Univerzita Palackého v Olomouci
Filozoficka fakulta
Katedra psychologie

VYZKUM VNIMANI ANTROPOMORFNICH
SOCIALNICH ROBOTU V CESKEM PROSTREDI

Research on the perception of anthropomorphical social

robots in the Czech environment

Bakalarska diplomova prace

Autor: Ing. Radim Mrazek
Vedouci prace: Mgr. Lucie Viktorova, Ph.D.
Olomouc

2020



Podékovani

Na tomto misté bych rad podekoval Mgr. Lucii Viktorove, Ph.D. za vedeni diplomové prace
a cenne metodické rady. Také dekuji sve manzelce Kateriné za pomoc pri organizaci

vyzkumu a za jazykovou korekturu.

Prohlaseni

Mistopiisezné prohlaSuji, Ze jsem bakalaiskou diplomovou praci na téma: ,,Vyzkum vnimani
antropomorfnich socialnich roboti v ¢eském prostfedi“ vypracoval samostatné pod
odbornym dohledem vedouci diplomové prace a uvedl jsem vSechny pouzité podklady

a literaturu.

V Brné¢ dne 7. 3. 2020 Podpis ......oooeviiiiiiin,



Obsah

VOG-t s ettt n ettt 7
1. Teoretickd vychodiska @ UKOTVENT .........cccveiiiiiiiiciiiic e 8
1.1. Interakce cloveka a robota, vIiv antropomorfiSmMu ...........ccceeeviriiriienene e 8
1.2. Vyzkum preferenci UZIVAtell ..........ccoveiiiiiiiiiiiicicc e 8
1.3. Uncanny Valley, ke kofentiim hypotézy ..........ccoovviiiiiiiiiiiiiiiiicc e 9
1.4. Dimenze Uncanny Valley a souvisejici hypotézy.........ccccovevviveiieiecieiieseeie s 11
1.5, MiMIKa @ UNCANNY ....c.uiiiiiiieiieeie ettt teesaesraeste e e snaesreeneenneenns 12
1.6. Interakce ¢lovéka a moderni technologie — TEOIE POIE ......ccvvvvvveieiiireiiieiisine 14
1.7. Postoje k technologiim a mechanismus jejich Zzmeny...........cc.ccoovvvivnienenciennnnenn 14
1.8. Osobnostni a demografické faktory ..........ccceviiiiiiiici 16
1.9. Model akceptace technologil (TAM) ....cccooiiiiiiiiiiiieie e 17
1.10. Socialng kognitivii teorie (SCT) ..oooieiiiiiiiiieeieee e 17
1.11. Robot jako technologie i jako predmet interakce..........covervriririniienicnesc e 18
1.12. Kategorie a aplikace TODOL ......c.ccveverieiiiiiiieriieieie e 19
2. Vyzkumny problém, cile @ OtAZKY ........ccoeeriiiiiiiiiee e 22
2.1 VYZKUMNE CIIE ... 22
2.2. VYZKUMNE OTAZKY ... 23
2.3, PIAN VYZKUMU ..o 23
3. MetodiKa VYZKUMU .....ooiviiiiiiiiiii s 23
3.1 TYP VYZKUMU . s 23
3.2. DOtaznikove SEtTENI......cccueiuiiiiiiiiiiiie i 24
KT I =074 4101 o] oY TSSO 25
3.4. Metody analyzy dat........cccccveviiiiiiiii 26
4. Vyzkumny soubor a podn€tovy materil...........cccovvviiiiiiiiiiieiiiieseesee e 26
4.1, VYDEr partiCIPANtl........ceiviiiiiiiiiiiiiiii i 26

4.2. Vyber a hodnoceni TODOTH ........eeiviiiiiiiieee e 27



4.3. Etické principy @ autorské PraVO ........ccoovveiiiiiiiieiiiiciiene e 29

5. VYsledKy VYZKUMU .....cocviiiiiiiii s 29
5.1. PoStup ZpraCOVANT dat ..........cceeiiiiiiiiiiieii s 29
5.2. Piehled Kat@@OTIl ....vviviiiieiiiiiiecic s 30
5.3. Vysledky sémantick€ analyzy ..........cccocveriiiiiiiiiiiciie s 32
5.4. POSt0]€ PATtICIPANTTL ....eeivviieiiiieiiiiieesiiiessiii et e st et e et e b e e st e et e nnbe e e nnnee e e 35
5.5. Vyhodnoceni dotaznikii osobnostnich charakteristiK............cccocvviiiniinniiieiiinenn, 35
5.6. Kvantitativni vyhodnoceni vysledkli rozhovorli..........ccceevviiiiiiiniiieie e 37
5.7. Akceptace socialnich TODOL .....cvvviiiiiiiiiic i 41

6 Syntéza dat @ ISKUZE .........ccueiiiiiiiii s 42
6.1. Kategorie proZivani partiCipantll............cceeeeereeeieeieeesiee e 42
6.2. Vyrazy pro popis proZivani interakCe ...........ccvvervirieiieriniiseesesee s 43
6.3. Vliv osobnostnich charakteristik participantl............cccccovvvrieiiricnieiineseee e 44
6.4. VIV charakteristik TODOLU ....cuveiveeieiieiieie e 44
6.5. FENOMEN UNCANNY .....ccviiiiiiiiiiiic e 46
6.6. Podnéty pro budouci VYZKUM...........ccoeeiiiiiiiiie e 47

4 7 SR 49

Souhrn

Seznam pouzitych zdrojt a literatury

Ptiloha €. 1 Zadani diplomové prace

Ptiloha €. 2 Abstrakt diplomové prace

Ptiloha €. 3: Dotaznik osobnostnich charakteristik

Ptiloha €. 4: Ptiklad pfepisu rozhovoru a oteviené¢ho kédovani
Ptiloha ¢. 5: Podnétovy material

Ptiloha ¢. 6: Tabulka skorti osobnostnich charakteristik

Piiloha ¢. 7: Tabulka skoru a valenci, faze 1 a 2



Uvod
Kdyz v roce 1920 Josef Capek jen tak mimochodem navrhl svému bratru Karlovi nazev

,,robot*?

pro umélé délniky v divadelni hie R.U.R., jist¢ netusil, jak aktualni bude téma
personifikace umélé inteligence 0 sto let pozdé&ji. V dnesni dobé dosahl technologicky
pokrok v nékterych zemich stupné, kdy se nejvyspélejsi typy informacnich systémd,

oznacované jako umélé inteligence, stavaji soucasti socialniho prosttedi bézného obc¢ana.

V Ceském prostiedi miizeme béhem piistich desiti let realné ocekavat interakci socialnich
robott s lidmi, napf. v oblasti socialnich a vetfejnych sluzeb nebo ve skolstvi. Prvni dojem
ze setkani s robotem se postupné zméni V trvalejsi postoj, ktery vyrazné ovlivni akceptaci

a vyuziti robota a bude méfitkem smysluplnosti jeho nasazeni.

Stavajici (vétsinou kvantitativni) vyzkumy ¢asto zkoumaji specialni piipady interakci (napf.
vV nemocni¢nim prostiedi) nebo naopak dotaznikovou formou zkoumaji reakci respondentti

na obrazky Sirokého spektra roboti.

Cilem mého vyzkumu je simulovat interakci socialnich robot (Human-Robot Interaction,
HRI) s lidmi, ktefi podobny objekt nikdy nepotkali, a nasledné popsat a vyhodnotit jejich
autenticky projev. Pro interakci jsou voleni skute¢ni socidlni roboti, vyvijeni a testovani pro
ucel ptimé komunikace s ¢lovékem, ktefi jsou ve vyzkumu prezentovani prostrednictvim

datovych zdznami (fotografie, videa, popisné informace).

Ocekavanym vystupem je zobecnéna terminologie v ¢eském jazyce, pouzivana participanty
pro hodnoceni robotti, a dale identifikace mySlenkovych a pocitovych vzorct, které se jevi

jako charakteristické pti interakci urcitého typu osobnosti a objektu (robota).

Prace je délena na ¢ast teoretickou a praktickou. Cilem teoretické ¢asti je ukotvit vyzkum
HRI hlavné v oblastech formovani prvniho dojmu se zahrnutim hypotézy Uncanny Valley,

dynamiky interakce a vlivu osobnostnich charakteristik.

Prakticka ¢ast zahrnuje sérii rozhovort zachycujicich prvni dojem z interakce s roboty a jeho
zménu V Case. Zpracovani vystupil je provadéno kvalitativni metodou zakotvené teorie

S naslednym kvantitativnim vyhodnocenim.

1 Karel Capek vykreslil své roboty jako biologické, nikoliv mechanické stroje.



1. Teoreticka vychodiska a ukotveni

1.1. Interakce ¢lovéka a robota, vliv antropomorfismu

Antropomorfismus v kontextu robotiky znamena piifazovani lidskych atributi — tedy napf.
vzhledu, mimiky, charakteristik pohybu a zptasobu komunikace robotu, tedy stroji.
Podobnost robota ¢lovéku je povazovana obecné za faktor, ktery mlze ptfiznivé ovlivnit
akceptaci robota ze strany jeho uzivatelti. Vztah mezi podobnosti robota ¢lovéku a jeho

akceptaci ovSem neni jednoznacny.

Jiz na konci 90. let byly realizovany studie uzivatelskych rozhrani uvadéjici, ze piilis
antropomorfni rozhrani vede k pfehnanym oc¢ekavanim ze strany uzivateld, které program
nemiize splnit (Foner, 1997). Naopak pozdé¢jsi studie (napt. Dufty, 2003) zdlraznovaly
vyznam antropomorfnich socidlnich roboti pro uspénost interakce s ¢lovékem
S upozornénim, ze vysoka podobnost robota ¢lovéku nemtize byt chapana jako recept na
uspésnou interakci, ale pasobi spise jako jeji mediator. Charakteristiky robota by mély vzdy

odpovidat jeho ucelu.

U mezilidské interakce vznikd prvni dojem béhem prvnich vtefin, maximalné¢ minut
komunikace. Lze tedy piedpokladat, ze stejné pravidlo plati ipro interakci Clovéka
s robotem. Mnoho vyzkumi béhem poslednich let bylo vénovanych pravé otazce
diferenciace vlivu podobnosti robota ¢lovéku a funkce robota. Fischer et al. (2012) ve své
analyze faktort ovliviiyjicich HRI zjistil, ze vzhled robota ovliviiuje hloubku akceptace
robota jako partnera v interakci, zatimco funkce robota ovliviiuje hodnoceni jeho vhodnosti

pro dany ucel. Pfitom osobnost uZivatele ovliviiuje predevsim preference vzhledu robota.

Vliv vzhledu na akceptaci robota dale rozvadi ve své praci Hegel, Krach, Kirche, Wrede, &
Sagerer (2008) se zavérem, ze vysoka podobnost ¢lovéku vede u uzivatele k aktivaci
odlisnych mozkovych center a ptfisuzovani vyssi inteligence robotovi pouze na zakladé jeho

vzhledu.

1.2. Vyzkum preferenci uZivatelu

Japonsky vyzkumny ustav NRI (Nomura Research Institute) uvetejnil v roce 2017 vysledky
prazkumu na skupindch némeckych, japonskych a americkych uzivatelii orientovaného na
jejich preference vzhledu robota (Nitto, Taniyama, & Inagaki, 2017). Jako podnétovy
material byly zvoleny snimky ¢tyf typi roboti:



1. Humanoidni robot velmi podobny ¢lovéku (napi. Otonaroid)
2. Stylizovany robot méné podobny ¢lovéku (napt. Pepper)

3. Robot vibec nepfipominajici ¢lovéka (napi. Jibo)
4

Robot ptipominajici zvife (napi. Paro)

U vSech skupin uzivatelit byly v priméru prokazany nejvyssi preference stylizovanych
robotu typu 2 a naopak nizké preference humanoidnich robotd typu 1. Pokud jde o roboty
napodobujici zvirata (vétSinou domaci mazlicky — psy a kocky), tento typ byl pomérné
obliben v Japonsku a USA, méné¢ pak v Némecku. Vice némeckych respondentl spise
preferovalo roboty pfipominajici stroj. Pofadi preference kategorii bylo u vSech tii skupin
uzivateli v priméru totozné: 2-4-1-3. Tedy humanoidni roboti se umistili v potadi

preferenci az na tfetim miste.

Prizkum se ddle zaméfil na oblibu vyrazovych (mimickych) schopnosti humanoidnich
robotl V reakci na trend vyvoje robot schopnych simulovat emoce a aktivné reagovat na
emoce uzivatele. Dotaznik zjiStoval, zda by socialni robot m¢l mit ¢lovéku podobny oblicej
s mimickymi schopnostmi. Zde ,,lidsky* obli¢ej u robota preferovalo u vSech tii skupin cca

50 % respondentti.

Reakce na mimiku u robotti byly odlisné. Mimické schopnosti u robota preferovalo 55 %
Japonct, ale pouze 36 % Ameri¢ant a 41 % Némct. Jednim z diivodd mohou byt kulturni
odli$nosti, zvlasté pak vyssi obliba robotll v Japonsku navazujici na vysokou popularitu
pocitacovych her a animovanych filmi a seridlli (anime). V Evropé a USA humanoidni
roboti Casto vystupuji jako negativni postavy akénich filmt (napt. Termindtor, Vesmirna
Odyssea, Blade Runner), kde roboti ohrozuji ¢lovéka. Naopak vzhledové stylizovani roboti
Vv hollywoodskych filmech vétsinou vystupuji v pozitivnich rolich (napt. Big Hero 6) (Nitto,
Taniyama, & Inagaki, 2017).

1.3. Uncanny Valley, ke koi'eniim hypotézy

Vyraz ,,uncanny* (v néméiné ,,unheimlich“) zavedl do psychologické terminologie v roce
1906 Ernst Jentsch ve své eseji ,,On the psychology of the Uncanny®“. Tento pocit Ize
piiblizné popsat jako subjektivné nepiijemnou kombinaci pocitii nejistoty a nedaveéry
Z neznamého a ciziho. Jentsch (a v podstaté nikdo po ném) tento pocit pfesnéji nedefinoval,
nicméné odkazuje na piivodné ochranné instinktivni reakce, ve svych projevech zavislé na
aktualnim psychickém a fyzickém stavu. Jentsch uvadi ptiklady vzniku téchto duSevnich

stavl pii1 pokusech napodobovat Zivé objekty (voskové figury, umélecké artefakty). Zvlasté



poukézal na stroje (automaty) v lidské velikosti, schopné vykonavat slozité operace. Cim
slozit€j$i je mechanismus acim vérngji napodobuje Clovéka ajeho projevy, tim je
pravdépodobnéjsi, ze bude ptisobit uncanny. Zminuje také souvislost emoce uncanny

S pocitem vnimani nemocného, piipadné mrtvého ¢loveka

Praci Jentsche komentoval vroce 1919 Freud ve své eseji ,,The Uncanny“ a vétSina
uvedenych projevii se stala pozdéji pfedmétem intenzivniho vyzkumu v souvislosti

s rozvojem um¢lé inteligence (Collins, & Jervis, 2008).

Masahiro Mori, Vv soucasnosti prezident tokijské konzultaéni firmy Mukta Research
Institute, v roce 1970 zveiejnil svou nejznaméjsi hypotézu ve formé eseje ,,The Uncanny
Valley*“ v okultistickém casopise Energy. V nasledujicich letech upadla hypotéza do
zapomneéni a opét pritdhla pozornost odborné vetejnosti v dob¢, kdy védci zacali zkoumat

dasledky podobnosti robota ¢lovéku na jeho akceptaci.

Podstatou hypotézy je navrh zavislosti afinity (v japonstiné Shinwakan) na podobnosti
objektu ¢lovéku (Human Likeness) - viz obr. 1. V pozd¢jsi verzi této hypotézy je navic
vyjadien vliv pohybu objektu, ktery afinitu zesiluje v pozitivnim i negativnim sméru. Podél
ktivky afinity jsou potom rozmistény objekty, se kterymi se uzivatel v t¢ dobé mohl setkat
(Mori, 2012).
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Obrazek ¢. 1 - Kiivky Afinity dle hypotézy Uncanny Valley (Mori, 2012)

Afinitu 1ze vyjadfit jako okamzity pocit libosti/nelibosti po spatfeni objektu. Neobsahuje
v sob& kognitivni slozku. Udoli uncanny na kiivce je vyhrazeno mrtvym objektiim, ozivlym
mrtvolam (zombie), duchiim reprezentovanym divadelni maskou (Yase Otoko Mask) a také
praktickym lidskym vytvortim, které v t¢ dob& bylo mozZzné vytvofit s vysokou mirou

podobnosti lidskému télu (napt. protézy koncetin). Humanoidni roboti tehdy cloveéka
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pfipominali pouze vzdalené a jsou tedy od udoli uncanny dostate¢né vzdaleni. Udoli naopak

ptekonavaji dle Moriho realistické divadelni loutky v lidské velikosti Bunraku (obr. 2).

Obrazek ¢. 2 - Loutka Bunraku (Bunraku, nedat.)

Loutky Bunraku ovsem nebyly realisti¢téjsi nez napt. protéza ruky, piesto jsou na kiivce
afinity umistény mnohem vyse. Z uvedeného vyplyva, ze uz v dobé formulace hypotézy
existovaly jiné faktory (napf. vSeobecné kladnéd odezva na loutky, pozorovaci vzdalenost),

které vnimani vyznamné ovliviiovaly (Mori, 2012).

