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Összefoglaló

Háttér és célkitűzések: A cikk összefoglalja az emberek mesterséges intelligenciával (MI) és 
robotokkal kapcsolatos attitűdjeinek legfontosabb szakirodalmi kérdéseit, például olyan 
befolyásoló tényezőket, mint a robotok kinézete vagy neme, és az ehhez szorosan kapcsoló-
dó antropomorfizáció következményeit a kötődés kialakításától a borzongások völgyéig 
(uncanny valley). Áttekintjük a mesterséges intelligenciába vetett bizalmat meghatározó 
változókat, például az emberek technológiával kapcsolatos tudásszintjét, az ahhoz való 
hozzáférését, valamint az ehhez kapcsolódó érzelmeket, mint például a bizalmatlanság.
Kulcsszavak: ember–robot-interakció, robotok iránti attitűdök, mesterséges intelligencia

Bár a mesterséges intelligencia (MI) még 
viszonylag új és feltérképezetlen terület, és 
jelenleg a rohamos fejlődés stádiumában van 
(Sachan, 2018), az egyértelműen látszik, hogy 
egyre nagyobb jelentősége lesz a minden
napokban (Raj és Seamans, 2019). Az élet 
minden területére gyakorolt hatását szinte 
képtelenség lenne felsorolni, de még a pszi-
chológiailag releváns aspektusainak megem-
lítése is meghaladná e cikk kereteit. A jelen 
írás arra vállalkozik, hogy a téma egy szele-
tét járja körül, elsősorban szociálpszicholó-
giai aspektusból: milyen attitűdjei vannak 

az embereknek a mesterséges intelligenciá-
val, egészen pontosan elsősorban a robotok-
kal kapcsolatban, mely tényezők befolyásol-
ják ezt, és milyen következményekkel jár 
mindez. Az attitűdökhöz szorosan kapcso-
lódik a bizalom szerepe az ember–robot-in-
terakcióban, emiatt a második fejezetben 
hangsúlyt fektetünk eme bizalom összete-
vőire és bizalmatlansági tényezőire, ezek 
kialakulására és fenntartására. A szakiroda-
lomban nagy hangsúlyt helyeznek a robottal 
való kommunikáció fontosságára. Harmadik 
fejezetünk a beszéd szerepével foglalkozik 
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a robotok megítélésében, megkülönbözte-
ti a virtuális ágenssel, robottal vagy ember-
rel való kommunikációt. Utolsó fejezetünk 
elméletibb síkon közelíti meg a  robotok 
és a pszichológia kapcsolatát. Bemutatjuk 
a  mesterséges intelligencia és a  roboti-
ka,  a  mentalizáció, illetve a  Sztereotípia 
Tartalom Modell összefüggéseit, emellett 
a társas facilitáció adaptálását a robotokkal 
való interakcióra.

A mesterséges intelligencia egységes, 
egyetemesen elfogadott definíciója még hiány-
zik (Monett és Lewis, 2018), leginkább több, 
egymást kiegészítő meghatározás létezik 
a különböző szektorokban való használatból 
adódóan (Wang és mtsai, 2019). Pszicholó- 
giai szempontból Ma és munkatársai (2014) 
munkái meghatározóak, miszerint az MI 
összefüggő algoritmusok révén olyan az embe-
ri intelligenciával kapcsolatba hozott kogni-
tív problémák megoldására törekszik, mint 
a tanulás, a problémamegoldás, a mintafelis-
merés, a beszédfelismerés vagy éppen a vizu-
ális percepció. Olyan pszichológiai szempont-
ból fontos fogalmak köthetőek még szorosan 
a mesterséges intelligenciához, mint a logika, 
az érvelés és a tervezés (Perez és mtsai, 2018).

Fontos kiemelni, hogy cikkünk leginkább 
a mesterséges intelligencia egyik szeleté-
vel, a robotikával foglalkozik, amely önma-
gában is egy igen tág fogalom. Alapvetően 
robotnak tekinthető minden olyan gép, mely 
komplex műveletek vagy feladatok elvégzé-
sére használható. Ezen kívül kiemelendő, 
ezen gépek programozhatósága és automati
kus vezérelhetősége (Raj és Seamans, 2019). 
A robotok fajtái is nagyon sok kategóriába 
és alkategóriába sorolhatóak, de mindenképp 
érdemes megkülönböztetni három nagy kate-
góriát: az indusztriális/ipari robotokat (mint 
például a hegesztőrobot), a professzionális 
szolgáltatást nyújtó robotokat (mint a sebé-

szeti robot); és a  személyi szolgáltatásra 
specializálódott robotokat (mint a  robot
porszívó) (Thrun, 2004).

