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Koncepcja poszerzonej epistemologii a metodologia badan
interakcji czlowiek-robot

Wprowadzenie

Interakcje cztowiek-robot juz od kilku dekad nie sa wytacznie tematem literatury
fantastyczno-naukowej, lecz przedmiotem badan naukowcow. W dzisiejszych
czasach badania te prowadza nie tylko konstruktorzy robotycy, lecz takze
specjali$ci innych dziedzin, w tym z nauk spotecznych, humanistycznych i o
sztuce. Specyfika tych badan wiaze si¢ nie tylko z wielodziedzinowo$cia, ale
przede wszystkim interdyscyplinarnoscia lub nawet transdyscyplinarnoscia
1 wymaga wzajemnego porozumienia migdzy specjalistami zupetnie odrgbnych
specjalno$ci. Pojawia si¢ zatem pytanie o stosowane metody badawcze. Z jedne;j
strony potrzebujemy adekwatnej metodologii dla badania mozliwo$ci technicznych
robotéw, z drugiej zas efektywnych sposobow okreslania, w jaki sposob obecnosé
robotéw 1 interakcje z nimi wpltywaja na uzytkownikow. Ztozonos$¢ problemu pod
wzgledem metodologicznym nie pochodzi zatem wylacznie z wielodziedzinowo-
$ci badan. Wynika ona takze z samej specyfiki interakcji cztowiek-robot. Jedna
strong tej interakcji jest skomplikowany artefakt techniczny, charakteryzujacy
si¢ swoista inteligencja dziatan, z drugiej natomiast mamy czlowieka, ktory jako
podmiot tej interakcji postrzega ja, odczuwa i ma wzgledem niej jakie$ oczeki-
wania, z reguly wigksze niz te w stosunku do posiadanej pralki, samochodu czy
drukarki. Stad przedmiotem badan sa nie tylko techniczne mozliwosci robotow,
ale 1 potrzeby uzytkownikow, ich wyobrazenia, lgki, oczekiwania, a w szerszej
perspektywie takze sposoby uzytkowania robotéw w kontekscie stylow zycia,
modeli spoteczenstw czy pytania o wzorce tzw. dobrego zycia.

Niniejszy artkul pokazuje kierunki poszukiwan optymalnych metodologii
dla badan interakcji cztowiek-robot. Tradycyjny laboratoryjny eksperyment jest
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jedna z mozliwosci, niestety zbyt waska, dlatego pojawiaja si¢ calkiem udane
pomysty, w jaki sposob poszerzy¢ zbidr dostgpnych metod badan nad robotami
iich uzytkownikami. Proponuje¢ spojrze¢ na ten problem z perspektywy koncepcji
poszerzonej epistemologii. W pierwszej czesci artykutu wyjasnig, jak rozumiem
ten termin, w drugiej przybliz¢ temat badania interakcji czlowiek-robot na przy-
ktadzie robotow humanoidalnych (w tym androidow), w koncowym za$ oddziale
sprobuje¢ oceni¢ uzyteczno$c¢ takiego ,,poszerzenia epistemologii” dla badan nad
robotami. Artykut przedstawia jedynie zarys problemu i w zadnym wypadku go nie
wyczerpuje, pozostawiajac pole do krytycznej dyskusji, jak i dalszego rozwijania
postawionych w nim tez.

Koncepcja poszerzonej epistemologii — rozumienie i rozréznienia

Pojecie poszerzonej epistemologii (extended epistemology) upowszechnili w latach
90. XX w. John Heron i Peter Reason jako koncepcje w obrebie metodologicz-
nego programu action research'. Jego zrédet mozna poszukiwaé jednak sporo
wczesniej, w mysli Johna Deweya, ktory w ksiazce Human Nature and Conduct
(1922), zauwazyt, ze pojeciem wiedzy okreslane sa dwa rozne stany rzeczy — mozna
,wiedzie¢, ze” (know that) oraz mozna ,,wiedzie¢, jak” (know how). Na tym
rozroznieniu Gilbert Ryle opart swoj tekst Knowing How and Knowing That
opublikowany w 1946 r., za$ jego szczegotowe rozwinigcie stanowito wazna
cz¢s$¢ najbardziej znanego dzieta Ryle’a Czym jest umyst (The Concept of Mind,
1949). W Encyklopedii Action Research (The SAGE Encyclopedia of Action
Research) w objasnieniu do hasta Extended Epistemology znajdziemy cztery
wzajemnie powiazane rozumienia wiedzy: ,,przez doswiadczenie” (experiential),
,prezentacyjna”’ (presentational), ,,propozycjonalna” (propositional), ,,praktyczna”
(practical)*. Heron i Reason objasniajg je nastgpujaco:

Wiedza przez do§wiadczenie oznacza bezposrednie zetknigcie, niejako spotkanie
twarza w twarz; odczuwanie i obrazowanie sobie obecnosci jakiej$ energii, istoty,
osoby, miejsca, procesu czy rzeczy. Jest to wiedza poprzez uczestniczacy, empa-
tyczny rezonans z bytem, gdzie poznajacy czuje si¢ zar6wno z nim zestrojony, jak
i od niego odrebny. [...]

Wiedza prezentacyjna wyrasta z wiedzy przez do$wiadczenie i jest w niej

ugruntowana. Unaocznia si¢ w intuicyjnym uchwyceniu znaczenia zardwno naszego
obrazowania $wiata, jak i zestrojenia z tym $wiatem; uchwycenie to symbolizo-

! Mianem action research mozna okre$li¢ zarowno program badawczy odwotujacy si¢ do kompetencji
cztonkow badanej spotecznosei (wspolnota praktyk — ,,community of practice”), jak i zbiér metod badawczych,
ktore odnosza si¢ do badan prowadzonych partycypacyjnie i nakierowanych na poszukiwanie rozwiazan
praktycznych. Termin ten wprowadzit w latach 40. XX w. psycholog Kurt Lewin, sytuujac go w obrgbie badan
nad dziataniami spotecznymi (tj. w obrgbie spotecznosci).

2 Por. The SAGE Encyclopedia of Action Research, (eds.) D. Coghlan, M. Brydon-Miller, SAGE Publications
Ltd. Los Angeles — Washington 2014, s. 329.
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wane jest za pomoca roznych form sztuki: graficznych, plastycznych, muzycznych,
wokalnych i werbalnych. [...]

Wiedza propozycjonalna dotyczy sytuacji, kiedy znamy co$ na poziomie pojgcio-
wym; jest to wiedza poprzez opis pewnej energii, istoty, osoby, miejsca, procesu czy
rzeczy. Wyraza si¢ ja za pomoca zdan i teorii, ktére pojawiaja si¢ wraz z biegtoscia
w zakresie pojec¢ 1 kategorii dostarczanych przez jezyk.

Wiedza praktyczna oznacza znajomo$¢ — demonstrowang poprzez okre$lona
umiejetnosé lub kompetencje — w jaki sposob cos zrobic. Jest ona w swym istotnym
sensie czyms$ pierwotnym.>

Obecnos¢ deweyowskiego instrumentalizmu w opisywanej koncepcji jest
istotna jej czg$cia. Szczegdlnie teza o jednosci poznania i dzialania, w $wietle
ktérej poznanie jest ,,forma dziatania™, stanowi jej wazny element. Przez wiedze
rozumiemy tutaj nie tylko konceptualne pojmowanie rzeczywistosci, ale tez i jej
do$wiadczanie oraz oddziatywanie na nia. W $wietle tej koncepcji pojecia nie
odzwierciedlaja rzeczywistosci, lecz sa instrumentami do jej objasniania i prze-
ksztatcania. Pozna¢, resp. zbadaé cos, oznacza wigc nie tylko zdefiniowac to i
opisac na poziomie pojeciowym. Konceptualizacja jest tylko czg$cia naszej wiedzy
o otoczeniu. Pozostate elementy tej wiedzy to bezposrednie doswiadczenie czego$
na poziomie odczuc i przezy¢, umiejetnos$c przeksztatcania otoczenia (dostosowy-
wania do okreslonych potrzeb) oraz zdolnos¢ tworzenia adekwatnych reprezentacji
symbolicznych, graficznych i innych, bedacych przede wszystkim domeng sztuki
1 stanowiacych wyraz swoistej ekspresji podmiotu w $wiecie.