1.4. Dimenze Uncanny Valley a souvisejici hypotézy

Moriho teorie zacala byt opct diskutovana na konci 80. let minulého stoleti, kdy rozvoj
vypocetni techniky dosahl urovné umoziujici 3D pocitaovou animaci pti tvorbé postav pro
ucely filmu a pocitatovych her. K prvnim pokusiim tohoto druhu se fadi americky sci-fi
film Futureworld. Znamym v kontextu uncanny se ale stal predevs§im film Poldarni expres
Roberta Zemeckise, a to diky kritice nepfirozeného pisobeni animované hlavni postavy
malého chlapce (Tinwell, 2014).

Vétsina naslednych vyzkumd fenoménu uncanny technologii 3D modelovani Siroce
vyuzivala az do doby, nez byly k dispozici realné objekty — antropomorfni roboti. Prvni
zasadni otazkou byla operacionalizace zavislé proménné ,.Shinwakan®, japonsky
neologizmus, ptekladany napft. jako familiarity (divérna znamost), likability (pocit libosti),
affinity (afinita). Moore (2012) navrhnul model, kde nezavisle proménna afinita byla
vyjadiena jako familiarity po odecteni slozky perceptual tension (pocit diskomfortu), vazené
citlivosti pozorovatele. Vodorovna osa byla v tomto modelu definovana jako objektivni

realismus, tedy mira podobnosti daného objektu realné piedloze.
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Ve smyslu Moorova modelu navrhuje Chattopadhyay, & MacDorman (2016) vysvétleni

vlivu podobnosti objektu ¢lovéku na jeho vnimani dvéma mechanismy:

- Category uncertainty — nejistota kategorizace, pokud se objekt nachazi na rozhrani
kategorii zivy — nezivy, ¢lovek — stroj, skutecny — simulovany, atd.

- Perceptual narrowing — zzeni rozsahu akceptace antropomorfnich objektd, kdy jiz
malé odchylky od normy zptisobi mnohem v¢étsi pokles afinity nez u objekti ¢lovéku
nepodobnych. Tento jev je pficitdn ochranné pudové reakci umoznujici vcas
rozpoznat hrozici nebezpeci, napt. ve formé patogenii, nemocného jedince nebo

maskovaného objektu.

Zatimco prvni mechaniSmus zahrnuje vnimani celku aje zpisoben pochybnostmi
identifikace objektu, druhy fesi posuzovani vlastnosti objektu vzhledem K normé v ptislusné

kategorii objektu.

Alternativni vysvétleni nabizi Ferrey, Burleigh, & Fenske (2015). Podle této hypotézy se
Uncanny Valley nevztahuje ptimo k emoc¢ni odezvé na objekty podobné ¢lovéku, ale je
zpusobeno obecnéj$im jevem inhibice pii feSeni konfliktu podnétt (kognitivni inhibice).
Rostouci pocet vyzkumil na toto téma odhalil efekt kognitivni inhibice nejen u vizualnich
podnétit (vice podnéti soupeti 0 ziskdni pozornosti), ale také u naslednych kognitivnich
operaci (klasifikace, lokalizace), ovliviwyjicich aktualni emocni stav jedince (pocity libosti,
atraktivity). Do této kategorie patii napi. také StroopUv Test kognitivni interference
a Festingerova Teorie kognitivni disonance. Experimenty provedené autory studie na
morfovanych objektech (,,zkfizeni* dvou objektlt) prokézaly u vétSiny respondentli pokles
miry libosti (likeability) na hranici kategorii, kde vysledny objekt sdili naptl charakteristiky
podobnosti zdrojovych objekti (napi. ¢lovek a robot).

Z piedeslych kapitol vyplyva, ze hypotéza Uncanny Valley od samotného pocatku celi
problémim multidimenzionality zavislé proménné a terminologickym nejasnostem. Tomu
také odpovida nékolik soupeticich konceptii, metodologické nejasnosti a také studie, které

tuto hypotézu zamitaji (napt. Burleigh, Schoenherr, & Lacroix, 2009).

1.5. Mimika a uncanny

Soucasné S rostouci realisti¢nosti antropomorfnich objektd (animovanych i skute¢nych)
tvlirci objektil zacali pouZzivat simulaci emoci, aby zvysili pisobeni objekti na ¢lovéka
v interakci. Simulovana emoce se takto stala dalsim faktorem ovliviiujicim vnimani objektu.

Systematicky se timto problémem zabyvala napt. Angela Tinwell (2014), kdy nechavala
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participanty posuzovat sérii tii obrazkul, vyjadfujicich vzdy jednu primarni emoci. Prvni
obrazek tvotila fotografie skutecného cloveka, zbyvajici dva byly potom jeho digitalni
modely. Mimika modelt byla vytvofena dle konceptu funkce mimickych svaltu pii
vyjadfovani primarnich emoci FACS (Facial Actions Coding System) Ekmana, & Friesena
(1978). Jeden z modelti provadel simulaci emoce Uplné€, druhy castecné (bez mimiky oci
a oboc¢i). Studie ovétila vyznamny vliv zvlasté uemoci strach a prekvapeni, podstatné
snizujicich hodnoceni objektu. Relativné maly vliv na vnimani méla emoce smutek,
pfekvapenim potom bylo nizké hodnoceni emoce stésti u digitdlnich modela s plnou
simulaci. Tento vysledek byl pficten podezieni ze strany participantli, Ze tato emoce je

pfedstirana.

Jednim z mala vyzkumi, které misto animovanych objektl pouzily reprezentace skute¢nych
objektti — robotd, je napt. studie Mathur & Reichling (2015), kde je podnétovy material
tvoten kolekci obrazkl 80 socialnich roboti vybranych z internetu na zakladé jednoticich
kritérii (napf. zobrazeni pouze hlavy, robot nenapodobuje zndmou osobu atd.). K t€émto
obrazkiim byly déle pfidany ,.kalibracni fotografie skutecnych lidi. Vyzkumu se ucastnilo
66 respondentti v primérném véku 32 let, ktefi hodnotili podobu objektu ¢loveéku a stroji
a dale pozitivni/negativni emoce, které objekt vzbuzoval. Takto ziskané datové body se staly
podklady pro vypocet regresni kiivky (polynom 3. stupné) pro vSechny objekty (plna ¢ara)

a pro objekty simulujici negativni emoce (¢arkovana ¢ara) (viz obr. 3).
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Mechano-humanness score (-100 to 100)

Obrazek ¢. 3 - Kiivka uncanny ve vyzkumu Mathur & Reichling (2015)

Podrobnéjsi rozbor dat na grafu dokumentuje dobte vliv emoci u antropomorfnich objektii
(skor nezavisle proménné nad 50). Pokud jde 0 vlastni efekt uncanny, diky velkému rozptylu
dat a malému poctu bodu v rozsahu nezavisle proménné (-25; +50) je vysledek dle mého
nazoru nepiesvedCivy.
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1.6. Interakce ¢lovéka a moderni technologie — Teorie pole

Pii vyzkumu lidské interakce s technologii obecné se nabizi jako zakladni vychodisko dilo
Kurta Lewina, prikopnika na poli socialni psychologie a ak¢niho vyzkumu. K slavné Teorii
pole, formulované ve 30. letech 20. stoleti, dospél Lewin po vybudovani matematického
aparatu na bazi topologické geometrie pii definici pojmu genidentity?, dnes v originalnim
vyznamu jiz téméf nepouzivaného. Nicméné posuzovani genidentity zahrnovalo velmi
podrobnou analyzu historie objektu, stejné¢ dulezitou i U ¢lovéka napf. pii posuzovani vlivu
osobnostnich faktorti a zivotni zkusenosti. Teorie pole historii vyvoje Clovéka implicitné
zahrnuje (faktor P), ale jeji souCasné aplikace spiSe akcentuji hodnoceni aktudlni situace
scilem ovlivnit jeji vyvoj budouci. | kdyz matematicky aparat Lewinovych teorii se
Vv soucasné dobé¢ neuplatiiuje, jeho komplexni pojeti interakce clovéka a prostredi zlstava
zdkladem pro analyzu apredikci chovani c¢lovéka v konkrétni situaci na poli socidlni

psychologie.

Zakladnim principem Teorie pole je pojeti lidského chovéni jako funkce interakce osobnosti
jedince (P) a jeho interpretace fyzikalniho a socialniho prostiedi (E), vyjadiené vzorcem B
= f (P, E). Chovani B zde v Sir§im smyslu zahrnuje jednani, mysleni i citéni v daném
okamziku. Prostiedi (E) zahrnuje veskeré vlivy okoli, které né¢jakym zptsobem na jedince
pusobi (dale jen psychologické prostfedi). Vztah chovani a psychologického prosttedi je
dynamicky a prochazi neustalym vyvojem (Saxe, 2010).

1.7. Postoje k technologiim a mechanismus jejich zmény

Postoje jako relativné stabilni charakteristika ndm umozinuji vyjadfovat vztah k riznym
objektim v socialnim prostfedi ve smyslu upfednostiiovani nebo odmitani (Eagly, &
Chaiken, 1998 in Vyrost, & Slaménik, 2008, 127). V klasické teorii jsou postoje chapany
jako tiislozkové, skladajici se z kognitivni, emociondlni a konativni slozky a néktefi autofi
pfedpokladaji zvlastni tfidy odpovédi korespondujici s témito slozkami (Vyrost, &
Slaménik, 2008, 135). Tato definice je velmi vhodna pro analyzu vypovédi participantil
v piipad¢, kdy vysledky sémanticka analyzy odhali kategorie odpovédi, které je moZno

zatadit do uvedenych kategorii (sloZzek postoje). Redukce poctu dimenzi postoji az na

2 Pojem definovany Lewinem v roce 1922 v ramci habilitadni prace jako vztah vzajemné ekvivalence objekti,
ktera neni dand pouze jejich okamzitym stavem, jak se jevi pozorovateli. Ve skutec¢nosti jsou objekty tvotfeny
souborem stavii daného objektu v rizném case (pfitomném i minulém). Dva objekty jsou tedy genidentické
nikoliv protoze maji aktudlné spoleéné vlastnosti a projevy, ale protoZe jsou piibuzné v ¢ase — jeden vznikl
z druhého nebo maji stejny ptvod a historii vyvoje (Lewin, 2013).
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jednodimenzionalni model dle Fishbeina a Ajzena (1975) se jevi jako vyhodna v oblasti
m¢éfeni, které potom predstavuje schidné&jsi problém bez slozité operacionalizace (Vyrost,
& Slaménik, 2008, 136). Slouceni vétsiny afektivnich slozek postoje do vysledného skoru

valence s naslednym vyhodnocovanim zavislosti odpovida pravé tomuto pojeti postoju.

V obecném piipadé modernich technologii, se kterymi se jedinec pravidelné setkava
(minimalné prostiednictvim médii), si vytvofi v paméti urcitou strukturu informaci a zaujme
hodnotici postoj, ktery do urcité miry ovliviiuje jeho zdméry a jednani (od vyhybani se az po
nadSeny vztah, pfip. investice do pofizeni technologie). Tyto relativné ustalené postoje
k technologiim (dale jen technologicka afinita) nejsou sice jedinym faktorem ovliviiujicim
vysledné chovani, ale vstupuji do interakce s technologiemi a mohou byt také interakci
zménény. Otevienou otazkou je skutecny Vvliv technologické afinity na HRI ve specialnim

ptipadé antropomorfnich robotd.

Lewin svou Teorii pole rozsifil zahrnutim analyzy silového pole (Force Field Analysis)
poskytujici podklad pro diagnostiku situace a predikci zmén. Piedpokladal, ze v kazdé
situaci na jedince pusobi hnaci i brzdici sily, ovliviiujici moznou zménu. Dle Lewinovy
analyzy silového pole je lidské chovani urCeno puasobicimi silami — domnénkami,
oéekavanimi, kulturnimi normami i vztahy k lidem a objektim v psychologickém okoli (life
space). Tyto sily (valence) mohou byt kladné i zaporné, vedouci ke zméné® chovani jedince

nebo zachovani stavajiciho stavu (Saxe, 2010). Zména chovani zahrnuje tfi faze:

1. odblokovani stavu,
2. zména stavu, ptfechod na novou uroven,

3. stabilizace nového stavu.

Ve fazi 1 existuje kvazistacionarni rovnovaha, ktera je poruSena zavedenim zmény ve fazi 2
a obnovena na jiné urovni ve fazi 3. V procesu zavadéni novych technologii zahrnuje prvni
faze ptredevsim dialog a aktivity, které maji jednice piivést k ochoté realizovat zménu.
Samotnd zmeéna potom zahrnuje samotny proces zmény zpisobu mysSleni, prozivani

a chovani, které lépe vyhovuji nové situaci a vedou k piesvédCeni 0 prospé$nosti zmény.

3 Agkoliv Lewin formuloval svoji teorii silového pole pvodné k vysvétleni chovéni jednotlivce, nejvice
ovlivnil oblast skupinové dynamiky. Aplikace Lewinovy Teorie pole na proces zmény chovani je v soucasné
dobé¢ Siroce pouzivana v oblasti planovani, realizace a vyhodnocovani zmén pracovnich procest, zvlaste pii
zavadéni novych technologii.
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Tteti faze potom znamena stabilizaci nového status quo a upevnéni novych navykt a procesii

(Kaminski, 2011).

1.8. Osobnostni a demografické faktory

Humanoidni asocidlni roboti obecné¢ ptedstavuji vrchol technologického vyvoje,
I v technologicky vyspélych zemich se s nimi vSak lidé potkavaji zatim vyjime¢né. Pokud je
tedy v ramci vyzkumu interakce navozena, je pii absenci piimych zkuSenosti na misté
predpokladat, Ze bude ovlivnéna vztahem k obecnym technologiim (afinita k technologické

interakci, dale jen ATI), ktery je formovan zivotni zkusenosti a 0sobnostnimi faktory.

Vyzkumi orientovanych na obecny vztah k technologiim neni mnoho, vétSina z nich je
orientovana specificky na informa¢ni technologie a pocitace. Jako piiklad 1ze uvést rozsahly
vyzkum zadany organizaci Forrester Research, zaméfeny na tii faktory: Postoj
k technologiim, finan¢ni ptijem a motivaci, ktery oslovil 250 000 ob¢ani USA. Vysledkem

vvvvvv

vyrobku z oblasti digitalnich technologii (Modahl, 1999).

Pozdéjsi vyzkum (Edison & Geissler, 2003) v ramci pilotni studie navrhnul a validoval skalu
pro mé&feni ATl a ovétil vztah ATI K osobni zkuSenosti s technologiemi. Pilotni vyzkum byl
proveden ve tfech etapach azahrnul 212 studentt. Pilotni studie uvedla korelaci

technologické afinity a osobni zkusenosti (r = 0.349, p <0.0002).

Névazny hlavni vyzkum byl proveden formou dotaznikového Setieni na vzorku 605
respondentti vékového rozsahu 18-65 let, primérného véku 27 let s mirnou pievahou Zen,
slozeného pievazné z vysokoskolskych studentl. Pfedmétem hlavniho vyzkumu bylo
sestaveni a validace dalSich 5 dotazniki pro predpokladané zdrojové faktory a dale testovani

sedmi hypotéz o vztahu ATI a ptedpokladanych zdrojovych faktori:

- Dispoziéni optimizmus (generalizovana tendence ocekavat piiznivé feseni zivotnich
situaci, DOPT)

- Potfeba poznani (tendence pfemyslet, schopnost komplexniho zpracovani informaci,
Need for Cognition, NFC)

- Tolerance ambivalence (vnimani nejednoznaénych situaci a nejistoty, TFA)

- Misto kontroly (Locus of Control dle Rottera, LOC)

- Vnimani vlastni u¢innosti (vira ve vlastni schopnosti, Self-Efficacy dle Bandury,
SEFF)

- Vé&k a pohlavi
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Vysledky hlavni studie prokazaly statisticky vyznamnou korelaci (p <0.0001) u NFC (r =
0.4), DOPT (r=0.29) a SEFF (r=0.21) (Edison & Geissler, 2003). U ostatnich faktord nebyl
prokazan statisticky vyznamny vztah K ATI.

1.9. Model akceptace technologii (TAM)
Vyzkum v této oblasti vyustil v nékolik teoretickych modelti, vychazejicich z teorii

informacnich systém, sociologie a psychologie.

Mezi nejvice uznavané modely v této oblast patii Technology Acceptance Model (TAM)
a Socidlné — kognitivni teorie (SCT) (Venkatesh, Morris, Davis, & Davis, 2003).

Dle modelu TAM je akceptace novych technologii determinovana jejich pfedpokladanym
uzitkem a ptistupnosti (jednoduchosti pouzivani). Predpokladany uzitek je potom definovan

jako mira zvySeni pracovniho vykonu nebo pomoci pfi feSeni ukolt (Davis, 1989).

Rozsitena verze modelu TAM zahrnuje také faktor subjektivni normy — konstrukt prevzaty
z Teorie odivodnéného jedndni autoru Fishbein & Ajzen. Spociva v tvrzeni, Ze nasemu
chovani vzdy ptedchazi ur€ity zamér, ovlivnény postoji skupiny blizkych lidi (Venkatesh,
& Davis, 2000).

Uzitek \

Piistupnost |—» Zamér |~ >| Jednani

Subjekt.
norma

Obrazek ¢. 4 - Model TAM (upraveno dle Venkatesh & Davis, 2000)

1.10. Socialné kognitivni teorie (SCT)
Socialn¢ kognitivni teorie Alberta Bandury byla adaptovana do podoby modelu vyuzivani

vypocetni techniky skupinou vyzkumnik z oblasti informacnich systémt (Compeau,

Higgins, & Huff, 1999).