Az emberek robotokról alkotott 
véleménye és attitűdjei

Az, hogy az emberek milyen véleménnyel 
vannak a robotokról és milyen érzelmeket 
táplálnak velük kapcsolatban, nemcsak ön- 
magában érdekes kutatási téma, de a válaszok 
alapvetően befolyásolhatják a chatbotoknak 
vagy a robotok kinézetének és működésének 
tervezését is (Nomura és mtsai, 2006a).

Ahogy ember–ember-interakcióban, úgy 
a nem emberi ágensekkel szemben is alko-
tunk első benyomásokat. Cafaro és munka-
társai (2012) szerint nem kevesebb, mint 12,5 
másodperc elég, hogy ezt megtegyük. Az em- 
berek mesterséges ágensekkel kapcsola-
tos attitűdjeinek egy része adódhat személyes 
preferenciából, de megfigyelhetőek általános 
befolyásoló tényezők is. Az egyik legfonto-
sabb a kinézet, amelynek fontosságát több 
kutatás eredménye is alátámasztja. Egyér-
telműen érvényesül a szépség torzító hatá-
sa: vonzóbb kinézetű robotokat szívesebben 
birtokolnánk, és magasabb a velük kapcso-
latos felhasználói élmény is (Hegel és mtsai, 
2009). További fontos jellemző a mestersé-
ges intelligencia emberszerűsége. E tényező 
hatásainak megértéséhez járult hozzá Kim és 
mtsai 2019-ben végzett kutatása. Ennek ered-
ményei szerint az emberek szisztematikusan 
emberi pszichológiai jellemzőket tulajdoní-
tottak a robotoknak, azok antropomorfizált 
megjelenése alapján. Ez az antropomorfi
záció növelte a robotok észlelt melegségét, 
azonban negatív hatással volt az általuk kivál-
tott általános attitűdre (Komatsu és Yamada, 
2011). Egy másik kutatás szerint az antro
pomorf chatbotokat különösen a szociális 
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fóbiával rendelkezők preferálják, míg egy túl 
emberi chatbot a negatív attitűdök miatt ri- 
asztónak tűnhet (Jin és Youn, 2021). A robo-
tok emberszerűségének hatását tovább fi- 
nomítja a sokat kutatott borzongások völgye 
(uncanny valley) (Mori, 1970; Mori et al., 
2012) jelenség.

A borzongások völgye jelenség arra a ten
denciára utal, hogy a virtuális ágensek és 
robotok fokozódó életszerűsége először 
növekvő affinitást vált ki, egészen a realisz-
tikusság egy bizonyos (magas) pontjáig, 
mikor hirtelen erős diszkomfortot és kényel-
metlenséget vált ki az azokkal találkozó 
emberekből (Mori et al., 2012), bár a jelenség
gel kapcsolatos kutatási eredmények egyelő
re ellentmondásosak. Azok a kísérletek, ahol 
például mesterséges ágenseket vagy roboto-
kat használtak ingernek, egyszerre sikerült 
kimutatniuk a létezését (Strait és mtsai, 2015) 
és megcáfolniuk azt (Piwek és mtsai, 2014). 
A legújabb kutatások abba az irányba mutat-
nak, hogy az emberszerű, realisztikus kiné-
zet szükséges, de nem elégséges feltétele az 
borzongások völgye létrejöttének (Kätsyri 
mtsai, 2015; MacDorman és Chattopadhyay, 
2016). Strait és mtsai (2017) ezzel kapcsolat-
ban alátámasztották az eredeti feltételezést, 
miszerint az emberszerűbb tulajdonságok-
kal rendelkező robotok magasabb diszkom-
fortot váltanak ki. Emellett azt találták, hogy 
mind az atipikusság (egy nem emberi ágens, 
pl. robot kategóriájához képest mennyire 
rendelkezik atipikus jegyekkel), mind a ho- 
mályosság (annak nehézsége, hogy meg- 
határozzuk, hogy milyen kategóriába tarto-
zik az ágens) magasabb averzióhoz vezetett 
a többi kísérleti feltételhez képest.