Takie rozumienie wiedzy i metodologii badan wywodzone jest przez roz-
nych badaczy jednak nie tylko z teorii pragmatyzmu; niektoérzy wskazuja, ze nie-
zaleznie od pragmatystycznych zrédet analogiczne ujgcie wiedzy mozna znalez¢
w pismach pdznego Wittgensteina oraz myslicieli inspirujacych si¢ jego ideami,
np. u norweskiego filozofa Kjella S. Johannessena®. Przekonujaca synteze tych
dwoch zrodet przestawia Yu Zhenhua, nazywajac takie podejscie metodologiczne
podejsciem praktycznym (practical approach) i traktujac je jako charakterystyczne
dla dwudziestowiecznej filozofii Zachodu. Zhenhua zestawia je z podej$ciem

3 J. Heron, P. Reason, A Participatory Inquiry Paradigm, “Qualitative Inquiry”, 3 (3), s. 274-294 [przet.
M.M.-0O.].

4 Por. T. Buksinski, Johna Deweya teoria badan, ,,Studia Metodologiczne”, 1981 (21), s. 15-35. Wedlug
tego autora u Deweya ,,cala rzeczywisto$¢ posiada jednorodny charakter — jest ona natura. [...] Dla czlowieka
natura istnieje jako rzeczywistos¢ do$wiadczenia. Doswiadczenie jest sposobem przejawiania si¢ natury.
Podstawowymi cztonami do§wiadczenia sa: ja i Srodowisko (organizm i otoczenie). Ja i srodowisko stanowiag
cato$¢ nierozdzielna, ktorej poszczegolne elementy warunkuja si¢ nie tylko i nie przede wszystkim w sensie
poznawczym, ale glownie na plaszczyznie dziatania” (ibidem, s. 15).

5 Johannessen taczyt koncepcje filozofii nauki z filozofia jezyka oraz filozofia sztuki, zwiazany byt
z uniwersytetem w Bergen, gdzie stworzyt tzw. szkolg estetyki z Bergen. W swoich analizach zajmowat si¢
m.in. pojgciem milczacej wiedzy (tacit knowledge) oraz koncepcja praktyki w filozofii péznego Wittgensteina;
publikowat tez na temat praktyki w sztuce i estetyce.
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wedtug niego charakteryzujacym filozofi¢ Wschodu (nazywanym przez niego
metafizycznym, metaphysical approach)®.

Do idei poszerzenia epistemologii’ odwotuje sig tez Alberto Lopez Cuenca,
opisujac brazylijski eksperymentalny projekt canal*MOTOBOY?®, w ktérym
uczestniczyto dwunastu chtopcow rozwozacych pizze na skuterach (motoboys — co
mozna przettumaczy¢ jako motochtopcy). Kazdego dnia motochtopcy, uzywajac
telefonéw komoérkowych, dokumentowali teren, w ktdrym sig poruszali, a nastgpnie
przesytali wykonane zdjecia i filmy do specjalnie utworzonej strony internetowe;j.

Na pierwszy rzut oka wydaje sig, ze tworzyli oni wiasne mapy miast, swoja kar-
tografi¢ zycia codziennego. Konstruowali zatem reprezentacje miasta, w ktorym
mieszkali. [...] Jednak oprdcz tworzenia réznych reprezentacji codziennego zycia,
dziatania motochtopcéw wprawity w ruch strategie spoteczne. Poprzez okreslona
praktyke reprezentacji tworzyli oni tez relacje spoteczne. [...] Dyskutujac na co-
tygodniowych zebraniach, jaki obra¢ plan dziatania grupy; organizujac dyskusje
panelowa dotyczaca podjgcia wspdlnego projektu z wladzami miasta i zwigzkami
zawodowymi; a takze dokonujac wyboréw, co z uzyskanego materiatu audiowizual-
nego wysltaé na strong, 1 jakim opatrzy¢ tagiem; wszystkie te dziatania, powodowaty,
ze motochtopcy tworzyli i aktywizowali spotecznos¢.’