17


https://cs.wikipedia.org/w/index.php?title=Martin_Fishbein&action=edit&redlink=1
https://cs.wikipedia.org/w/index.php?title=Icek_Ajzen&action=edit&redlink=1

Nezavislymi proménnymi modelu SCT jsou Computer Self-Efficacy (CSE), definovana jako

presvédceni jednotlivce 0 schopnosti obsluhovat pocitac, a dale ocekavané ptinosy v oblasti

pracovniho vykonu a spolecenského statusu. Zavislé proménné jsou potom faktory emoci,

uzkosti a vysledného vyuziti pocitace (Tamtéz).

CSE —»| Emoce

A

Vykon Uzkost

4

>

Status | — | Vyuziti

Obrazek ¢. 5 - Model SCT (upraven dle Compeau et al., 1999)

1.11. Robot jako technologie i jako predmét interakce

Robot se stava soucasti psychologického okoli jedince ve formé dostupnych informaci,

piipadn¢ i jako objekt pfimé interakce. Lze piedpokladat, ze i interakce nepiima (obrazky,

video) muize sdilet podobné charakteristiky jako interakce ptima. Pro interakci s robotem lze

dle uvedenych teorii odvodit nasledujici:

Ma dynamicky charakter. Prvni dojem u jedince, ktery poprvé vidi konkrétni typ
robota na obrazku, se miiZze vyrazng liSit od hodnoceni béhem druhé interakce, kdy
je prezentovano video a dopliitkové informace.

Lze uplatnit prvni dva stupné z Teorie planované zmény. | v pfipad¢, kdy cilem
interakce neni primarné ménit postoje jedince k robottim, miize jedinec postoj zménit
na zakladé novych informaci.

Do dojmu z interakce se promitne osobni zkuSenost, osobnostni a demografické
charakteristiky jedince, které lze ptiblizné nahradit nékolika zakladnimi faktory.

V kontextu citované¢ho vyzkumu (Edison & Geissler, 2003) se jevi jako podstatny
vztah technologické afinity k osobni zkuSenosti a potiebé poznavat. Korelace
s vékem je pomérné slabd a vysledky mohou byt zkresleny prevahou mladé generace
ve zkoumaném vzorku.

Roboty lze také chapat jako vrcholné piedstavitele novych technologii, a lze na né
tedy vztahovat modely akceptace novych technologii. U modelu TAM lze potom
predpokladany uzitek interpretovat jako pfedstavu respondenta 0 mozném vyuZiti
robota, piip. jako hodnoceni jeho skute¢ného vyuziti, se kterym byl respondent
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seznamen. Jednoduchost vyuziti je dana predpokladanou jednoduchosti interakce
s robotem (jak robot chape pokyny a jak jedinec rozumi jeho projeviim). Zavislou
proménnou Zamér potom lze interpretovat jako volbu mozného (osobné
piijatelného) typu interakce ze strany jedince (napf. aktivni komunikace, ignorace,
obchazenti).

Vztahy mezi proménnymi Umodelu SCT jsou komplexni, ovSem v kontextu
interakce s robotem lze uvazovat nasledovné: Pokud pomineme kategorii pracovnich
robotu, jsou v ¢eském prostiedi zkuSenosti z pfimé interakce S roboty prakticky
nulové. Vliv proménnych Vykon a Status Ize tedy ptedpokladat jako maly, jedinou
podstatnou nezavislou proménnou ziistava tedy Self-Efficacy, pojata jako vnimana
schopnost jedince s robotem komunikovat a spolupracovat. Nezavisle proménné
Emoce a Uzkost v modelu SCT potom zavisi pouze na jedné proménné*. Nezavisle
proménnd Vyuziti se blizi proménné¢ Zamér z TAM, oboje zde znamena ochotu

a pripravenost s robotem komunikovat a n¢jakym zptisobem ho pouzivat.

1.12. Kategorie a aplikace roboti

Robot dle Oxford Learner’s Dictionaries (nedat.) je

,,Stroj, schopny automaticky vykonavat slozité sekvence akci.*
., (zvlaste v beletrii) stroj napodobujici ¢loveka a schopny vykondvat nékteré jeho

cinnosti.”

Humanoidni robot (Humanoid robot, nedat.) je

,»Stroj tvarové napodobujici lidské telo pro funkcni, experimentalni nebo jiné ucely.*

Socialni robot (Breazeal, 2005, 127) je

,Patii do tridy autonomnich robotu explicitné navrzenych pro socidlni interakci

«

S lidmi a porozumeéni lidem.

Z kategorii aktudlné existujicich robotl uréenych pro interakci s ¢lov€kem jsou

nejvyznamneéjsi:

4 Emoce
kap. 1.5.

a uzkost pti interakci s robotem mize mit ovSem i jiné zdroje, pfesahujici ramec modelu SCT. Vice
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Primyslovi a servisni roboti

Tvofi nejpocetnéjsi skupinu uréenou pro pracovni sféru S velmi nerovnomérnym
zastoupenim V rtiznych Castech svéta. Statistika z roku 2017 uvadi na 10 000
zamg&stnancl 68 robott v Jizni Koreji, 45 v Japonsku, 42 v Némecku, 19 v Cesku
(Pissarides, 2018). Primyslovi roboti az na vyjimKy nemaji humanoidni prvky,
vétSinou se jednd 0 manipulatory a dopravni prostiedky, ¢asto se znacnou mirou

autonomie.

Humanoidni roboti (humanoidi)

Napodobuji lidské té€lo (napi. trup, Koncetiny, hlava) a,lidsky“ zpisob pohybu
(chiize) véetné manipulace s predméty. Vznikaji jako vysledky vyzkumnych
projektli s cilem vyvinout aotestovat rtizné konstrukce pohybového aparatu®
a fidicich systémi. V soucasné dobé existuji v poctu nékolika malo desitek typd,
kazdy typ je typicky zastoupen malym pocten exemplait. Humanoidi jsou ¢asto
vybaveni hlavou, s typickymi prvky lidské tvafe (oci, usi, rty, ...), nékdy i S moznosti

simulovat lidskou mimiku.

Socialni roboti

Jsou urceni pro nasazeni do vefejné sféry (zdravotnictvi, domécnost, osobni asistenti
pro seniory, zabavni pramysl) s u¢elem sluzby ¢lovéku. Casto se piitom jedna
0 humanoidy, n&které typy ale napodobuji zvitata® (Casto pro terapeutické tcely)
nebo napodobuji ¢lovéka velmi symbolicky’.

V ojedinélych ptipadech jsou tito roboti jiz dnes vyrabéni ve vétSich poctech
a nasazovani prevazné do vzdelavacich a zdravotnickych instituci (napt. robot Nao,
viz kap. 4.2.1). Této kategorii roboti je v nasledujicich letech ptedpovidan
nejrychlejsi rozvoj (Breazeal, 2005).

Unikatnost socialnich robotd spoc¢iva v kombinaci velkého mnozstvi riiznorodych
funkei (pohyb, detekce prostfedi, komunikace, mimika, rozpoznini emoci)

Vv objektu, ktery se tvarem podoba ¢lovéku (U humanoidnich typtl). Jednotlivé funkce

% Napt. Atlas od Boston Dynamics, extrémné mobilni robot se schopnosti manipulovat t€zkymi bfemeny, bez
,»lidské* hlavy (ATLAS, nedat.).

® Napt. Paro, robot napodobujici mladé tuleng, uréeny jako spole¢nik pro domovy seniortt (PARO Therapeutic
Robot, nedat.).

"Napt. Buddy, osobni domaci asistent pro seniory (BUDDY the First Emotional Robot, nedat.).
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samy 0 sobé& pfitom existuji v jinych zafizenich, a to ¢asto na vyssi Grovni®. Prave
podobnost ¢lovéku ale u mnoha lidi vyvoldva naptf. dojem, Ze robot je schopen
samostatného mysleni, se zavaznymi duasledky pro jeho vnimani ahodnoceni.
Moderni socialni robot se vyznaCuje Vysokou miru autonomie, schopnosti
s ¢lovékem verbaln¢ komunikovat, rozpoznavat jeho emoce a reagovat zpisobem
akceptovatelnym pro bézného jedince bez specialniho vzdélani.

- Socialni roboti se v Cesku vyskytuji v soudasnosti ojedinéle, jedinym zjisténym
ptipadem je robot Nao, ktery je umistén na nékterych technickych univerzitach (napf.
CVUT, VUT Brno, VSB-TUO Ostrava).

Interakce lidi a antropomorfnich socialnich roboti v Ceské republice piedstavuje zajimavy
problém, zahrnujici fadu aspektid naznaCenych V teoretické ¢asti této prace. Primarnim
predpokladem vyzkumu HRI je vytvotfeni vhodného pojmového aparatu, coz je také hlavnim
cilem této prace. Za sekundarni produkt je poté mozno povazovat popis a Caste¢nou
kvantifikaci jevi pozorovanych pii HRI a jejich srovnani s existujicimi teoriemi ¢i

hypotézami.

8 Napt. s chatbotem — komunika¢nim programem si popovidame lépe nez s primérnym robotem.
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2. Vyzkumny problém, cile a otazky

Vyzkumnym problémem této prace je nalezeni charakteristickych vyrazl, univerzalné
pouzitelnych v ¢eském prostiedi pro popis a testovani myslenkovych a pocitovych obsahil
vznikajicich béhem interakce ¢lovéka a robota, a dale identifikace myslenkovych vzorcu,
které se jevi jako typické pro uréitou kombinaci typu osobnosti arobota. Vyrazy jsou
vyhodnocovany jako dynamicky jev v obecné formé valence v pojeti dle Lewinovy teorie
pole. Reseni problému je provedeno formou analyzy a zobecnéni zdznamu simulované
interakce, doplnéné o informace z dotazniki osobnostnich charakteristik. Osobnost
participanta je kromé samotné vypovédi ve vyzkumu charakterizovana vybranymi
osobnostnimi  a demografickymi  faktory. Robot je klasifikovan technickymi

charakteristikami, které ovliviiuji dany zpUsob interakce.

V souladu s teoretickou ¢asti prace (kap. 1.4., 1.5.) je nutno ptedpokladat vyrazny vliv
emocnich slozek vniméni antropomorfnich objektd (simulujicich urcitou emoci) na

celkovou valenci objektu (robota) viici participantovi.

Vzhledem k nevyfeSenym problémim dimenzi a terminologie hypotézy Uncanny Valley
(kap. 1.4.) si tato prace neklade za cil hypotézu testovat, ale kvalitativnimi metodami popsat
vyskyt fenoménu uncanny (negativnhiho vnimani objektii velmi podobnych c¢lovéku).
Terminologie vyjadifovanych emoci participant neni dopfedu stanovena, je naopak jednim

z planovanych vystupti.

,Mimika* — tedy simulace emoci u robotii ma dvoji efekt. Jednak simuluje ur¢itou emoci
atim vyvolava pfisluSnou emocni odezvu v interakci (podobné jako u mezilidského
kontaktu), zaroven je ale Casto slozkou, zesilujici (nebo ptimo zptsobujici) efekt uncanny.
Vliv ,,mimiky*“ robota nelze v prvni fazi rozhovort Uplné odstranit. Statické¢ obrazky
zpravidla nevyjadiuji emocné neutralni stav. Je tedy ucinén pokus, vyfesit tento problém
vyvazovanim: Podnétovy material obsahuje vzdy sadu obrazki stejného objektu, vyjadiujici
pozitivni i negativni emoce. V druhé fazi ma pouzité video prezentacni charakter, ktery
zprostiedkovava celou paletu vyrazi robota. Participant tedy po skonceni videa vyjadiuje

celkovy dojem a problém izolovanych vjemu statickych obrazka odpada.

2.1. Vyzkumné cile
1. Analyzou rozhovoria identifikovat kategorie, do kterych lze zatadit pocity, dojmy

a postoje participanti béhem nepiimé interakce se socialnim robotem.
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Analyzou rozhovoru identifikovat kategorie charakteristik robott, které podstatnym
zpusobem ovliviiuji jejich vnimani a hodnoceni.

Zobecnit vyrazy, kterymi participanti popisuji své prozivani interakce, do formy
generickych vyrazi, a provést hodnoceni jejich intenzity v jednotné stupnici valence.
Navrhnout osobnostni a demografické charakteristiky s predpokladem vlivu na
interakci s robotem aformou dotaznikti tyto charakteristiky U participantd
kvantifikovat.

Nalézt souvislosti mezi osobnosti participanta a vlastnostmi robota na jedné strané
a prozivanim participanta pfi interakci na strané druhé.

Identifikovat a vysvétlit ptipady vyskytu emoce uncanny.

2.2. Vyzkumné otazky

1.

5.

Do jakych kategorii 1ze rozd¢lit pocity, dojmy a postoje participantti béhem nepiimé
interakce se socialnim robotem?

Které charakteristiky robota maji podstatny vliv na jeho vnimani a hodnoceni?

Jaké obecné vyrazy jsou vhodné pro popis prozivani participantii béhem interakci?
Jaké souvislosti mezi osobnosti participanta, vlastnostmi robota a prozivanim
a chovanim respondenta s potencidlem zobecnéni lze nalézt?

Ve kterych ptipadech lze nalézt fenomén uncanny a co tyto ptipady spojuje?

2.3. Plan vyzkumu

Prakticka ¢ast vyzkumu ma nasledujici faze:

2 o

Vybér robott, sestaveni podnétového materialu

Vybér osobnostnich charakteristik, sestaveni dotazniku
Identifikace participantl a administrace dotaznikl
Pilotni rozhovory (nedokumentované)

Dokumentované rozhovory

Ptepis rozhovort a analyza piepisu.

3. Metodika vyzkumu

3.1. Typ vyzkumu

~Kvalitativni metody se uzivaji K odhaleni a porozumeéni tomu, co je podstatou jevii, 0 nichz

toho jesté moc nevime...N neposledni Fadé mohou kvalitativni metody pomoci ziskat 0 jevu
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detailni informace, které se kvantitativnimi metodami obtizné podchycuji* (Strauss &

Corbinova, 1999, 11).

Interakce robota a ¢lovéka ptedstavuje novy jev na poli socidlni psychologie, ke kterému
existuji prevazné kvantitativni vyzkumy, tykajici se ovSem bud’ jen malé ¢asti problému,
nebo naopak statistiky obecnych postoji. Uz pro samotné zjisténi kategorii a dimenzi
interakce konkrétnich jedinct s konkrétnimi typy robota je vhodnéjsi kvalitativni vyzkum.
V této praci jsem proto pouzil metodu zakotvené teorie, ,,induktivné odvozené ze zkoumani
jevu, ktery reprezentuje” (Tamtéz, 14). Jevem je Vv kontextu tohoto vyzkumu chéapana
interakce ¢loveka a robota. Vyzkum je zaloZen na matici primarnich dat (pfepisy rozhovort)
dvoufazovych interakci 17 (participanti) x 9 (roboti). Piepisy jsou dale podrobeny analyze

a zobecnéni s cilem odhaleni obecnych vzorct interakce.

Vybér roboti zahrnuje charakteristické zastupce ruznych konstrukénich typt, vybér
participanti. potom Siroké spektrum vékovych a postojovych kategorii. Interakce
participanta srobotem probiha béhem interview ve form¢ dvoufazové prezentace
podnétového materialu (obrazky, videonahravka, informace). Vystupy z interview jsou
doplnény o informace z dotaznikl a dale zpracovany kvalitativnimi metodami. Vypovéd’
participanta ve form¢ verbalnich a neverbalnich projevil je zachycena b&éhem rozhovoru

formou audionahravky.

3.2. Dotaznikové Setieni

Dotaznikové Setfeni poskytuje dopliujici informace, které z Casovych a metodickych
diivodl nebylo vhodné zac¢lenit do samotnych rozhovort. Skory z dotazniki byly doplnény
k datiim z rozhovord anasledné vyhodnoceny ataké srovnany s vypovédi participanta.
Administrace dotazniku probihala n€kolik dnii pfed rozhovory a tykala osobnostnich faktort

Vv pojeti dle Edisona & Geisslera (2003). Dotaznik (ptiloha ¢. 3) ma 4 skaly:
A: Vztah k technologiim (AT)

- Vychazi z dotazniku Afinity k technologické interakci (ATI) (Franke, Attig, &
Wessel, 2018), ktery je zaméfen na piimou interakci jednotlivce s technologii ve
smyslu jejiho osvojeni. Z tohoto dotazniku byly vybrany 3 typické polozky (Al, A8,
A9), které byly doplnény 6 novymi polozkami, testujicimi nazory na obecnou

prospesnost technologii pro cloveka.
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B: Dispozi¢ni optimizmus (DOPT)

- Skala testuje oekavani pozitivni budoucnosti a schopnost &elit prekazkam. Polozky

jsou Castecné pievzaty z Edison & Geissler (2003) a pieformulovany.
C: Potteba poznani (NFC)

- Skéla testuje tendenci pfemyslet a schopnost komplexniho zpracovani informaci.

Polozky jsou pievzaty (Tamtéz).
D: Vlastni u¢innost (SEFF)

- Skala testuje konstrukt Self-Efficacy (dle Bandury) jako ochotu piijmout riziko

a viru ve vlastni schopnosti. Polozky jsou pievzaty (Tamtéz).

Vzhledem ke zméné vyznamu mnoha polozek $kaly AT ve srovnani se $kalou ATI neni
nadale predpokladano, Ze faktory DOPT, NFC a SEFF jsou zdrojovymi faktory AT a je
s nimi v analyze nakladano jako s nezavislymi faktory. Polozky ostatnich $kal si zachovavaji
originalni vyznam, doslo pouze K jejich pteformulovani a redukci poétu. Dotazniky byly
respondenttim piedavany osobné nebo zasilany elektronickou posStou. Skupina respondentt
pro dotaznikové Setfeni byla nakonec shodna se skupinou participantt rozhovora (zadny

respondent neodmitnul rozhovor).