Az antropomorfizáció nem csak az un- 
canny valley fényében vezethet problémák-
hoz. Yang és mtsai (2021) mesterséges intel-
ligenciával rendelkező, felhasználókat kiszol-

gáló virtuális ágensek értékelését vizsgálták 
a felhasználók észlelt kontrolljának függvé-
nyében, amit alá- vagy fölérendelt szereppel 
váltottak ki. Magas észlelt kontroll esetén 
a felhasználók az antropomorfizáltabb mes
terséges ágenseket preferálták, és jobb telje-
sítményt tulajdonítottak nekik, mint kevés-
bé emberszerű társaiknak. Alacsony észlelt 
kontroll esetén a  tendencia megfordult, 
a felhasználók magasabb fenyegetettséget 
észleltek az antropomorfizáltabb mestersé-
ges intelligenciákkal szemben, így ebben 
a helyzetben ezeket kevésbé preferálták.

A kivitelezés kérdését ellentétes oldalról 
is megközelíthetjük, azaz, hogy mi milyen 
elvárásokkal rendelkezünk a robotok kinéze
tével kapcsolatban. Phillips és munkatársai 
(2017) kutatásai több, közös átfogó kategóriát 
megállapítottak. Ezek között a legszembetű-
nőbb tendencia, hogy a robotokon belül hajla-
mosak vagyunk két nagy kategóriát elkülöní
teni: a mindennapokban használt robotokat, és 
a katonai, állami felhasználású robotokat. 
Az előbbi kategóriával szemben az elvárás 
az  antropomorfizált, emberszerű kinézet, 
mozgás, az utóbbival szemben pedig a gépsze-
rűség, az emberi vonások hiánya. Több kuta-
tás kiemeli továbbá annak a fontosságát, hogy 
egy-egy virtuális ágens vagy robot külső 
jegyeiből mennyire lehet annak szerepére, 
használatára, funkciójára következtetni. 
A robotok kinézete már önmagában kivált 
egy automatikus, önkéntelen funkciótulajdo-
nítást (Hegel és mtsai, 2009). Ez a funkció-
tulajdonítás egy, a mesterséges ágensekről 
vagy robotokról alkotott modell részét ké- 
pezi. Ha a  tapasztalat ezzel ellentétes, az 
könnyen válhat negatív attitűd kialakulásá-
nak forrásává (Komatsu és Yamada 2011). Az 
elvárt és tényleges funkció közti különbséget 
nevezi a  szakirodalom adaptációs résnek 
(adaptation gap, Komatsu és Yamada, 2011).
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Az MI és robotikához fűződő attitűdök-
höz a magyar szakirodalom is foglalkozott 
már. Őrsi Balázs, Lipták Marcell András és 
Csukonyi Csilla (2021) munkájuk során 
magyar nyelvre adaptáltak három, a nemzet-
közi kutatások során gyakran alkalmazott 
mérőeszközt a Robotokkal Szembeni Negatív 
Attitűd Skálát (NARS) (Nomura és mtsai, 
2004), a Robotokkal Kapcsolatos Szorongás 
Skálát (RAS) (Nomura és mtsai, 2006b) és 
a  Többszempontos Robot Attitűd Skálát 
(MdRAS) (Ninomiya et al., 2015). Kiemelték, 
hogy a MdRAS negatív attitűdöt mérő alská-
lájának önálló felhasználása is helytálló.

A magyar szakirodalomból érdemes még 
kiemelni Vass Zoltán (2011) munkásságát, 
aki a mesterséges intelligenciát elméleti és 
gyakorlati módon is felhasználta pszicho
diagnosztikában, a képi kifejezéspszichológia 
területén. Egészen más szempontból közelít 
Bátfai (Bátfai et al., 2020), akik edukációs 
céllal (a  matematikai fluid intelligencia 
fejlesztésére) vetették be az online játékokat 
(Clash Royale, Clash of Clans és LoL) és 
a programozást, vázolva egy teljes szakkör 
tematikus tervét, olyan szempontokat is 
beemelve, mint a mentális állóképességre 
gyakorolt hatás. Fontos elméleti összefogla-
lók is születtek, amelyek magyar nyelven is 
hozzáférhetővé teszik a terebélyesedő szak-
irodalmat, Kollár Csaba és Ványa László 
(2017) Szerethetők-e a robotok? címmel az 
ember–robot -interakció humán oldaláról, 
míg Őrsi Balázs és Csukonyi Csilla (2020) 
a robotszorongásról írt.

