két dimenzidé mentén
itélink meg: melegség ¢és kompetencia. Ez
pedig befolyasolja az észlelt statuszt és vi-
szonyt, vagyis végsd soron azt, hogy milyen
sztereotipidink alakulnak ki veliik szemben.
Ezt kiegészitve Aronson (Aronson és mtsai,
1966) azon elméletével, hogy a magas kompe-
tencia nem mindig eldny; és egy hiba elko-
vetése akar pozitiv hatasu is lehet a benyo-
masformalasban. Konnyebben tudunk olyan
robotokat 1étrehozni, amelyek a megfeleld

aranyban kombinaljak a kompetencia ¢és
melegségre vonatkoz¢ fizikai tulajdonsago-
kat és viselkedésmodokat annak érdekében,
hogy az segitse az interakciot.

Riether és munkatarsai (2012) az egyik
legkorabban megfigyelt szocialpszichologiai
jelenséget (Triplett, 1898), a tarsas facilita-
ciot probalta adaptalni a robotokkal vald
interakciora, vagyis azt kimutatni, hogy
masok (jelen esetben robotok) jelenlétében
bizonyos feladatoknal javul a teljesitmény.
A kisérletben egyediil, ember jelenlétében,
¢és antropomorf robot jelenlétében végeztet-
tek négy kiilonbozo tipusu feladatot (anag-
ramma, szamolasi, illetve kétféle motoros).
Harom feladatban is azt az eredményt kaptak,
hogy mind emberi, mind robot tarsasaban
novekedett a teljesitmény, a két feltétel kozott
nem is volt szignifikans kiilonbség. Ezek
szerint a robot jelenléte ugyanugy kivaltot-
ta a résztvevok arousal-ndvekedését, figyel-
mének elterelését és az értékeléstdl valod
fesziiltséget, ahogy azt a tarsas facilitacid
elmélete az emberi jelenlét hatdsat magya-
razva leirja.

Diszkusszio

Az ember és a robotika kapcsolata kétirany i
¢s rendkiviil dinamikusnak tekinthetd:
egyrészrél az ember technologiahoz vald
hozzaallasa is valtozik az id6 elérehaladta-
val, masrészrél a technologia is rohamosan
fejlédik. A mesterséges intelligencia és robo-
tika mar szerves része az életiinknek, és az
eddigi tapasztalatok alapjan ez a tendencia
még ndvekedni fog. Ezen technolégia integ-
ralasanal igy alapvetd jelentdsége van annak,
hogy a tervez6k mennyiben képesek szamol-
ni az emberi tényezokkel, és eme emberi
tényez6k felderitésében kulcsfontossagt
szerepe van a pszichologianak.
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Cikkiink bemutatta a kiilonboz6 attitli-
dok fontossagat a mesterséges intelligencia
¢és robotika elfogadasaban. Az egyik legfon-
tosabb attitiidot befolyasold tényez6 a kiné-
zet. Ezt bizonyitja, hogy az antropomorfiza-
ci6 (Komatsu és Yamada, 2011) és sokat
kutatott borzongasok volgye jelenség (Strait
¢és mtsai, 2017) a robotoknal is megjelenik.
A bizalom maga is meghatarozza az embe-
rek interakciojat a technologiaval (Li és
mtsai, 2008). A kezdeti bizalom kialakitasanal
a mesterséges intelligencia reprezentacidja
¢és percepcidja, mig a fenntartdsanal annak
megbizhatosaga és a kotodés kialakitasa
fontos (Siau és Wang, 2018). A bizalom
mellett a kommunikaci6 is fontos szereppel
bir, de ez egy kétiranyti szerep. Nem csak az
szamit, hogy a robot/virtualis d4gens milyen
formaban kommunikal veliink, hanem az is,
hogy mi milyen formaban tudunk informa-

ciot atadni annak (Novielli és mtsai, 2010).
Amennyiben elméletibb sikon szeretnénk
a robotika kérdéskorével talalkozni, Nishio
és munkatarsai (2018) megfigyelték, hogy
a robot kinézete tobbek kozott a mentaliza-
cidra is hatdssal van. Cikkiink ezen kiviil
még a Sztereotipia Tartalom Modell alkalma-
zasat mutatja be a robotok megitélésének
magyarazataban (Oliveira és mtsai, 2019),
illetve a tarsas facilitacio sikeres adaptala-
sat a robotokkal valo interakciora (Riether
és mtsai, 2012).

A két tudomanyteriilet (pszichologia és
robotika) 6sszekapcsolasabol mindkét terii-
let igencsak profitalhat. A robotika nyeresé-
geit (mint a technologia integralasanak nove-
Iése) mar emlitettiik, de a pszicholdgia
tudomanyos elméleteit is 1j, izgalmas terii-
leteken lehet tesztelni, a korabbi elméletek
érvényességének korlatait feszegetni.

SUMMARY

SociaL PsycnoLocgicaL AsPEcTS OF HUMAN-ROBOT INTERACTION
LITERATURE REVIEW

Background and objectives: This article summarizes the literature about people’s attitudes
toward artificial intelligence (AI) and robotics. We discuss influencing factors such as
the appearance or gender of robots and the consequences of anthropomorphization, from the
formation of attachment to the uncanny valley. We review the variables that determine trust
in artificial intelligence, such as people’s level of knowledge about the technology, access to
it, and related emotions such as mistrust.

Keywords: human—robot interaction, attitudes toward robots, Artificial Intelligence
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