3.3. Rozhovory

Rozhovorim tvoficich zaklad vyzkumu piedchazela diskuse s prateli a zndmymi (mimo
okruh participanttl) na t¢éma umélé inteligence a robotl s ¢aste¢nou prezentaci podnétového
materidlu. Takto vznikl urcity nihled na kategorie vnimani a hodnoceni, ktery umoznil
formulovat doplnkové otdzky a vytvofil vychodisko pro kodovani. Samotné rozhovory
probihaly bez pteruSeni v klidném prostiedi (uzavienych mistnostech), podnétovy material
byl prezentovan na notebooku v programu MS PowerPoint. Zvukové stopy rozhovort byly

se svolenim participantii nahravany na mobilni telefon.
Polostrukturované rozhovory byly rozdéleny do nasledujicich ¢asti:

1. Uvod, seznameni se smyslem vyzkumu a ¢lenénim rozhovoru.

2. Prezentace prvni ¢asti podnétového materialu (9 stranek, kazda obsahuje tfi obrazky
hlavy robota) uvozena pokynem: ,,Predstavte si, ze byste tohoto robota potkali,
a vyjadrete, jak na vas pusobi.*“. Do této Casti asistent nevstupuje, zaznamenava

pouze spontanni vypoveéd participanta. Na konci této casti jsou obrazky
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prezentovany pohromadé na jedné strance a participant je pozadan, aby vybral dva,
ktefi na n¢ho pusobi nejlépe, a dva, kteti naopak ptisobi nejhtite.

3. Prezentace videa a doplitkovych informaci (ptivod, funkce, uréeni robota) ve stejném
poradi jako v ¢asti 2, s nasledujicim pokynem: ,,Jak na vdas piisobi robot nyni? Zkuste
uvest nekolik priviastkui, které ho charakterizuji. Pokud ma respondent problémy
s formulaci pfivlastkd, je zobrazena skrytd c¢ast stranky S vybérem ptivlastkl
rozdélenych do kategorii.

4. Doplikové otazky:

a. Jaké jsou Vase zkuSenosti s pokro¢ilymi technologiemi a roboty?
b. Co si myslite 0 robotech velmi podobnych ¢lovéku?

5. Podékovani a zavér.

3.4. Metody analyzy dat
Prvnim krokem byl pfepis zdznamu s pfipojenymi pozndmkami popisujicimi paraverbalni

projevy participanta (vahani, smich, nejistota, ...).

Prepis byl dale podroben otevienému kodovani. V této fazi byly v prepisu barevné oznaceny
vyrazy vztahujici se ke vnimani a hodnoceni robota. Barva oznacuje valenci vyrazu (viz
ptiloha ¢. 4) a tuéné pismo oznacuje vyrazy piesahujici ramec prvniho dojmu jako produkt

kognitivni ¢innosti (uvazovani, hodnocent).

Nasledovalo axialni kodovani, kdy byly oznacené vyrazy seskupeny do tabulky zdrojovych
dat (MS Excel), zafazeny do kategorii, podkategorii a skérovany. Definice kategorii,
a predevsim podkategorii byla v pribéhu zpracovani upravovana tak dlouho, dokud nebylo
dosazeno potfebného zobecnéni pii zachovani ptivodniho smyslu vyrazu. K podkategoriim

byly nasledné¢ vytvofeny generické vyrazy pro tvorbu $kal.

Takto vytvoreny datovy soubor byl dale analyzovan funkcemi deskriptivni statistiky a byly
vytvofeny grafy pro zobrazeni zavislosti. Jako hlavni typ grafu pro prezentaci vysledkt byl

zvolen krabicovy graf, v n¢kterych ptipadech histogram.

4. Vyzkumny soubor a podnétovy material

4.1. Vybér participanti
Pro vyzkum bylo vybrano 17 participantd metodou kvotniho vybéru pro dosazeni piiblizné
rovnomérného zastoupeni V kategoriich Osobni zkusenost s technologiemi a Pohlavi

V Sirokém vékovém rozsahu.
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Osobni zkusenost s technologiemi byla zvolena jako hlavni kritérium vybéru v souladu
s vyzkumem Edisona a Geisslera (2003), ktery prokazal jeji vyrazny vliv na technologickou
afinitu. Vyzkumny vzorek obsahuje 8 respondentii s rozsahlej$imi technickymi
zkusSenostmi, az na jednu vyjimku se jednd 0 muze technickych profesi. Vyvazenim dle
osobni zkuSenosti bylo tedy dosazeno | rovnomérného zastoupeni obou pohlavi (9 muzi, 8

zen).

V piipadé hodnoceni korelace véku s technologickou afinitou neni uvedeny vyzkum
(Tamtéz) reprezentativni v disledku uzkého vékového rozmezi vyzkumného vzorku. Cilem
této prace je zachytit mj. i rozdilné vnimani socialnich roboti v $irokém vékovém spektru.

Vek participantd se pohybuje v intervalu 21-81 let, s primérnou hodnotou 45,5 let.

Pocet respondentti
o B N W AR U o

[21, 31](31, 41] (41, 51] (51, 61](61, 71](71, 81]
Vék

Graf ¢. 1 - Rozlozeni veku participantt

Vsichni respondenti v dobé vypliovani dotazniku souhlasili s Gi€asti na interview a zadny

svlij nazor v prubéhu vyzkumu nezménil.

4.2. Vybér a hodnoceni roboti

Jednim z cili vyzkumu je dosazeni maximalni mozné externi validity, proto byly vybrany
znamé typy robotl jako fyzickych objektl, pfedstavenych vetejnosti béhem poslednich 20
let. Protoze tito roboti nejsou pro vyzkum v Cesku realné dostupni, nejblizsi alternativou
bylo vyuziti jejich datové podoby (obrazky, video, informace) pro prezentaci participantam.
Socialni roboti s antropomorfnimi prvky byli béhem poslednich 20 let vyrobeni v poctu

nékolika malo desitek druhi, které Ize zafadit do tfech kategorii (srov. Nitto et al., 2017):

1. Humanoidni robot velmi podobny ¢loveéku
2. Stylizovany robot méné podobny ¢loveku

3. Robot viibec nepripominajici clovéka
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Vybér robotl byl tedy podtizen naplnéni uvedenych typovych kategorii. Nasledujici tabulka

obsahuje ptehled robotlti pouzitych pro tvorbu podnétového materidlu véetné zakladnich

udaju.
Nazev Obrazek Pivod, rok | Charakteristika typu
robota robota
,,Surrealisticky stroj s emocemi*
USA Extrémné technicky vzhled
Kismet 2000 Diiraz na mimiku a vniméni lidskych emoci.
Kategorie 3
,,RoboCop*
Vietnam Reprezentace fyzické sily
Topio 2007 Bez mimiky
Kategorie 1
,,RObot-aktivni dité*
Francie Vyvazeny vzhled a schopnosti
Nao 2007 Mimika nahrazena pohybem a vokalnim
projevem. Uzitecny.
Kategorie 2
,,Robot — ¢lovék*
Japonsko Geminoid — kopie konkrétniho ¢lovéka
Hiroshi 2008 Dobré vokalni schopnosti
Omezeny pohyb
Kategorie 1
,Divny robot*
h USA Propracovand, ale nepfirozena mimika
Oktavie o ‘ 2009 Nekonzistentni
' > Servisni robot
' Kategorie 2
»Kyberneticka spolecnice*
Japonsko Atraktivni, velmi podobna ¢lovéku
Miim 2011 Vyspély pohyb akomunikace, omezena
mimika
Zabavni primysl
Kategorie 1
»Sofistikovany robot*
Cina Duiraz na mimiku a komunikaci
Sofia (Hongkong) | Velmi podobna ¢lovéku, zamérné odliseni
2015 Kategorie 1
a ,» Labletop robot*
( a Japonsko Abstraktni mimika
Haru 2018 Vzhled podfizeny ucelu
Funkéni, tcelny
—_— Kategorie 3
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,,Robot-dité nebo stroj?*
Francie Dlraz  na  manipulaci s pfedméty
Nina 2019 a komunikaci
Nekonzistentni vzhled a projevy
Kategorie 2

Tabulka ¢. 1 - Vybér socialnich robotti pro podnétovy material

4.3. Etické principy a autorské pravo

Podnétovy material ve formé¢ prezentace PowerPoint obsahuje obrazky stazené z vetfejnych
webovych stranek a videa stazena z YouTube. Odkazy na zdroje jsou uvedeny na posledni
strance prezentace. Jedna se 0 podklady prezentujici produkt, pouzité pro nekomercéni tcely.

Jejich prezentace v nezménéné form¢ v ramci vyzkumu nevyzaduje souhlas autora.

Vsichni participanti vyjadtili Gstni formou informovany souhlas s anonymnim vyuzitim dat
vyplnéného dotazniku a nahravky rozhovoru ve formé piepisu pro Ucely realizace

a publikace vysledkt vyzkumu.

5. Vysledky vyzkumu

5.1. Postup zpracovani dat

Predmétem vyhodnoceni je 1272 vyrazl (polozek) reprezentujicich reakce participantii na
podnétovy materidl. Vyrazy byly ziskany z ptepisii rozhovora jako charakteristicka slovni
spojeni v originalni formé, ktera se vztahuji Kk podnétovému materialu a ve svém souhrnu

vystihuji obsah vypoveédi participanta. Tyto vyrazy byly dale zpracovany dvojim zptisobem:

Pro sémantické vyhodnoceni byl kazdy vyraz dale zatazen do jedné podkategorie, ke které
byl pfifazen genericky vyrok ve formé tvrzeni, na které lze reagovat vyjadienim miry
souhlasu/nesouhlasu. Vystupem je souhrn vyrazii pouzitelnych pro budouci tvorbu skal

hodnoceni robotd v ¢eském prostiedi.

Faze vyhodnoceni Vysledek vyhodnoceni
Originalni vyrok z ptepisu ,,Pokecala bych s nim*
Kategorie Postoj

Podkategorie Povidat

Genericky vyraz Chtél(a) bych si s nim povidat

Tabulka ¢. 2 - Piiklad sémantického vyhodnoceni polozky

Pro kvantitativni vyhodnoceni byl kazdy vyraz v ramci ptislusné kategorie vyhodnocen na

jednotné skale. Cilem tohoto kroku je tvorba dat pro hledani vlivu osobnostnich
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charakteristik participanta a charakteristik robota na pocity, dojmy a postoje (souhrnné

vyhodnocené ve formé valence), které reflektuji obraz objektu v mysli participanta.

5.2. Prrehled kategorii
Kategorie byly rozdéleny do dvou hlavnich skupin:

Kategorie vystihujici valenci ptisobeni objektu na participanta

- Pocit — pocitova slozka reakce na objekt, kterou je mozno kvantifikovat (napf.
sympaticky, divéryhodny, nebezpeény).

- Ambivalence — pocitova slozka reakce na objekt, kterou nelze kvantifikovat (vnitini
rozpor).

- Dojem — zahrnuje jednak celkové hodnoceni po ukonéeni prvni faze rozhovoru
(vybér dvou nejlépe a dvou nejhlife vnimanych robotil) a dale nékteré vyrazy
ptesahujici ramec kategorie pocitt (napft. pratelsky, zabavny, zajimavy)

- Postoj — zahrnuje konkrétni akce, které si participant v souvislosti s objektem

ptedstavuje (napt. ,,Vzal bych si ho domii*, ,,Popovidal bych si s nim®)

Kategorie Pocit, Dojem aPostoj jsou dale skorovany jednotnym zplisobem

a v kvantitativnim vyhodnoceni slou¢eny do skoru valence.

Kategorie Ambivalence sdruzuje vyrazy vyjadiuji vnitini rozpor v kategorii pocitt, ktery
participant v okamziku vypovédi neni schopen vyfesit, napi. vypoveéd Ireny o Sofii v 1. fazi
rozhovoru ,,Sofie je uzasnd, az vzbuzuje hrizu“. Ambivalentni pocity nelze kvantifikovat na
Skale libosti-nelibosti, jejich umisténi do stfedu (hodnota 0) by pfineslo slouceni
S neutralnimi vyroky typu ,,Tento robot ve mné nic nevzbuzuje, nic k nému necitim . Proto

byly ambivalentni vyrazy vyhodnoceny zvlast'.

Ve fazi 1, kdy participanti méli k dispozici pouze obrazky hlavy robota, vznikaly
ambivalentni vyroky pfevazné na zdklad¢ nekonzistentniho vzhledu, kdy vznikal rozpor
V primarnim zatfazeni do kategorie ¢lovék — stroj. Typickym ptikladem je Kismet, kdy
participanti s mensi schopnosti nadhledu si nedokazali objekt nikam zafadit. U Sofie byla
Casto komunikovanym rozporem prihledna ¢ast hlavy bez vlasd, u Niny zase navlek
piekryvajici hlavu. Pouze u Ireny s tendenci hodné pfemyslet (vysoky skor na Skale NFC)

byl uz na zacatku rozhovoru pocit ambivalence formulovan jako pfilisSnad podobnost clovéku.
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Ve fazi 2 byl uz ve vétsiné ptipadii pocit ambivalence formulovan jako problém podobnosti
robota ¢lovéku (n¢kdy také jako nepochopeni ucelu robota) a v nékterych piipadech vedl

ke generalizovanému odmitnuti humanoidnich robott.

Posun ambivalentnich pocitti 1ze velmi dobfe popsat na piikladu robota Hiroshi. Na
obrazcich je tento robot prakticky nerozeznatelny od ¢lovéka, ma tedy velmi konzistentni
vzhled. Pfestoze byli participanti pfedem informovani, ze se jedna o robota, byl ve fazi 1
zaregistrovan pouze v jednom piipad¢ (u Martina) pocit ambivalence (spiSe pfekvapeni). Ve
fazi 2 byly mimika a pohyb hlavy robota uz jasné€ rozdilné od ¢lovéka, pocity ambivalence

se presunuly do kategorie pfilisné (a nezvladnuté) podobnosti ¢loveku.
Kategorie vystihujici hodnoceni objektu bez emo¢ni slozky:

- Podoba — mira podobnosti objektu ¢loveku, stroji, nebo zviteti
- Vyspélost — slozitost technického zpracovani robota, rozsah funkci
- Uéel — vnimana uZitenost robota pro ¢lovéka

- Asociace — propojeni zazitku z interakce s minulou zkus$enosti participanta

Kategorie Podoba a Ucel vystupuji v dal§im vyhodnoceni jako hlavni faktory vyjadiujici

charakteristiky robota, ke kterym jsou vztahovany valenéni slozky Pocit, Dojem a Postoj.
U kategorie Vyspélost z vypovédi participanti vyplyva:

- Participanti nejsou schopni vyhodnotit technickou vyspélost robota jinak nez
pozorovanim jeho projevi. Doplitkové textové informace uvedené na podnétovém
materidlu mély na vypovéd minimalni vliv.

- Hodnoceni dokonalosti a pokrocilosti v Kategorii Vyspélost bylo tak vyjadieno

hodnocenim podobnosti robota ¢lovéku a jeho vnimané uZite¢nosti.

V ramci aktuadlniho vyzkumu se proto jevi tato kategorie pro kvantitativni vyhodnoceni jako

duplicitni a nebyla déle uvaZovana.

Kategorie Asociace zahrnuje tato kategorie vétSinou odkazy na média typu ,,Vypada jako
Terminator, ,,vidél jsem néco podobného na YouTube“ atd. (aZ na jednu vyjimku
participanti neméli pfimou zkusSenost S jakymkoliv socialnim robotem). Tyto stereotypni
typy asociaci nebyly v kvantitativnim vyhodnoceni uvazovany, protoze byly dale prekryty
piimym vyjadienim pocitt a dojmi na zakladé Podoby. Napt. ve vyjadieni ,,Tento robot mi

pripomina klip Daft Punk. Pisobi neprirozené a cize.” je mozno asociaci na videoklip
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z vyhodnoceni vynechat, a zdtivodnéni vysledného skoru valence se presouva do kategorie

Podoba.

Toto zjednoduSeni je sporné piedevsim urobota Topio, postavy jakoby vystiizené
z americkych akénich filmt. Dle vyzkumu NRI (Nitto et al., 2017) jsou podobné typy robotti
ve filmech stereotypné obsazovany do role zapornych postav a reakce nékterych participanti
tento stereotyp také reflektovaly. Hodnoceni Topia ve fazi 1 je vSak spiSe prumérné,
s vy§§im podilem ambivalentnich vyroki, coz naznacuje nizky podil Asociace na vysvétleni
valence. Pfi¢ina velkého propadu valence ve fazi 2 spoc¢iva hlavné v nesplnéni ocekavani

diky nizké urovni funkénosti, predevs§im pohybovych schopnosti.

Dalsim typem asociaci je reflexe silnych zazitkti z minulosti, napt. ,,Navlek na hlave tohoto
robota mi pripomina obvaz a nemocnici piipadné vyhranénych postoji typu ,,Nelibi se mi
zelena barva robota, ..., pripomina mi vojaky, ..., nemam rdd vojaky, jsem pacifista.” Tyto
asociace mohou vyrazné ovlivnit vztah participanta k objektu, ktery by potom nebyl
vysvétlitelny v ramci zbyvajicich kategorii. Tyto pfipady by mély velky vyznam pro
podrobnou studii postoji konkrétniho jedince, ale nezadoucim zplsobem ovliviuji
vyhodnoceni tendenci celé skupiny participantt. Celkovy pocet vyskyti (2) takovych
ptipadi byl velmi nizky, a proto jsem se i v tomto piipadé rozhodnul kategorii Asociace ve

vV sémantické analyze i kvantitativnim vyhodnoceni neuvazovat.