A bizalom szerepe  
az ember–robot-interakcióban

A bizalom is kulcsfontosságú szerepet játszik 
a mesterséges intelligencia elfogadásában, 
használatában és integrációjában (Siau és 

Wang, 2018), és meghatározza az emberek 
interakcióját a technológiával (Li és mtsai, 
2008). Az ember és robot közötti interakció
ban a bizalom nem más, mint az emberek 
hajlandósága a robotok által előállított infor-
mációk elfogadására, a robotok javaslatai-
nak követésére, a feladatok megosztására, az 
információ közlésére és a robotok támoga-
tására (Hancock és mtsai, 2011). Ennek 
a bizalomnak vagy bizalmatlanságnak több 
összetevője is lehet: Siau és Wang (2018) azt 
találták, hogy minél inkább megértjük a tech-
nológiai folyamatot, a mesterséges intelli-
gencia programozását, annál nagyobb lesz 
a bizalom mértéke. De egy olyan egyszerű 
tényező is jelentőséggel bír, mint a robot 
„neme”: a női chatbotokat kedvesebbnek 
érzékeljük, és jobban elhisszük, hogy tekin-
tettel lesz az egyedi igényeinkre (Borau és 
mtsai, 2021). Az átláthatóság is fontos ebben 
az esetben: minél kevésbé lehet megmagya-
rázni a mesterséges intelligencia „cseleke-
deteit”, annál nagyobb lesz a bizalmatlanság 
mértéke (Siau és Wang, 2018).

A mesterséges intelligencia, a gépi tanu-
lás (machine learning) és a robotika szem-
pontjából egyaránt a kezdeti bizalom kiala-
kítása (initial trust) és a folyamatos bizalom 
fejlesztése (continuous trust development) is 
fontos szerepet játszik (Siau és Wang, 2018). 
A kezdeti bizalom kialakulásánál több ténye-
ző is befolyásoló hatással bír. Ide tartozik az 
MI reprezentációja (a külső jegyek fontossá-
gát már többször is említettük), a percepciója 
(milyen előzetes benyomásokkal rendel
kezünk a mesterséges intelligenciáról) (Siau 
és Wang, 2018), illetve Kusumasondjaja 
(2012) és munkatársai azt találták, hogy 
a többi felhasználó által adott értékelések is 
nagy jelentőséggel bírnak. Az előbb felsorol
takhoz kapcsolódik még a transzparencia, 
miszerint átláthatónak kell lennie a külön-
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böző ingerekre adott reakcióknak; és 
a mesterséges intelligenciához való hozzá-
férhetőség (Hengstler és munkatársai, 2016). 
Miután a kezdeti bizalom kialakult, ezt fenn 
kell tartani. Ehhez járul hozzá a mesterséges 
intelligencia megbízhatósága, a már említett 
kollaboráció és kommunikáció, illetve 
a különböző formájú kötődés kialakítása 
(Siau és Wang, 2018). A bizalom fenntartá-
sához még a mesterséges intelligencia cél- 
jának is szerepe van: mennyire az emberek 
általános érdekeit szolgálja, és mekkora 
mennyiségű emberi munkaerőt vált fel (Gray, 
2017).

Az egy adott ember–robot-interakciót 
alapvetően befolyásolhat az adott személy 
mesterséges intelligenciával kapcsolatos álta-
lános bizalmatlansága is, amely több ponton 
is megjelenhet: hogy az emberek széles- 
körű érdekeit fogják-e használni (Hamet és 
Tremblay, 2017), mekkora mértékben fogják 
felváltani az emberi munkaerőt (Gray, 2017), 
vagy gerjesztheti az utópisztikus science-
fiction irodalom és filmek által gerjesztett 
félelem, amely a technológiától való szoron-
gás és a szociális szorongás együtteséből 
alakult ki (Nomura és mtsai, 2006c). Ezen 
a téren egy generációs szakadék is megfi-
gyelhető, amelynek oka, hogy minél kevesebb 
hozzáférése van valakinek az új technológi-
ákhoz, annál nagyobb a technológiával szem-
beni ellenállása (Hengstler és mtsai, 2016).