5.3. Vysledky sémantické analyzy

Finalnimi produkty sémantické analyzy je vyhodnoceni Cetnosti vyrazi dle kategorii (tab.
3), dale formulace generickych vyrazii (metodika viz tab. 5.2) a seskupeni vyroki
participantl ke generickym vyraztim (tab. 4 az 10).

Inverzni polozky oznacuji vyrazy, u kterych se uplatiiuje obracené hodnoceni valence. Napf.
vyrok participanta ,,Je naprosto odstrasujici je ptitazen ke generickému vyrazu ,,Mdm
Z ného strach® s mirou 3 (,,urcité ano*), vysledna valence je -3, protoze se jedna o inverzni

vyraz.
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Kategorie Pocet
vyskyti

Pocit 513
Ambivalence 41
Dojem 185
Postoj 104
Podoba 96

Ucel 165
Vyspélost 129
Asociace 39

Tabulka ¢. 3 - Pocty vyskytl vyrazu dle kategorii

Kategorie Pocit

Pocet

Podkategorie Genericky vyraz vyskytt Inverzni
Vzhled a mimika | Libi se mi 130

Sympaticky Je mi sympaticky a piijemny 123

Strach Mam z n€ho strach 67 ANO
Nepftirozeny Vypada um¢ly a neptirozeny 43 ANO
Roztomily Je roztomily 32

Dtivéra Vérfim mu 29
Nevyzpytatelny | Je nevyzpytatelny, néco predstira 18 ANO
Nekonzistentni | Neni sladény nebo se vzhled nehodi k funkci 16 ANO
Obdiv Je obdivuhodny 9

Odpudivy Plsobi odpudivé 5 ANO
Tabulka ¢. 4 - Piehled generickych vyrazi pro kategorii Pocit

Kategorie Ambivalence

Pocet

Podkategorie | Genericky vyraz vyskytd

Rozpor Vzbuzuje ve mné rozporuplné pocity 16

Respekt Je dominantni, vzbuzuje respekt 7

Zivy —nezivy | Nevim, jestli je Zivy nebo nezivy 6

Sympatie-

strach Nevim, jestli je mi sympaticky nebo se ho mam bat | 6

Prili§ lidsky Je pftili§ podobny ¢clovéku 5

Tabulka ¢. 5 - Piehled generickych vyrazi pro kategorii Ambivalence
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Kategorie Dojem

Pocet
Podkategorie | Genericky vyraz vyskytt
Celkovy dojem | Celkové na me pusobi dobie 73
Zajimavy Je zajimavy 42
Pratelsky Je pratelsky 30
Zabavny Je zabavny 22
Tabulka ¢. 6 - Piehled generickych vyrazii pro kategorii Dojem
Kategorie Postoj
Pocet
Podkategorie | Genericky vyraz vyskytl
Domu Chtel(a) bych ho mit doma 31
Povidat Chtél(a) bych si s nim povidat 22
Potkat Chtél(a) bych ho potkat 14
Vlastnit Chteél(a) bych ho vlastnit 14
Dité Muze byt kamarad pro dité 13
Ptijatelny Je pro mé pfijatelny 10
Tabulka ¢. 7 - Ptehled generickych vyrazl pro kategorii Postoj
Kategorie Podoba
Pocet
Podkategorie | Genericky vyraz vyskytd
Dospély Vypada jako dospély ¢lovék 57
Dit¢ Vypada jako dité 23
Stroj Vypada jako robot-stroj 32
Zvire Vypada jako zvite 8
Tabulka ¢. 8 - Pfehled generickych vyrazt pro kategorii Podoba
Kategorie Vyspélost
Pocet
Podkategorie | Genericky vyraz vyskytl
Pohyb Umi se dobfe hybat 39
Technologie Je technicky dokonaly 33
Mimika Umi vyjadfovat emoce 34
Mysleni Umi myslet 22

Tabulka ¢. 9 - Pehled generickych vyrazi pro kategorii Vyspélost




Kategorie Ucel

Pocet
Zobecnéna fraze vyskytl
Mize byt ¢loveéku uzitecny 162

Tabulka ¢&. 10 - Piehled generickych vyrazi pro kategorii Uel

V kategorii Uéel se vyskytla fada néazort a spekulaci na téma mozného vyuziti konkrétniho
robota. Pro ucel této prace byla tato kategorie zredukovdna na prosté hodnoceni vnimané

uziteCnosti robota bez blizsi specifikace jeho konkrétniho ucelu.

5.4. Postoje participanta

Na konci rozhovoru byli participanti vyzvani, aby shrnuli sviij postoj k humanoidnim
robotlim, pokud tak jiz neucinili spontanné diive béhem rozhovoru. Odpovédi vyjadiovaly
nasledujici postoje (v zavorce je uveden pocet participantd, ktefi myslenku formulovali):

- Dokonaly humanoid vyvolava pocit ohrozZeni, nutno odlisit od clovéka a omezit dalsi vyvoj
(12).

- Robot, nenapodobujici clovéka (robot-Stroj), je vnimany jednoduse a pozitivné, ale
vzbuzuje také dojem nizsi funkce (3).

- Nedostatky u témer dokonalého humanoida vnimam velmi citlive (3).

vevr

- Uplné odmitam inteligentni roboty. Jsou pro ¢lovéka do budoucna nebezpecni (2).

5.5. Vyhodnoceni dotaznikii osobnostnich charakteristik

Tabulka skorti vyhodnoceného dotazniku je uvedena v piiloze €. 6.

Juraj
Irena
Ondra
Jana
Adam
Roman
David
Katefina
Ivéa
Martin
lva
Karel

50
45
40
35 —-H- 1 | :
32: (I O 1L B P mATI
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15 - SO0 BT ©@NFC
5 AN N B e e B Bl oSEFF
0
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Graf €. 2 - Prehled skorti osobnostnich charakteristik participant(
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Vék AT® DOPTY |[NFCH |SEFF*
Vék 1,00 -0,28 -0,14 -0,14 -0,37
AT -0,28 1,00 0,19 0,38 0,24
DOPT |-0,14 0,19 1,00 0,88 0,80
NFC -0,14 0,37 0,88 1,00 0,85
SEFF |-0,37 0,24 0,80 0,85 1,00

Tabulka ¢. 11 - Korela¢ni matice osobnostnich charakteristik participanta

Dle tab. 11 NFC ukazuje (ptekvapivé) vysokou korelaci se skory DOPT a SEFF,
s hodnotami Pearsonova korela¢niho koeficientu r > 0,8. Vzhledem k malému rozsahu
vybérového souboru (n=17) lze predpokladat velmi Siroky interval spolehlivosti a malou
statistickou vypovidaci schopnost vysledku. | tak ale mize NFC zastoupit DOPT a SEFF

v dal$im vyhodnocenti, které se tak dosti zjednodusi.

Pribéh rozhovori naznacil vliv kognitivnich operaci na vysledny dojem. Situace, kdy
okamzity kladny pocit pfi prvnim kontaktu s robotem se v prubéhu rozhovoru zméni na
negativni dojem (a naopak) se objevovaly ¢asto, a to zvIasté u lidi s vysokym skoérem NFC.
Tito participanti aktivné a spontanné promysleli moznou interakci s robotem a pribézné
upravovali jeho hodnoceni. Proto povazuji NFC za hlavni osobnostni charakteristiku
vstupujici do kvantitativniho vyhodnoceni vysledka (graf €. 6: ,,Valence vnimani robotu

V podkategorii Dospély, razeno dle NFC skoru®).

Skala ATI (afinita k technologické interakci dle Edisona a Geislera, 2003) je obecng
uziteCna pro testovani vztahu k rozvinutym technologiim, se kterymi maji participanti
ptedchozi zkuSenost, coZ neni ptipad tohoto vyzkumu. Rozhovory navic prokazaly velky
kvalitativni rozdil mezi prezentovanymi roboty a dostupnymi technologiemi, dany
predevsim podobnosti robotii ¢lovéku. V tomto vyzkumu byla navic skala ATI pouzita
v modifikované formé (AT), kde byly vlozeny otazky reflektujici spiSe charakteristiku NFC
(Potfeba poznani). Z uvedenych diivodii nepovazuji Skalu AT za reprezentativni pro dalsi

vyhodnoceni.

® Vztah k technologiim

1% Dispoziéni optimizmus
11 Poteba poznani

12 Vlastni u¢innost
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Vek participantt koreluje velmi slabé s ostatnimi charakteristikami, ale je pfesto mize byt
dalezity pro dalsi vyhodnoceni. U lidi se s vékem obecné s méni Zivotni postoje. Z rozhovorti
je znat, ze srostoucim vékem participantii roste diraz na praktickou uzite¢nost robota,
anaopak se snizuje tolerance k neobvyklym technickym feSenim. Na zaklad¢ téchto

tendenci jsem se rozhodl charakteristiku Vék ponechat pro dalsi vyhodnoceni.

Zaveérem této kapitoly budiz konstatovani, ze do nasledujiciho vyhodnoceni vysledkl
rozhovori vstupuje z dotaznikového Setfeni konstrukt NFC a demograficka charakteristika

Vek participanta.

5.6. Kvantitativni vyhodnoceni vysledkii rozhovori
Kategorie Pocit, Dojem, Postoj, Podoba, Vyspélost a Uéel byly béhem zpracovani vysledka

kvantifikovany v sedmibodové stupnici, vyjadiujici intenzitu a polaritu vyroku (-3 az +3).
Kategorie Podoba a Ugel

Z vyskytu vyrazt hodnoticich kategorii bez emo¢ni slozky vyplyva, ze nejfrekventované;si
je kategorie Podoba, do které vstupuji vyrazy souhrnné hodnotici pfedev§im vzhled,
mimiku, t€lesné pohyby, velikost a vokalni projev robota. Vystupem mentalniho procesu
participanta je zafazeni objektu do nékteré z podkategorii Dospély, Stroj nebo Dite, piipadné
ambivalentni pocit. Podkategorie Zvire se tyka pouze robota Kismet a vzhledem k malému

poctu ptifazeni neni nadale pro vyhodnoceni uvazovana.

Hodnoceni podoby dospélému ¢lovéku zahrnuje dle vypovédi participantd ve fazi 1
predev§im hodnoceni tvaru obliceje, ve fazi 2 dale mimiky, télesnych pohybu a celkové
velikosti. Vysledkem je zafazeni do kategorie Dospéely, Stroj nebo vyjadieni pocitu
v kategorii Ambivalence. V této souvislosti je uzite¢né uvést hodnoceni robota Topio, ktery
byl nejprve hodnocen jako Dospély, ale po zhlédnuti videa byl v disledku nedokonalé

funk¢nosti vétSinou participant preveden do kategorie Stroj.

Divodem pro zavedeni kategorie Dité je odlisny mechanizmus mentalni kategorizace
objektu. Kategorie podoby ditéti odkazuje na pocity roztomilosti vznikajici jako kombinace
velikosti, projevu a rysi obliceje. Jako velmi blizky ditéti byl napf. hodnocen i robot, ktery

jinak vzhledové ¢lovéka napodoboval minimalné (Nao).

Hodnoceni v Kategorii Ucel shrnuje vypovédi participantd tykajici se vnimaného uzitku

robota pro ¢loveka. Vypovéd je zaloZena jednak na informacich, které participant obdrzi

37



z videonahravky, a také na predstave, kterou si respondent vytvoii 0 mozném vyuziti na

zaklad¢ projevu robota.

Podoba fry
RObOt | 47 1/fiize 2 vcel
Haru Stroj / Stroj ANO
Hiroshi Dospély / Dospély MOZNA
Kismet Stroj / Stroj NE
Miim Dospély / Dospély MOZNA
Nao Dité / Dité ANO
Nina Dit& / Dité MOZNA
Oktavie Dospély / Dospély ANO
Sofie Dospély / Dospély ANO
Topio Dospély / Stroj NE

Tabulka ¢. 12 - Ptehled vysledkt hodnoticich kategorii

Valen¢ni kategorie

Grafy ¢. 3 a 4 jsou zalozeny na hodnoceni v kategoriich Pocit, Dojem a Postoj. Pro vypocet

valence byla nejprve seétena a zprimérovana vSechna hodnoceni v uvedenych kategoriich

pro vSechny kombinace participantli a robott.. Nasledné byly tyto hodnoty zprimérovany

ptes vSechny participanty. Tabulky vSech skorG pro hodnoceni valenénich kategorii jsou

uvedeny v piiloze ¢. 7.
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Graf &. 3 - Valence vnimani robotu ve fazi 1
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Graf ¢. 4 - Valence vnimani robott ve fazi 2
Z grafli ¢. 3 a 4 lze ucinit nasledujici zavery:

- Nejlépe vnimanymi roboty jsou Haru a Nao, hodnoceni je pomérné stabilni v Case
a vykazuje i maly rozptyl.

- Nejhtfe vnimanym robotem ve fazi 1 je Oktavie, ve fazi 2 Topio. Oba roboti vykazuji
také nejvetsi rozdil hodnoceni v ¢ase (srovnani faze 1 a 2).

- U robotti, hodnocenych ve fazi 1 v kategorii Stroj (Haru, Kismet), je toto hodnoceni
v ¢ase pomérné stabilni, Uroboti velmi podobnych dospélému c¢loveéku (Sofie,
Hiroshi, Miim) se hodnoceni ve fazi 2 zhorsuje.

- Nejveétsi rozptyl hodnoceni vykazuje Kismet (v obou fazich) a Oktavie (ve fazi 1)

- Vnimand uzZite¢nost robota zlepSuje jeho hodnoceni. Nejlépe to 1ze prokézat na
ptipadu Oktavie, kde prokazany ucel ve fazi 2 podpofil zlepSeni jejiho hodnoceni.
Naopak u Topia, ktery byl ve fazi 2 vyhodnocen jako ,,upiné zbytecny, doslo ke

zna¢nému propadu hodnoceni.
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Graf ¢. 5 - Prehled vyskyti ambivalentnich vyroku

Z grafu 5 vyplyva:

Prakticky nulova ambivalence se vyskytuje ve fazi 1 u robott Haru, Miim a Nao, ve

fazi 2 potom u robotu Haru, Kismet a Nao.

U robotu v kategorii Dospély je vyskyt ambivalence ve fazi 2 pomérné vysoky.
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Graf ¢. 6 - Valence vnimani robotti v podkategorii Dospély, fazeno dle NFC skoru
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Graf ¢. 7 - Valence vnimani robotu dle kategorii, fazeno dle véku
Z grafii €. 6 a 7 vyplyva:

- Participanti s vysokym NFC skorem maji tendenci hodnotit roboty velmi podobné
dospélému ¢lovéku htife nez participanti s nizkym NFC skorem

- Neni patrny ziejmy vliv véku na valenci vnimani robotd.

5.7. Akceptace socialnich roboti

V teoretické Casti byly popsany dva nejrozsifenéjsi modely akceptace rozvinutych
technologii Technology Acceptance Model (TAM) a Socialné-kognitivni teorie (SCT)
(Venkatesh et al., 2003).

U modelu TAM je akceptace novych technologii ur¢ena jejich predpokladanym uZzitkem
a pristupnosti, které ovliviiuji zamér a budouci jednani uzivatele. Pfedpoklady o interpretaci
modelu v kontextu interakce se socialnim robotem se potvrdily v oblasti ptedpokladaného
uzitku, kdy uzivatelé spontanné a aktivné promysleji mozné vyuziti robota a vyuZivaji
k tomuto ucelu dostupné informace z podnétového materialu. Tomu odpovida také

ustanoveni zvlastni kategorie Ucel.

Faktor Pristupnost technologie, interpretovany jako predpokladana jednoduchost interakce
participanta s robotem, nebyl potvrzen jako vyznamny, resp. zadny z participantd si tuto

otazku pfi hodnoceni robota nekladl. Lze ptedpokladat, Ze tento faktor bude nabyvat na
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dilezitosti v budoucnu, kdy lidé budou schopni posoudit interakci s roboty na zakladé

vvvvvv

ovlivitujici pocitovou slozku vnimani a valenci vztahu participanta k robotu.

Zavislé proménné modelu TAM ,,Zamer* a ,Jednani* lze v piipadé interakce s robotem
srovnat s kategorii ,,Postoj“, vyjadiujici vypoveéd participanta 0 zamyslené aktivité

vzhledem k robotovi.

Pro model akceptace socialniho robota v prostiedi bez predchozich zkusenosti a pfi
zachovani soucasného trendu vyvoje robotl lze tedy navrhnout nasledujici zjednoduSeny

model:

Uzitek »| Postoj

?

Podoba —»| Pocit

Obrazek ¢. 6 - Navrh modelu Akceptace socialnich roboti

U modelu SCT jsou dulezité faktory piesvédceni jednotlivce 0 schopnosti obsluhovat
technologii a dale o¢ekavané ptinosy v oblasti pracovniho vykonu a spole¢enského statusu.
Ze stejnych divodu jako u faktoru Pristupnost technologie modelu TAM se jevi vstupni
faktory modelu SCT neaplikovatelné v kontextu aktualniho vyzkumu. Vystupni faktory
modelu SCT Emoce, Uzkost a VyuZiti se transformuji do faktori Pocit a Postoj nové

navrhovaného modelu, ov§em s jinymi vstupnimi faktory.
6 Syntéza dat a diskuze

Tato kapitola slu¢uje vysledky sémantické analyzy rozhovori s participanty s kvantitativnim
vyhodnocenim zastoupeni jednotlivych kategorii vyrazii, formuluje odpovédi na vyzkumné

otazky a uvadi je do vztahu k teoretické ¢asti prace.

6.1. Kategorie prozivani participanti

Vysledné kategorie Pocit, Dojem, Postoj, Ambivalence, Podoba, Ucel vznikly zobecnénim
vyrazii z rozhovort. Prvni ti1 kategorie byly potom vyuzity pro vypocet valence objektu.
Kategorie Ambivalence byla diky své povaze vyhodnocena zvlast. Kategorie Podoba a Ucel

vyjadiuji hodnotici kritéria vlastnosti objektu.
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Ze vSech kategorii je nejvice (43 %) zastoupena kategorie pocitl jako primarnich emoci,
vyjadiujicich pocit libosti/nelibosti, strachu, divéry a nejistoty (ambivalence). Kategorie
dojmi (15 %) vyjadiuje piedevsim celkovy dojem po ukonéeni faze 1 rozhovoru, a dale
komplexnéjsi hodnoceni typu zajimavy, pratelsky. Kategorie postoju (8 %) vyjadiuje dalsi
potencialni aktivity vztazené k objektu v pfedstavach uzivatele kontakt, komunikace,

porizeni domii atd.).

Hlavni vlastnosti objektu, ke které se uzivatel vyjadiuje, je kategorie Podoba. Oproti
béznému hodnoceni na bipolarnim kontinuu clovek — stroj byla do hodnoceni podoby
pfidana podkategorie Dite, reflektujici odliSny mechaniSmus vnimani objektu evokujiciho
malé dité. Vyznam podoby pro hodnoceni robota je nezpochybnitelny, ve fazi 1 rozhovoru
je vzhled objektu jedinou vlastnosti, ke které se participant vyjadiuje. Ve fazi 2 se podnétovy
material rozSifuje 0 videonahravku, demonstrujici realné vyuziti robota v pohybu,
a doplikové informace. Hodnoceni podoby je nyni rozsifeno (vliv pohybu, mimiky,
vokalniho projevu) a zarovein uzivatel ziskd informace 0 mozném vyuziti (vyznamu) robota.
Hodnoceni v kategorii Ucel potom vyjadfuje vnimanou uZite¢nost robota a ovliviiuje valenci

vytvofenou na zakladé podoby objektu.

Dalsi dvé pivodné uvazovana kritéria Asociace a Vyspélost byla z dalsiho vyhodnoceni
vylouéena jako méné dulezita, resp. duplicitni. Asociace ovliviiuji vnimani robota, zv1asté
pokud reflektuji podvédomé obsahy. V ramci vyzkumu se jednalo pouze o 2 ptipady ze 153
kombinaci participanta a objektu. Hodnoceni technické vyspélosti robota v ramci vyzkumu
neobstalo jako samostatna kategorie, protoZe je ve velké mife obsazeno uZ v hodnoceni
vzhledu a uzite¢nosti objektu. Dalsi technické informace, které nevyplyvaji ze vzhledu

a uzite¢nosti robota, nebyly uzivatelem pfili§ vnimany, a tedy ani hodnoceny.

6.2. Vyrazy pro popis proZivani interakce

Vysledkem kodovani piepisti rozhovort s participanty je

vybér celkem 1272 relevantnich vyrazii v ptepisu a jejich zapis do tabulky koda

- prifazeni kazdého zvyrazli Kjedné z 8 zakladnich kategorii (véetné pozdé&ji
vyrazenych kategorii Asociace a Vyspélost)

- sada podkategorii pro kazdou zékladni kategorii ptesnéji vystihujicich vyznamy

vyrazi a vytvoieni generického vyrazu pro kazdou z nich

- Konec¢né ptifazeni kazdého z originalnich vyrazi k nékteré z podkategorii.
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Generické vyrazy jsou formulovany jako jednoduché vyroky uréené pro konstrukci skal pro
budouci testovani vnimani socialnich robotii, na které mohou participanti reagovat
vyjadifenim miry souhlasu. Piiklady generickych vyroki: ,,Libi se mi*, ,.Je nevyzpytatelny,

neco predstird®, ,,Vzbuzuje ve mné rozporuplné pocity*.

6.3. Vliv osobnostnich charakteristik participanti
Rozhovortim ptfedchazelo u kazdého participanta vyplnéni dotaznik, vychazejicich z test
Edisona & Geisslera (2003) zaméfenych na obecny vztah Kk technologiim Vv zavislosti na

vybranych demografickych a osobnostnich faktorech.

Dotaznik obsahoval skaly AT (Vztah k technologiim), NFC (Potieba poznani), DOPT
(Dispozi¢ni optimismus), SEFF (Vlastni t¢innost). Po vyhodnoceni a korela¢ni analyze byla
vybrana Skala NFC, dobfe reprezentujici sklon participantd k promysleni interakce
s robotem a tvorbé soudi ovliviiujicich vysledné hodnoceni robota. Dal§im faktorem pro
vyhodnoceni byl v&k participanta, unéhoz byl také predpokladan (i kdyz v minulosti

nepotvrzen) vliv na hodnoceni robott.

- Vliv faktoru NFC se projevuje ptfedev§im u hodnoceni robotli z podkategorie
Dospely, tedy uroboti podobnych dospélému c¢loveku. Participanti s vysokym
skorem NFC maji tendenci roboty tohoto typu hodnotit hiife. Vzhledem k vyznamu
NFC jako hlavniho osobnostniho faktoru ovliviwyjiciho valenci bude tieba do
budoucna vice propracovat Skalu NFC s ohledem na zachyceni ptipadd vysokého
skérovani v disledku nekritického sebeposuzovani a také pro odliseni riznych typi
kognitivnich procest, z nichz pouze nékteré skute¢né ovliviiyji valenci. Vnimany
nesoulad skoru NFC a dojmu z rozhovort byl patrny u Jany a ¢asteéné i u Adama.

-V ptipad¢ véku participantii neni na vyhodnoceni viditelna zfejma tendence vlivu na
véku na valenci. Presto vliv véku zistava pravdépodobny, ale vzhledem k velikosti

a demografickeé struktute vyzkumného vzorku nebyl zachycen.

6.4. Vliv charakteristik robotii

Sémantickd analyza ukdzala rozhodujici vliv vzhledu robota na jeho vniméni. VétSina
vyzkumt na toto téma hodnoti podobnost robota ¢lovéku (Human Likeness) na bipolarnim
kontinuu ¢lovek - stroj. Vzhledem k identifikaci vyrazného vlivu détského vzhledu robota
(bez ohledu na to, jak je podobny c¢lovéku) byla piidana podkategorie Dité, obsazena
predevsim vyrazy roztomily, detsky, vypada jako dité. Do kategorie Dité patii zcela Nao,

castecné Miim a Nina, patfici do skupiny lépe hodnocenych roboti ve fazi 1.
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Absolutné nejlépe hodnocenym robotem je Nao. Kromé détského vzhledu jeho hodnoceni
ovliviiyje stylizovand podoba, preferovana dle vyzkumu NRI (Nitto et al., 2017) vétSinou

uzivatell, a také zadnd mimika, preferovana u americkych a evropskych uzivateli (Tamtéz).

Druhym nejlépe hodnocenym robotem byl Haru ze skupiny roboti nepodobnych ¢lovéku.
V citovaném vyzkumu (Tamtéz) se tento typ umistil az na poslednim misté. Robot Haru byl
uzivateli hodnocen bezkonfliktné a jako uzitecny (analogie s hlasovym asistentem Alexa od
Amazonu), ov§em otazky typu ,,7o je také robot?* a dalsi hodnotici vyroky naznacovaly, Ze
je uzivateli fazen spiSe do kategorie domacich spotiebi¢t funkéné nesrovnatelnych se

socialnimi roboty a mé¢l by byt ze srovnani vytrazen.

U humanoidnich robott v Kategorii Dospely lze z vypovédi az grafa 3 a4 vysledovat

nasledujici tendence:

- Vysoka citlivost na odchylky od projevii ¢lovéka, zvlasté pak v oblasti vyrazu
(napt. Foner, 1997) aprojevuje se prevazné vyrazy umély, neprirozeny,
nevyzpytatelny. Chattopatay & MacDorman (2016) tento jev vysvétluji zazenim
rozsahu akceptace antropomorfnich objektu (perceptual narrowing). Tyto vyrazy
byly identifikovany v 61 ptipadech — pfedev§im u humanoidnich robott, a snizovaly
celkovou valenci. K t¢émto vyrokim dale pfistupuje vétSina ze 40 ambivalentnich
vyroki typu ,,Vzbuzuje ve mné rozporuplné pocity* bez hodnoceni valence. Néktefi
participanti (3/17) v zavéru rozhovoru ptimo podminili akceptaci humanoidniho
robota jeho dokonale lidskym vzhledem a mimikou.

- U robott vzbuzujicich svym vzhledem oc¢ekavani, ktera nejsou schopni spinit (Topio,
Hiroshi), byl pokles hodnoceni ve druhé fazi rozhovoru mnohem vétsi nez
u ostatnich. Oktavie je opa¢nym ptipadem. Nest'astné zvoleny vyraz na obrazcich
Vv prvni fazi byl c¢aste€né¢ vykompenzovan rozvinutou mimikou a demonstraci
uZzitecnosti robota, hodnoceni ve fazi 2 se tedy v tomto jediném pitipadé zlepsilo.

- Humanoidni roboti (Sofie, Hiroshi, Miim) byli ve 14 piipadech hodnoceni jako
inteligentni pouze na zaklad¢ jejich vzhledu (srov. Fischer et al., 2012). Na druhou
stranu je zfetelna nizka akceptace humanoidniho robota jako partnera pro blizsi
interakci (postoje typu Povidal bych si s nim, Sel bych s nim na pivo) jsou ojediné&lé.
Z deviti takovych piipadi navic pouze 2 adresuji ,,nejlidstéjsi” roboty této kategorie

(Sofie a Hiroshi).
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- Ve vypovédi participantii se dale projevuje negativni vliv nesouladu vzhledu
a nesouladu charakteristik robota s uc¢elem (16 vyskytd, srov. Duffy, 2003). Tento
jev se tyka roboti Nina (disproporce prvki hlavy, navlek), Oktavie (nesoulad
rozvinuté mimiky a zbytku téla, nesoulad mimiky a funkce), Topio (vzhled
neodpovida deklarované funkci), ojedin€le Haru (mimika je chapana u domaciho
asistenta jako zbyte¢na) a Sofie (prihledna cast hlavy ptisobi rusive).

- Skepticky postoj k dal§imu rozvoji humanoidnich robotd. VétSina participanta
(12/17) na konci rozhovoru formulovala vysledny postoj vyjadiujici obavy
Z mozného rozsifeni vysoce inteligentnich robotl a ohrozeni ¢lovéka, pievazné jeho
budouciho dusevniho vyvoje. S tim koresponduje pokles hodnoceni téchto robotl
v druhé fazi rozhovoru, ktery ale neni tak dramaticky, jak by bylo mozné usuzovat

z vysledného postoje.

6.5. Fenomén uncanny

V kontextu tohoto vyzkumu je dilezité odlisit fenomén uncanny (vyskyt pocitii nelibosti
uroboti velmi podobnych clovéku, nevysvétlitelnych jinym zpisobem) od hypotézy
uncanny valley, mapujici vyskyt tohoto fenoménu ve formé grafu s nezavislou proménnou
Podoba cloveku (Human Likeness), vyjadienou polohou objektu na bipolarnim kontinuu

clovek — stroj.

Participanti méli béhem rozhovoru moZnost roboty poznat hloubé&ji, nez pouze pozorovanim
jednoho obrazku (obvykly postup u vétSiny testd v minulosti). V prvni fazi testu se
vyjadfovali ke 3 obrazkiim hlavy robota simulujicim rizné emoc¢ni stavy a v druhé fazi
pozorovali video interakce robota s ¢lovékem. Fenomén uncanny je ze své podstaty
okamzity, z velké Casti instinktivni pocit (Chattopatay & MacDorman, 2016). Ze sémantické
analyzy interakce s podnétovym materidlem vyplyva, ze v, Cisté” formé se tento pocit
vyskytuje pouze v prvni fazi rozhovoru. Po zhlédnuti videa a ziskani doplitkovych informaci
je vnimani robota komplexnéjsi. Ve fazi 2 mize dochazet k zesilovani pocitu uncanny
v disledku pohybu a mimiky v souladu s hypotézou Uncanny Valley (Mori, 2012), zaroven
ale dochazi krozvoji kognitivnich operaci na téma uziteCnosti a celkového postoje
k humanoidnim robotim. Kvantifikace (pokud je vibec mozna) slozek vysledné valence
nebyla provedena anelze tedy tvrdit, ze pfip. negativni vnimani robota ve fazi 2 je

zpusobeno pouze efektem uncanny.
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V hodnoceni podobnosti robota ¢lovéku dale vystupuji jako nezadouci proménna prvky
détského vzhledu, ktery zfejmé ovliviiuje hodnoceni vyraznéji nez samotna mira podobnosti
dospélému c¢lovéku. Toto vyjadieni je mozno formulovat jako hypotézu, jejiz potvrzeni
presahuje ramec tohoto vyzkumu. Roboti tohoto typu jsou Casti a podil ,,détského vzhledu*
na vnimani robota Ize pfimo identifikovat vyrazem ,,roztomily*, ktery je patym nejcastéj$im
vyrazem v kategorii pocittl (32/472). Casto je ale pozitivni hodnoceni vlivem détského
vzhledu vyjadifeno pouze obecnym vyrazem ,,libi se mi‘. Nejvétsi vliv détského vzhledu 1ze
dle vypovédi participanti identifikovat u roboti Nao, Nina a Miim, ale vyskytuji se také

u Kismeta a Haru.

Vzhledem Kk vyznamnému vlivu emoci na vnimani antropomorfnich objektt (Tinwell, 2014)
jsem v ramci vyzkumu provedl pokus 0 jejich vyvazeni sou¢asnym zobrazenim tii obrazka
stejného robota v riznych emocnich stavech. Participanti potom dostali pokyn, aby se
vyjadfili k celku. V nékterych ptipadech (Iva u robota Sofie a Juraj u robota Miim) byl tento
postup odmitnut a participant hodnotil zvlast' kazdy obrazek. Toto vyvazeni nebylo takeé
uspésné u robota Hiroshi, u kterého nebyly Kk dispozici obrazky se simulaci pozitivnich
emoci. Robot byl ve fazi 1 hodnocen tedy jako vdzny, zasmusily, smutny S mirn¢ negativnim

vlivem na celkovou valenci.

U robota Hiroshi ve fazi 1 doslo k paradoxu, ktery lze vyjadiit nasledujici vypovédi Adama:
»-Nemam na néj nazor, nemiizu rict, jak na mé piisobi ani pozitivné ani negativné. Spis je to,
jako bych se dival na opravdového cloveka®. Participanti védéli, ze se jedna o robota, ale
vzhledové ho nebyli schopni odlisit od ¢loveka. Bud’ tedy hodnotili robota jako ¢lovéka se
zahrnutim osobnich preferenci vzhledu, mimiky apod. nebo doslo ke zmateni a inhibici
reakce. Oba mechanizmy jsou v rozporu s hypotézou Uncanny Valley, podle které by takové

objekty mély byt hodnoceny velmi pozitivné.

Existuje tedy vice faktort, které ovliviiuji valenci robota nez pouze jeho podobnost ¢loveku.
Vliv fenoménu uncanny na valenci Ize v nékterych pripadech zieteln¢ pozorovat (konkrétné
u Sofie a Oktavie), predevs§im diky nepfirozené mimice. Pravdépodobnost, Ze pii rozsiteni
poctu objektd i participanti anasledné konstrukci grafu dojde Kk potvrzeni hypotézy

Uncanny Valley, je ovS§em nizka.

6.6. Podnéty pro budouci vyzkum
Generické vyrazy by mely umoznit sestaveni a validaci jednotnych §kéal hodnoceni

socialnich robotu v §irokém rozmezi ucelu robota a véku participanti. Hlavnim faktorem,
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omezujicim validitu skal, bude ziejmé Cas. Stavajici vyzkum reflektuje téméft ,,panenské*
prostiedi bez jakychkoliv zkuSenosti lidi se socidlnimi roboty. S rostouci penetraci této
technologie bude pravdépodobné rist vyznam zkuSenosti a ostatnich faktori znamych ze
stavajicich modelti akceptace modernich technologii a bude oslabovan vliv podobnosti
robota ¢loveéku, modely tedy budou konvergovat (za piedpokladu zachovani stavajiciho

trendu vyvoje technologiti).

Vyuziti §kal pro ovérovani trenda bude pro dosazenti statisticky vyznamnych vysledkt nutné

specializovat na vybrané demografické skupiny a funkéni skupiny robott.

Piedpokladam dale, Ze vyznam fenoménu uncanny se bude dalSim rozvojem oslabovat
a ovéfovani hypotézy Uncanny Valley bez ptihlédnuti k dalsim faktortm vzhledem

K rostoucimu poctu nezadoucich proménnych ztrati smysl.
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(. Zavér

Hlavnimi vysledky analyzy rozhovort se skupinou participant na téma vnimani socialnich
robotl je stanoveni kategorii vyroku, kvantifikace jejich vyskytu a navrh generickych vyrazi
pro jednotlivé vyznamové podskupiny. Analyza potvrdila Vv prvni fazi rozhovord jako
dominujici kategorii pocity libosti/nelibosti, vyvolané mirou podobnosti robota ¢lovéku.
Ve druhé fazi bylo vnimani robott ovlivnéno mimikou a pohybem robota ataké jeho
vnimanou uzitecnosti. VIiv asociaci a technické vyspélosti robota byl vyhodnocen jako
méné vyznamny. Vyhodnocenim celkové valence roboti bylo zjisténo, Ze nejlépe jsou
vnimani roboti se stylizovanym vzhledem, détskou podobou, jasnym tucelem
a konzistentnim vzhledem. Roboti velmi podobni ¢loveéku predstavuji z pohledu vétsiny
participantl ,,rizikovou skupinu s vyznamnym podilem ambivalentnich vyrokt. U této
skupiny dochazi také Casto k formulaci postoji vyjadiujicich obavy z ohrozeni ¢lovéka

vlivem budouciho rozsifeni humanoidnich robott.