A beszéd szerepe a robotok 
megítélésében

Az, hogy a robot vagy virtuális ágens képes-e 
beszélni, önmagában is befolyásolhatja annak 
megítélését. Időseket segítő mesterséges 
ágensekkel kapcsolatban folytatott vizsgála-
tok során kutatók arra jutottak, hogy az idős 
felhasználók általánosan kellemesebbnek, jól 

strukturáltabbnak és felhasználóbarátabb-
nak ítélték meg azokat az ágenseket, amelyek 
képesek voltak hangot is kiadni (Esposito és 
mtsai, 2021). Drouin és munkatársai (2021) 
kutatásukban egy emberrel szemtől szem
beni, egy online, és egy robottal való beszél
getést hasonlítottak össze. A kutatás azon 
résztvevői, akik szemtől szemben egy idegen 
emberrel beszélgettek, több negatív érzésről 
és magasabb aggodalomról számoltak be 
azoknál, akik egy robottal kerültek inter
akcióba. A tisztán emberi interakciókban 
ugyanakkor több együttérzést és kedvelést 
éreztek a  beszélgetőpartnerük iránt, és 
válaszkészebbnek is érezték egymást, mint 
a  robotot. Bizonyos esetekben azonban 
a páciensek kifejezetten preferálják a mester-
séges intelligenciával való kommunikációt, 
hiszen annak nem emberi léte miatt kevés-
bé félnek a pszichoterápiával gyakran együtt 
járó stigmától és szégyenérzettől. Ilyen 
esetekben gyakran gyorsabban képesek 
megnyílni a problémáikról és tüneteikről 
a chatbotnak, mint egy igazi terapeutának 
(Fiske és mtsai, 2019). Nemcsak az számít, 
hogy milyen módon kommunikálhat velünk 
egy robot, hanem az is, hogy mi milyen 
módon tudunk információt átadni annak. 
Ezen a  területen akkor is a szóbeli kom- 
munikáció a preferált, ha elérhető a billen
tyűzettel vagy érintőképernyővel való köz
lésmód is. Úgy tűnik, ez nemcsak maga-
sabb melegséget kölcsönöz az interakciónak, 
de annak természetességét is megnöveli 
(Novielli és mtsai, 2010).

Robotok és pszichológiai elméletek

Az eddig körbejárt, empirikusan vizsgált 
tényezőkön túl elméletibb kérdések is felve-
tődhetnek az emberek és robotok interakció
ja kapcsán. Az egyik ilyen értelmezési keret 
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a mentalizáció fogalma, vagyis az a képes-
ség, hogy mentális állapotokat tulajdonítunk 
magunknak és másoknak. Nishio és munka-
társai (2018) egy ultimátumjáték segítségé-
vel azt találták, hogy a robot kinézete erő- 
sen befolyásolta a résztvevők viselkedését 
a játékban. Minél jobban hasonlított a robot 
egy emberhez, annál inkább úgy viselked-
tek vele, mint egy emberrel. A szerzők ezt 
azzal magyarázzák, hogy a robot kinézete 
hatással van a mentalizációra olyan módon, 
hogy az emberre jobban hasonlító robottal 
kapcsolatban kevésbé voltak megengedők, 
rajtuk számonkérték az emberekre vonatko-
zó szabályokat (pl. a viszonosság normáját). 
A mentalizációhoz is kapcsolódó tudatelmé-
letek (Baron-Cohen, 1997) egyik fontos állí-
tása, hogy a ‘tárgynak lenni’ állapotából 
különösen a tudat tulajdonításával lehet ki- 
törni (Williams, 2012) – ez pedig alapvető 
fontosságú lehet az ember–robot- interakció 
során. A robotok tervezésénél fontosak lehet-
nek a tudatelmélet filogenetikai, illetve fejlő-
déspszichológiai kutatásának eredményei.

Más kutatások bevett szociálpszichológiai 
elméleteket használnak az emberek és robo-
tok interakciójának megértéséhez. Oliveira 
és munkatársai (2019) például a Sztereotípia 
Tartalom Modellt (Fiske és mtsai, 2002) 
alkalmazta a robotok megítélésének magya-
rázatában. Az elmélet szerint egy adott 
személyt vagy csoportot két dimenzió mentén 
ítélünk meg: melegség és kompetencia. Ez 
pedig befolyásolja az észlelt státuszt és vi- 
szonyt, vagyis végső soron azt, hogy milyen 
sztereotípiáink alakulnak ki velük szemben. 
Ezt kiegészítve Aronson (Aronson és mtsai, 
1966) azon elméletével, hogy a magas kompe-
tencia nem mindig előny; és egy hiba elkö-
vetése akár pozitív hatású is lehet a benyo-
másformálásban. Könnyebben tudunk olyan 
robotokat létrehozni, amelyek a megfelelő 

arányban kombinálják a  kompetencia és 
melegségre vonatkozó fizikai tulajdonságo-
kat és viselkedésmódokat annak érdekében, 
hogy az segítse az interakciót.