Predbézné dotaznikové Setfeni urCilo U participanti skory osobnostnich charakteristik,
vybranych na zakladé publikovanych vyzkumi afinity vaci technologické interakci. Jako
nejvyznamnéjsi charakteristika, vyrazné ovliviiyjici vztah k socidlnim robotim, byla
identifikovana Potreba poznani (NFC). U NFC byl zjistén inverzni vliv na celkovou valenci,
pouze vsak ve skupiné vysoce antropomorfnich robott. VIiv véku na vnimani robott nebyl
identifikovan. Po srovnani vysledkd rozhovorld s existujicimi modely Technology
Acceptance Model (TAM) a Socidlné kognitivni teorie (SCT) byla zjisténa jejich nevhodnost
pro hodnoceni akceptace socialnich robotd a byl navrzen alternativni model s hlavnimi

vstupnimi faktory Podoba a UZzitek a zavisle proménnymi Pocit a Postoj.

Srovnani vysledktt vyzkumu s hypotézou Uncanny Valley identifikovalo u nékterych
antropomorfnich robotti vyskyt pocitu uncanny. Zaroven bylo ale identifikovano nékolik
nezadoucich vlivt, ovliviujicich platnost hypotézy Uncanny Valley: Détsky vzhled,
vnimany ucel, specialni ptipad témét 100 % podoby robota ¢loveku a faktor ¢asu, zvysujici

podil kognitivnich operaci na hodnoceni robota.

Vyzkum dale potvrzuje negativni vliv nekonzistentniho vzhledu a charakteristik robota

V rozporu s jeho ucelem na jeho hodnoceni.
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Souhrn

Vyznam vyzkumu vnimani socialnich roboti nartista s mirou jejich vyskytu jako soucasti
zivotniho prostfedi bézného obcana. Stavajici, pfevazné kvantitativni vyzkumy typicky
zkoumaji bud’ specialni piipady interakci v konkrétnim prostiedi, nebo jsou zalozeny pouze
na posuzovani statickych obrazka Sirokého spektra robotii. Tento vyzkum simuluje setkani
existujicich charakteristickych typi socialnich robott s lidmi, ktefi podobny objekt nikdy
nepotkali, a nasledné popisuje a vyhodnocuje jejich autenticky projev.

Hlavnim vychodiskem vyzkumu je v souladu s Lewinovou teorii pole pojeti interakce robota
a ¢loveéka (HRI) jako dynamického procesu, kde pusobici sily (valence) v psychologickém
okoli jedince ovliviiuji jeho vnimani okolnich objektt a nasledné postoje, ptipadné konkrétni
aktivity (Saxe, 2010). Vyzkum sleduje rozvoj vnimani participanti od prvni reakce na
obrazky robotd, ptes hodnoceni videonahravek s doplitujicimi informacemi az po formulaci
celkovych postoju na konci rozhovoru. Vyzkum dale vychazi z existujicich modelt
akceptace rozvinutych technologii TAM (Technology Acceptance model) dle Davise (1989)
a SCT (Social Cognitive Theory) dle Compeau et al. (1999).

Zakladem pro sestaveni dotazniku hodnoticiho osobnostni charakteristiky participant
vyzkumu se stala studie Afinity k technologické interakci (ATI) dle Edison & Geissler (2003)
a jejich zdrojovych faktort Dispozicni optimismus (DOPT), Potieba poznani (NFC), Misto
kontroly (LOC), Vnimdni viastni ucinnosti (SEFF) a demografickych faktort Vek a Pohlavi.
Pro srovnani vlivu antropomorfniho vzhledu roboti byly zvoleny studie interakci
s antropomorfnimi objekty (Duffy, 2003; Fischer et al., 2012; Foner, 1997). Méfitkem pro
vhodnost vybéru objekti (socidlnich robotll) pro vyzkum se stala studie preferenci jejich

potencialnich uzivatela (Nitto et al., 2017).

Zvlastni pozornost je v této praci vénovana fenoménu uncanny dle Jentsche (1906)
a hypotéze Uncanny Valley ve smyslu ptivodni teorie (Mori, 2012) i naslednych interpretaci
(Ferrey et al., 2015; Chattopatay & MacDorman, 2016).

Metodicky je vyzkum koncipovan jako kvalitativni. Vyhodnocovana data jsou produktem
sémantické analyzy vypoveédi 17 participanti v ramci rozhovord na téma prezentovaného
podnétového materialt (9 typove odlisnych socidlnich robotl). Vysledkem kdédovani piepist
vypoveédi participanti je vybér cca 1200 zdrojovych vyrazd, jejich kategorizace ve dvou
stupnich a kone¢n¢ néavrh generickych vyrazi, pouzitelnych napi. pro skaly hodnoceni

socialnich robotu.
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Dale je soucasti analyzy dat souhrnné kvantitativni vyhodnoceni valence u kategorii
s emoéni slozkou v zavislosti na vlastnostech robotii Podoba a Ucel. Vysledkem je zjisténi,
ze stylizace vzhledu, détska podoba, vnimana uzite¢nost a konzistentni vzhled jsou dilezité
faktory ovliviiujici vnimani robot v pozitivnim sméru. Vysoka mira antropomorfismu
v kombinaci s nedokonalym vzhledem a mimikou zplsobuji naopak pocity ambivalence,
snizuji celkovou valenci robota a ¢asto vedou k odmitnuti dalsiho rozvoje humanoidnich
robotli na konci rozhovoru. Vyzkum dale potvrzuje negativni vliv nesouladu vzhledu

a nesouladu charakteristik robota s jeho t¢elem na jeho vnimani a hodnoceni.

vvvvvv

(NFC), ktera negativné ovlivituje hodnoceni humanoidnich robott. Participanti s vysokym
skorem NFC hodnoti humanoidni roboty hiife. PO srovnani mechanizmu interakce
s existujicimi modely TAM a SCT je navrzen alternativni model Akceptace socidlnich

robotui S hlavnimi vstupnimi faktory Podoba a Uzitek a zavisle proménnymi Pocit a Postoj.

Vysledky vyzkumu déle nepodporuji hypotézu Uncanny Valley. Samotny negativni pocit
diskomfortu a nejistoty (uncanny) pti kontaktu s antropomorfnim robotem byl identifikovan
pomérné Casto. Zaroven bylo ale zjisténo nékolik nezadoucich vlivl ovliviujicich platnost
hypotézy Uncanny Valley: Détsky vzhled, specialni piipad témé&t 100 % podoby robota
¢lovéku, vnimany ucel a faktor ¢asu, zvySujici podil kognitivnich operaci na hodnoceni

robota.
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Piiloha ¢. 2 Abstrakt diplomové prace
ABSTRAKT DIPLOMOVE PRACE

Néazev prace: Vyzkum vniméni antropomorfnich socidlnich roboti v ceském prostiedi
Autor prace: Ing. Radim Mrazek

Vedouci prace: Mgr. Lucie Viktorova, Ph.D.

Pocet stran a znakii: 55/ 92600

Pocet priloh: 7

Pocet tituli pouzité literatury: 36

Abstrakt:

Vyznam vyzkumu vniméni socialnich roboti nartistd s mirou jejich uplatnéni jako soucasti
zivotniho prostfedi bézného obcana. Tento vyzkum simuluje interakci existujicich typt
socialnich roboti s lidmi, bez pifedchozich zkuSenosti v této oblasti, a dale popisuje

a vyhodnocuje jejich autenticky projev.

Vyzkum analyzuje rozvoj vnimani socialnich robotd jako dynamicky proces, identifikuje
hlavni osobnostni charakteristiku pro hodnoceni socialnich robotl ,,Potieba poznani*

a navrhuje model ,,Akceptace socialnich robott“.

Vysledkem analyzy vypovédi participantt je navrh generickych vyrazii pro Skaly hodnoceni
socialnich robotii ¢ ¢eském jazyce a identifikace hlavnich charakteristik ,,Podoba ¢lovéku*
a,,Vnimany ucel”, ovliviujicich jejich hodnoceni. Stylizace vzhledu, détska podoba,
vnimana uzitecnost a konzistentni vzhled jsou diileZité faktory, ovliviiujici vnimani robott.
Vysoka mira antropomorfismu v kombinaci s nedokonalym vzhledem nebo mimikou
zpusobuji naopak pocity ambivalence, snizuji akceptaci robotd a ¢asto vedou K jejich
konecnému odmitnuti. Vyzkum dale navrhuje nékolik nezddoucich proménnych,

ovliviiujicich platnost hypotézy Uncanny Valley.

Klicova slova: Socialni robot, antropomorfismus, HRI, Uncanny Valley



ABSTRACT OF THESIS

Title: Perception of anthropomorphic social robots in Czech environment

Author: Ing. Radim Mrazek

Supervisor: Mgr. Lucie Viktorova, Ph.D.

Number of pages and characters: 55/ 92600

Number of appendices: 7

Number of references: 36

Abstract:

The perception of social robots starts to be increasingly important with their growing
penetration in the public living space. This research simulates interactions of existing typical
social robots with people without experience in this field and evaluates their authentic
responses.

This research analyses the development of human-robot interaction (HRI) as a dynamic
process, identifies the main influencing personal characteristic ,,Need for Cognition”, and
proposes a new ,,Social Robots Acceptance Model”.

As aresult of the participant’s response, there is a set of generic expressions for future use
in HRI evaluation scales. This research also proposes two main robot characteristics ,,Human
Likeness” and ,,Perceived Usefulness”, as influencing factors.

Low anthropomorphism, child-like outlook, high perceived usefulness, and consistent
design are the main factors, positively influencing the perception of social robots. High
anthropomorphism, combined with less realistic mimic and inconsistent outlook frequently
causes ambivalent feelings, decreases affinity towards robots and can lead to their final
rejection.

This research also proposes several confounding variables influencing the Uncanny Valley

hypothesis validity.

Key words: Social robot, anthropomorphism, HRI, Uncanny Valley



Priloha ¢. 3: Dotaznik osobnostnich charakteristik

DOTAZNIK TECHNOLOGICKE AFINITY A SOUVISEJICICH OSOBNOSTNICH
CHARAKTERISTIK

Zakladni informace

Dotaznik technologické afinity je soucasti Sir§tho vyzkumu vnimani socialnich roboti.
Cilem dotazniku je zjistit Vase ndzory na moderni technologie se kterymi se setkavate
pfedevsim ve formé& elektronickych zafizeni a automatizovanych systému. Dotaznik také

zjist'uje osobnostni charakteristiky, které vztah k technologiim ovliviiuji.
Pokyny pro praci s dotaznikem
Vyplnéni dotazniku nezabere vice nez 15 minut.

1. Dotaznik je anonymni, do kolonky jméno napiste ndhradni jméno nebo ptrezdivku
dle Vasi volby.

2. Vyplnte zakladni udaje (ve€k, pohlavi, datum), které vepiste do uréenych poli.

3. Nasleduje 33 otazek ve ¢tyfech skupinach, u kterych oznacte kiizkem Vasi volbu na
Skéle miry souhlasu. Pokud se spletete nebo zménite nazor, oznacte kiizkem novou
volbu, kterou navic zakrouzkujte.

4. Vyplnény dotaznik predejte administratorovi osobné nebo ho naskenujte a zaslete

elektronickou postou na adresu radim.mrazekO1@upol.cz.
Dé&kuji pfedem za vasi spolupraci.

Studie je realizovdna Ing. Radimem Mrazkem v ramci studia na Katedfe psychologie

Filozofické fakulty Univerzity Palackého v Olomouci

KATEDRA
PSUCHOLOGIE



JMéno: .......coooeevviiieens

Datum: ....ccoooveveieieiees

O muz O Zena

Pohlavi:

A: Jaky mate vztah k technologiim?

Oznacte miru souhlasu s uvedenymi tvrzenimi.
(Zaskrtnéte jedno okénko v kazdém radku)

VEK: oo

Naprosto
|[souhlasim

[souhlasim

Spise

Nemohu se
Irozhodnout

Inesouhlasim

Naprosto
[nesouhlasim

Al

Mam pratelsky vztah k novym technologiim

-

N

0

0

ol

A2

Nov¢ technologie pfinaseji lidem uzitek

0| O

1| O

0

0

0| O

A3

Technologicky rozvoj piispiva K rozvoji lidské
osobnosti

3]

4]

Ad

Technologicky rozvoj zvysuje riziko nezaméstnanosti

2[]

3]

4]

A5

Technologicky rozvoj do budoucna ohrozuje existenci
lidstva

2[]

3]

4]

A6

Technologie sblizuji lidi

2[]

3]

4]

5]

A7

Diky technologiim se lidé stavaji lepSimi

3]

5[]

A8

Pokousim se vétSinou pfijit na to, jak pouzivana
technologie funguje

3]

5[]

A9

Rad(a) se detailn¢ zabyvam technologiemi




B: Jste optimista (optimistka)?

Oznacte miru souhlasu s uvedenymi tvrzenimi.
(ZaSkrtnéte jedno okénko v kazdém rFadku)

Naprosto
|[souhlasim

Spise
I[souhlasim

Nemohu se
Irozhodnout

Inesouhlasim

Naprosto
|nesouhlasim

Bl

Nadéje umira naposled

-

N

0

0

ol

B2

Kazdy problém ma uspokojivé feSeni

O | O

O | O

m

0

O | O

B3

Vzdy vétim, ze dosdhnu stanoveny cil

2[]

3]

B4

Problémy mne snadno odradi

3]

BS

Casto vaham, nez udélam zavazné rozhodnuti

B6

Véiim, ze mij Zivot se bude ubirat spravnym smérem

3]

B7

Lidé o mée tikaji, ze jsem optimista (optimistka)

1]

2[]

3]

4]

5[]




C: Premyslite hodné?

Oznacte miru souhlasu s uvedenymi tvrzenimi.
(ZaSkrtnéte jedno okénko v kazdém rFadku)

Naprosto
|[souhlasim

Spise
I[souhlasim

Nemohu se
Irozhodnout

Inesouhlasim

Naprosto
|nes0uhlasim

C1

Dévam piednost feseni slozitéjSich problému pred
jednoduchymi

-

N

0

0

C2

Rad pfijimadm zodpovédnost za feseni situaci, pii
kterych musim hodné premyslet

0| O

0| O

m

0

0| O

C3

Nerad(a) moc pfemyslim

2[]

3]

C4

Jsem schopen (schopna) dlouho a do hloubky
promyslet véci

3]

C5

Davam ptednost feSeni drobnych tkola v potadi, jak
prichazeji

C6

Nemam potiebu hledat nové piistupy K feseni tkoll

3]

C7

Rad premyslim nad abstraktnimi vécmi

1]

2[]

3]

4]

5[]

C8

Hlavolamy a hadanky mé nepfitahuji

1]

2[]

3]

4]

5]

C9

Réd poznavam nové skutecnosti

1]

2[]

3]

4]

5[]




D: Jak feSite problémy?

Oznacte miru souhlasu s uvedenymi tvrzenimi.
(ZaSkrtnéte jedno okénko v kazdém rFadku)

Naprosto
|[souhlasim

Spise

Isouhlasim

Nemohu se
Irozhodnout

Inesouhlasim

Naprosto
[nesouhlasim

D1

Vzdy jsem schopen vyfesit slozité problémy, pokud se
dost snazim

0

0

D2

| kdyz jsou lidé proti mné, vzdy dokdzu najit cestu, jak
dostat co potiebuji

[

O | O

O | O

m

0

0| O

D3

Je pro mé jednoduché trvat na svych zdmérech
a dosdhnout svych cili

2[]

3]

D4

Jsem si jisty (jistd), Ze dokazu efektivné fesit
neocekavané udalosti

3]

D5

Diky své vynalézavosti vim, jak jednat v novych
situacich

D6

Pokud ¢elim obtizim, zistdvam klidny (klidna)

3]

D7

U problémti obvykle naleznu vice moznych feSeni

1]

2[]

3]

4]

D8

Obvykle se dokézu vyrovnat s kazdou prekazkou, ktera
mi stoji v cesté

1]

2[]

3]

4]

Dé¢kujeme Vam za vyplnéni dotazniku.

Pted odevzdanim dotaznik prosim zkontrolujte, zda jste né&jakou otdzku nepiehlédl (a).

Pokud si neptejete ve vyzkumu dale pokracovat, informujte prosim administratora.



Priloha €. 4: Priklad prepisu rozhovoru a otevireného kédovani

1. Adam
a. Okamzity dojem

Sofie

Jeto _ robot, myslim Ze je to aktualni podoba soucasnych robottl. Vdhdni Ten robot miiZze byt
napomocny socialné, muze pomoct lidem ktefi trpi néjakou chorobou, téeba boji se mluvit k lidem a potiebuji
si s n¢kym povidat, maji n&jakou fobii. A druha véc, kdyz se divam na prostfedni obrazek, miZe to byt tiskova
mluv¢i, budoucnost u nékterych firem. Je mi sympaticka, je vidét Ze se snaZi tomu robotovi dat lidskou
podobu, myslim, Ze se inspirovali v néjaké herecce. Je vidét, Ze je to v pokrodilé fazi, jako lidska bytost. Piisobi
pozitivné. Nékteii lidi maji strach z té vizualizace, Ze to vypada jako €lovék, ale myslim Ze kdyz jsou tam
ngjaké prvky robotiky, tak se ¢lovék zatim nemusi ni¢eho bat. Ty pohyby a grimasy nejsou, jak to ma ¢lovek,
proto ¢loveék pozna na prvni pohled, Ze to neni ¢lovek a zaroven ma diveétivou tvar.

Velice pokrocily, napomocny lidem, budoucnost, sympaticka, lidska podoba, pozitivne, diiveryhodna

Pohyby a mimika odlisné od cloveka, prvky stroje = OK, je poznat Ze je to robot-stroj, tiskovda mluvci, strach-
lidi
Kismet

Hm, bude mit urcité jina¢i funkce a vlastnosti nez piedchozi obrazek. Plisobi na mé¢ smé$né, a to je asi i icelem,
myslim Ze to oboci a pusa je schvalné, myslim ze kdyby tviirce chtél zménit design nebo podobu toho robota,
tak to udéla. Spolecnik pro deéti, néco v tom smyslu. Ne tiplné hracka. Sice ma n&jaké napomocné funkce, ale
protoze nevidim télo, tak nevim. Ale spi$ bych fekl, ze je to pro déti.

Smésny, pro déti, ale ne hracka, nejistota
Topio

To je typicka vizualizace robota v dne$ni dobg, je uréité z Japonska nebo Ciny, uZ jsem takovy typ robota
vidél, nevybavuju si. Podle muskulatury miiZze byt i ve vojenstvi, to je velky vyvoj, tim smérem se robotika
vyviji. Vejensky priumysl, kosmonautika, néco v tom stylu. Ta muskulatura trochu pisobi negativné, mozna
pro nékteré lidi, ale mozna je to Gcel. Na mé pusobi castecné negativne, protoze ma tu podobu amerického
hrdiny, pisobi trochu odstrasujicim ptipadem, mozna je to zamér stavby toho robota.

Typicky robot, Asie, vojak, kosmonautika, svaly, negativni, americky hrdina, odstrasujici
Vyrobeny s ucelem, ktery neznam

Analogie média

Hiroshi

Tak to bych ani nepoznal Ze je to robot, je vidét Ze to je uz pokro¢ila robotika. Vdhdni Nemam ne néj nazor,
nemiZzu fict, jak na me ptisobi ani pozitivné ani negativné. Spis je to jako bych se dival na opravdového cloveka.
Veliky posun v robotice v ramci kvality, designu. Vidim, Ze ma i normalni ramena, rysy jako jablko, je to
velice propracovana podoba robota.

Jako clovék, pokrocily, kvalitni, velmi propracovany
Haru

Piisobi na mé pozitivné, libi se mi i to, Ze to neni zas tak naroéné, co se tyka designu, je to ur¢ité néco jako
Google Home, mozna kdyz na ného ¢lovék mluvi, tak ono reaguje, nejenom odpovida, ale miiZe to pridavat
na viemu — nejen poslech ale i vizualng.

Pozitivni, jednoduchy design



Piiloha €. 5: Podnétovy material

Sofie

Kismet




Oktavie

»  Sofie je humanoidni robot vyvinuty hongkongskou spole¢nosti Hanson Robotics.

*  Poprvé byl aktivovan dne 19. dubna 2015 a velmi rychle si ziskal mezinarodni popularitu

*  Sofie se uci se zejména diky vizualnimu zpracovani dat a rozpoznavani obliceje. Napodobuje lidska
gesta avyrazy obliCeje, je schopna odpovidat na fadu otazek a vést konverzace V predem
definovanych tématech

*  Vzorem pro tvar Sofie byla britska herecka Audrey Hepburn

»  Zpravy o0 Sofii se objevily v fadé ¢asopist, jako je Elle i v televiznim vysilani.

* 11.fijna 2017 byla Sofie pfedstavena Spojenym Narodim Vv ramci kratkého rozhovoru s naméstkem
generalniho tajemnika, Amin J. Mohammedem.

*  25.tijna 2017 ziskala Sofie saudskoarabské obcanstvi, a stala se tak viibec prvnim robotem, ktery ma
statni prislu§nost

*  https://www.youtube.com/watch?v=S5t6Kiwcdw

*  Kismet je roboticka hlava navrzena dr. Cynthia Breazeal koncem 90. let v Massachusetts Institute of
Technology. Dr. Breazal popisuje sviij vztah k robotu jako vztah pecovatele k ditéti

* Cilem bylo vytvorit stroj, ktery dokaze rozpoznat a vyjadfovat emoce. Jméno Kismet pochazi
Z tureCtiny (osud, Stésti).

*  Kismet umi simulovat emoce pomoci vyrazovych a pohybovych ¢leni (obo¢i, usi, rty, Celist, hlava)
i vokalizaci.

*  Cena vstupniho materialu pro konstrukei cca 25000$.

*  Rizeni obstarava 10 PC (400/500 MHz) + 4 procesory Motorola 68332.

*  Video ukazuje simulaci rGznych emocnich stavli (hnév, velky hnév, znechuceni, vzruSeni, strach,
Stésti, zaujeti, smutek, prekvapeni, inava, spanek)

*  https://www.youtube.com/watch?v=Kw-gOmJwzuc&t=11s


https://www.youtube.com/watch?v=S5t6K9iwcdw
https://www.youtube.com/watch?v=Kw-gOmJwzuc&t=11s

Topio

Hiroshi

Nao

Oktavie

TOPIO ("TOSY Ping Pong Playing Robot") je humanoidni robot navrzeny jako partner cloveka pfi
stolnim tenise.

Byl vyroben vietnamskou firmou TOSY v roce 2005.

2007 - prvni pfedstaveni vefejnosti na mezinarodni vystavé robott v Tokiu (IREX).

TOPIO 3.0 (posledni verze) je vysoky 1.88 m a vazi 120 kg.

Umi rozpoznavat rychle se pohybujici objekty

Udajné rychla a piesna kontrola pohyb, vyvazena chiize
https://www.youtube.com/watch?v=_lsdwxHIkoc

HI-4 je geminoid — pfesna napodobenina konkrétniho ¢lovéka (zde Hiroshi Ishiguro)

Hiroshi Ishiguro je japonsky védec, vysokoskolsky ucitel (*1963), zaméfeny na studium vnimani
robota ¢loveékem, snazi se vytvofit roboty co nejpodobné&jsi lidem

2008 - Geminoid HI-4 t¢inkoval v televiznim vysilani 2008 (BBC2).

Hiroshi robota pouZzival pti svych pfednaskach (vyuka, studium reakce studenti na ,,lidské* pohyby)

https://www.youtube.com/watch?v=9rpVtVWRzH4

“Je vice divodl pro vyvoj socialniho robota, ktery trvale zaujme uzivatele aniz vzbuzuje piechnana
prvotni ocekavani “(Honda Research)

Institut Honda Research proto vyvinul robota Haru, ktery ma dosahnout ,,rovnovahy mezi lidskym
ocekavanim, charakterem povrchu, fyzickym vzhledem a funk¢nosti robota®.

Haru je Tabletop robot, piedstaveny Vv roce 2018 na mezinarodni konferenci ACM/IEEE o interakci
¢lovéka a robota (HRI)

https://www.youtube.com/watch?v=J7MCafDOXHQ

Nao (Nou) je autonomni humanoidni robot ptedstaveny v roce 2007 francouzskou firmou Aldebaran
Robotics, po akvizici v roce 2015 znama jako SoftBank Robotics.

Vyvoj robota zacal v ramci projektu Nao V roce 2004, vyska 57 cm, vaha 5 kg.

Nao byl nasazen na soutézich robotd RoboCup 2008, 2009 a jeho vylepSena verze NaoV3R byla
pouzita jako platforma pro SPL (fotbalové utkani robotti) na RoboCup 2010

Nao byl uveden na trh ve vice verzich, napt. Nao Academics byl vyvinut pro univerzity a laboratofe
pro vzdélavaci a vyzkumné ucely.

2012: dotovani roboti Nao byli pouziti na anglickych skolach pro vyuku autistickych déti, néktera
z déti hodnotila robota Nao jako ptijatelnéjsi feSeni nez ¢lovéka.

2015: prodano pies 5000 robotti Nao do vice nez 50 zemi a pres 200 akademickych instituci.
francouzsky zdravotnicky institut zacal testovat pamétovy systém robota pro vycvik vesmirnych
posadek a asistenci seniortim.

bylo zapocato testovani robota na japonskych bankovnich pobockach
https://www.youtube.com/watch?v=FZzeHBWhbDs
https://www.youtube.com/watch?v=gkWoRtD5R14

Oktavie je socialni humanoidni robot S expresivnim obli¢ejem.

Je navrzen, aby rozumél, jak 1lidé vnimaji, mysli a jednaji a pro vyuziti téchto znalosti pro komunikaci
s lidmi.

Vyrobce: Naval Research Laboratory & Xitome Design (USA)

Rok uvedeni na trh: 2009, 175 cm, 168 kg

Mobilitu robota zajistuje dvoukolovy podvozek (typ Segway), umi pouzivat ruce pro manipulaci
s objekty.

Oblicej ma pohybliva usta, o€i, oboci a vicka

Testovan v NCARAI (USA namoini centrum pro aplikovana vyzkum umélé inteligence) pro vyzkum
vlivu komunikace s umélou inteligenci na spravnou interpretaci sdéleni a soustfedéni namoiniki pii
plnéni ukold.

https://www.youtube.com/watch?v=aQS2zxmrrrA
https://www.youtube.com/watch?v=z0iO0O50BZeg


https://www.youtube.com/watch?v=_lsdwxHIkoc
https://www.youtube.com/watch?v=GrQ9c5hmbFE
https://www.youtube.com/watch?v=9rpVtVWRzH4
https://www.youtube.com/watch?v=J7MCafD0XHQ
https://www.youtube.com/watch?v=FZzeHBWhbDs
https://www.youtube.com/watch?v=FZzeHBWhbDs
https://www.youtube.com/watch?v=FZzeHBWhbDs
https://www.youtube.com/watch?v=qkWoRtD5R14
https://www.youtube.com/watch?v=aQS2zxmrrrA
https://www.youtube.com/watch?v=aQS2zxmrrrA
https://www.youtube.com/watch?v=aQS2zxmrrrA
https://www.youtube.com/watch?v=z0iOO5OBZeg

Nina

Robot Nina byl dokon&en v roce 2019 v Narodnim stfedisku vyzkumu (CNRS) v laboratoii GIPSA
v Grenoblu (Francie).

Vyska 1 m, pohyblivé rty, oci, Celisti, vicka.

Faze uceni (deep learning): 4 roky

Nina umi fe¢, vyrazy, gesta, dliiraz na socialn¢ akceptovatelné chovani, vyjadfovani jemnych odstini
emoci

Moznost propojeni S testovacim inzenyrem, u¢eni pohybim a feci.

Zatim neni autonomni

https://www.youtube.com/watch?v=TsaAMGO05xY U

»Kyberneticky ¢lovek™ HRP-4 C (Miim), byl navrzen tak, aby jeho vzhled odpovidal primérné mladé
japonské Zené (dle japonské databaze rozmért lidského téla z roku 1977).

Tento humanoidni robot byl zkonstruovan Vv japonském vyzkumném ustavu National Institute of
Advanced Industrial Science and Technology (AIST).

Pohyb je ovladan 30 motory, 8 motord ovlada obli¢ejovou mimiku.

Miim reaguje na fe€, rozpoznava okolni zvuky a umi zpivat (3:37, vokalni syntetizér Vocaloid).
Prvni predstaveni vetejnosti 2009

Upgrade pohybovych schopnosti 2011.

Planované aplikace v zabavnim pramyslu a jako simulator ¢lovéka pfi testovani novych zafizeni.
https://www.youtube.com/watch?v=QCuhlpPMvM4

Podptirny seznam emoci

Strach désivy, odporny, stra$ny, nezivy, mrtvy, jako zombie

Ohrozeni nebezpecny, ohrozujici, nevyzpytatelny, cizi, nepfirozeny

Dominance mocny, silny, ochranujici, dominantni

Ambivalence tajemny, umély, nepozemsky, neptirozeny

Duvéra davéryhodny, privétivy, pratelsky, dobry, fajn spoleénik, v pohodé, sympaticky
Roztomilost hravy, roztomily

Lhostejnost lhostejny, nezajimavy, nedtlezity


https://www.youtube.com/watch?v=TsaAMG05xYU
https://en.wikipedia.org/wiki/National_Institute_of_Advanced_Industrial_Science_and_Technology
https://www.youtube.com/watch?v=QCuh1pPMvM4

Priloha &. 6: Tabulka skéra osobnostnich charakteristik

Skor Skor Skor Skor
Jméno Vék |ATI DOPT NFC SEFF
Adam 34 37 28 36 30
Bara 29 35 27 31 28
Bruno 50 21 22 23 19
David 25 31 25 35 30
Irena 75 30 32 39 29
Iva 80 35 22 28 21
Ivéa 24 38 29 34 27
Jana 21 29 32 37 32
Jiri 25 31 26 32 32
Jurgj 64 30 32 44 37
Karel 81 28 25 28 17
Katefina 46 20 28 35 29
Marcela 56 24 16 18 15
Martin 33 29 29 33 30
Ondra 32 40 25 38 29
Roman 59 27 30 36 36
Veronika |39 28 23 25 26




Pfiloha ¢. 7: Tabulka skori a valenci, faze 1 a 2

Faze 1
NFC | Vek | Haru | Hiroshi | Kismet | Miim | Nao | Nina | Oktavie | Sofie | Topio
Juraj 44| 64 2,33 0,50| -0,33| -2,00| 2,33| 2,67 1,00| -1,75| 0,00
Irena 39| 75 2,00 1,00 0,00 150| 2,33| 2,25 -250| -2,25| -0,33
Ondra 38| 32 2,25 2,00 2,00| -1,00| 2,00| 1,33 -1,75| 1,00| -0,33
Jana 37 21 1,75 0,50 0,50| -0,25| 2,00/ -1,33 -0,20| 0,00 0,67
Adam 36| 34 1,75 1,67 1,67| 2,20 2,44| 0,20 0,75| 1,08| -0,67
Roman 36| 59 2,00 -2,50 1,00 2,67| 2,11| 1,00 -2,00| 1,33| -0,50
David 35| 25 0,00, -0,75 2,33| 1,33| 2,25| 1,75 -2,25| 0,67 -1,40
Kacka 35| 46 2,00 3,00 250| 2,00| 0,67| 2,25 -2,00| 0,00 2,00
Ivéa 34| 24 2,00| -0,67 250| 1,00| 2,20| -0,50 2,00 -150| 1,00
Martin 33| 33 0,75| -0,67 1,80 2,00 2,00| 0,00 -1,00| 1,25| 0,33
Jirka 32| 25 2,20 -0,50 225| 150 1,50| 1,00 -1,17| 2,00 2,00
Bara 31| 29| -1,25 0,33 2,33| 040| 2,75| 1,33 -1,50| 1,83| 2,00
Iva 28| 80| -1,25 2,00 -2,67| 1,25| 1,50| -0,67 -250| 2,25| -1,00
Karel 28| 81 2,00 2,00 -100| 2,33 2,00| 1,00 1,33| 2,50 -1,00
Veronika 25| 39 1,00 0,50| -0,75| 040| 1,20 217 -2,00| 2,25| 0,00
Bruno 23| 50 2,00 0,17| -0,75| 2,50| 1,33| 2,20 -0,40| 2,40| 0,67
Marcela 18| 56 2,00 -0,20| -0,33| -2,00| 2,50| 0,00 167 1,00| 2,33
Faze 2
Haru |Hiroshi| Kismet | Miim | Nao |Nina |Oktavie | Sofie | Topio
) -1,33 1,00 0,00| -0,67| 1,00| 1,40 0,67 1,00 -2,00
Juraj
2,00 1,14 1,00| 0,14| 1,33| 2,00 0,33 | -2,00 -1,00
Irena
1,80 0,00 2,20 -2,50| 2,13| 0,50 1,50| -1,75 -0,67
Ondra
1,75 -0,88 150| 1,50 2,25| -1,75 160 1,75 -0,67
Jana
1,63 -1,50 1,00| 1,88| 1,58| -0,40 -0,57| 1,88 -2,75
Adam
1,20 -0,20| -1,50| 1,25| 2,33| 0,00 1,40| 0,25 -0,67
Roman
) 0,20 -2,00 2,001 1,40| 2,25| 1,00 -0,50| 0,17 -1,80
David
2,00 0,20 2,00| -0,67| 1,20| 1,75 0,80| 0,00 0,00
Kacka
1,00 -2,00 150| 1,50| 2,00| -0,60 1,50 1,40 -1,40
Ivca
] 0,71 -2,00 2,00 1,00| 2,00| -2,00 2,00| -0,40 -0,43
Martin
Jirk 2,00 0,67| -1,67|-1,00| 1,33| 1,14 0,25 -0,33 -1,20
irka
1,00 2,00 2,33| 150| 2,00| 0,50 1,67| 0,25 -2,50
Bara
| -2,00 -0,25| -2,00| 1,00| 2,00 1,00 1,00 1,40 -1,20
va
0,00 0,50 -2,00| 2,00 2,00| -1,00 2,00 1,17 -0,67
Karel
] 2,00 -0,67| -0,40| -0,50| 0,00| 2,00 0,20 1,00 -1,80
Veronika
1,75 -0,25 0,00 2,00 2,20| 0,00 0,00 1,00 -1,25
Bruno
2,00 -1,75 2,001 1,25| 2,00| 1,50 1,67| 2,00 -1,00
Marcela