Riether és munkatársai (2012) az egyik 
legkorábban megfigyelt szociálpszichológiai 
jelenséget (Triplett, 1898), a társas facilitá-
ciót próbálta adaptálni a  robotokkal való 
interakcióra, vagyis azt kimutatni, hogy 
mások (jelen esetben robotok) jelenlétében 
bizonyos feladatoknál javul a teljesítmény. 
A kísérletben egyedül, ember jelenlétében, 
és antropomorf robot jelenlétében végeztet-
tek négy különböző típusú feladatot (anag
ramma, számolási, illetve kétféle motoros). 
Három feladatban is azt az eredményt kapták, 
hogy mind emberi, mind robot társasában 
növekedett a teljesítmény, a két feltétel között 
nem is volt szignifikáns különbség. Ezek 
szerint a robot jelenléte ugyanúgy kiváltot-
ta a résztvevők arousal-növekedését, figyel-
mének elterelését és az értékeléstől való 
feszültséget, ahogy azt a társas facilitáció 
elmélete az emberi jelenlét hatását magya-
rázva leírja.

Diszkusszió

Az ember és a robotika kapcsolata kétirányú 
és rendkívül dinamikusnak tekinthető: 
egyrészről az ember technológiához való 
hozzáállása is változik az idő előrehaladtá-
val, másrészről a technológia is rohamosan 
fejlődik. A mesterséges intelligencia és robo-
tika már szerves része az életünknek, és az 
eddigi tapasztalatok alapján ez a tendencia 
még növekedni fog. Ezen technológia integ-
rálásánál így alapvető jelentősége van annak, 
hogy a tervezők mennyiben képesek számol-
ni az emberi tényezőkkel, és eme emberi 
tényezők felderítésében kulcsfontosságú 
szerepe van a pszichológiának.
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Cikkünk bemutatta a különböző attitű-
dök fontosságát a mesterséges intelligencia 
és robotika elfogadásában. Az egyik legfon-
tosabb attitűdöt befolyásoló tényező a kiné-
zet. Ezt bizonyítja, hogy az antropomorfizá-
ció (Komatsu és Yamada, 2011) és sokat 
kutatott borzongások völgye jelenség (Strait 
és mtsai, 2017) a robotoknál is megjelenik. 
A bizalom maga is meghatározza az embe-
rek interakcióját a  technológiával (Li és 
mtsai, 2008). A kezdeti bizalom kialakításánál 
a mesterséges intelligencia reprezentációja 
és percepciója, míg a fenntartásánál annak 
megbízhatósága és a  kötődés kialakítása 
fontos (Siau és Wang, 2018). A  bizalom 
mellett a kommunikáció is fontos szereppel 
bír, de ez egy kétirányú szerep. Nem csak az 
számít, hogy a robot/virtuális ágens milyen 
formában kommunikál velünk, hanem az is, 
hogy mi milyen formában tudunk informá-

ciót átadni annak (Novielli és mtsai, 2010). 
Amennyiben elméletibb síkon szeretnénk 
a robotika kérdéskörével találkozni, Nishio 
és munkatársai (2018) megfigyelték, hogy 
a robot kinézete többek között a mentalizá-
cióra is hatással van. Cikkünk ezen kívül 
még a Sztereotípia Tartalom Modell alkalma
zását mutatja be a robotok megítélésének 
magyarázatában (Oliveira és mtsai, 2019), 
illetve a társas facilitáció sikeres adaptálá-
sát a robotokkal való interakcióra (Riether 
és mtsai, 2012).

A két tudományterület (pszichológia és 
robotika) összekapcsolásából mindkét terü-
let igencsak profitálhat. A robotika nyeresé-
geit (mint a technológia integrálásának növe-
lése) már említettük, de a  pszichológia 
tudományos elméleteit is új, izgalmas terü-
leteken lehet tesztelni, a korábbi elméletek 
érvényességének korlátait feszegetni.

Summary

Social Psychological 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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