Cuenca interpretuje znaczenie tego projektu nastgpujaco:

Istotna tutaj jest nie reprezentacja zycia mniejszosciowej grupy, ale samo gene-
rowanie zycia poprzez interakcje z otoczeniem spotecznym, ktére to interakcje
umozliwiane sa poprzez praktyke reprezentacji. [...] Nacisk kladziony jest tu na
praktyke — nie reprezentacjg, poniewaz to wlasnie ona laczy nas z innymi
podmiotami i $wiatem. Ta praktyka (takze w postaciach uzyskiwanych za pomoca
technologii cyfrowych) wypelnia zadekretowana przez wspotczesna epistemologie
luke istniejaca miedzy przedmiotem i podmiotem.'®

Odnoszac si¢ do koncepcji epistemologii, Cuenca podsumowuje:

[...] poprzez poszerzona epistemologi¢ rozumiem sposob, w jaki wytwarzamy
wiedzg oraz, jak poprzez spoteczne relacje sytuujemy siebie do niej. Pozostaje to
w opozycji do abstrakcyjnych teorii informacji; [ ...] poszerzona epistemologia musi
odnosi¢ sig do spotecznych wyzwan i problemdw, podobnie jak i do problemow
i zagadnien filozofii techniki."

Wsrod zrodet programu poszerzonej epistemologii nie sposéb pominac tez
inspiracji fenomenologicznych, jako ze istota tego nurtu filozofii jest pierwszo-

¢ Por. Yu Zhenhua, The Expansion of Epistemology: The Metaphysical vs. the Practical Approach, “Dao”
(2012) 11, 5. 83-110.

7 Uzywajac jednak terminu ,,rozszerzona epistemologia”, expanded epistemology, by¢ moze w celu zasy-
gnalizowania, ze nie nalezy do grona metodologdéw zajmujacych si¢ action research.

§ Byl to projekt finansowany ze $srodkow publicznych (trwat od kwietnia 2007 r. przez kilka lat), stworzony
przez hiszpanskiego artystg, Antoniego Abada, specjalizujacego si¢ w sztuce wideo, net-art oraz sztuce mediow.

® A.L. Cuenca, Digital Communities of Representation. Wittgenstein to Brazilian Motoboys, [w:] Paul
Majkut, Alberto J.L. Carillo Caran (eds.), Phenomenology and Media. An Anthology of Essays from Glimpse,
Publication of the Society for Phenomenology and Media 1999-2008, Zeta Books, Bucharest 2010, s. 291.

10 Ibidem, s. 291-292.
" Ibidem, s. 292.
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osobowe przezycie podmiotu. Badania z udzialem 0s6b powinny bra¢ pod uwage
subiektywny aspekt percepcji, poniewaz, jak Heron i Reason zauwazyli, powotujac
si¢ na Merleau-Ponty’ego, percepcja sama w sobie jest partycypacyjna'?. Mozna to
odnie$c¢ do szerszego problemu, czyli fenomenologii ciata, a szczeg6lnie znaczenia
zmystu dotyku. Dla percepcji podmiotu dotyk ma uprzywilejowane znaczenie,
nawet przed wzrokiem, gdyz konstytuuje cielesno$¢ podmiotu. W tym zakresie
interesujaca analize przeprowadza Monika Murawska, positkujac si¢ koncepcja
fenomenologii ciata Michela Henry’ego. Odwotuje si¢ ona m.in. do Husserlowskigj
koncepcji fenomenologii, piszac:

Husserl twierdzi, ze gdyby podmiot posiadal wyltacznie zmyst wzroku, nie mogiby

uchwyci¢ kinestetycznych motywacji, a wigc nie mogitby ukonstytuowac wiasnej

cielesnosci. [...] Ciato staje si¢ wigc cielesnoscia przez zlokalizowanie w nim

wrazen. Wrazenia wzrokowe i stuchowe nie posiadaja jednak pierwotnego zlo-

kalizowania, dotacza si¢ ono do wrazen dotykowych. [...] Podmiot dysponujacy

jedynie wzrokiem nie mogtby wigc posiadaé ciala wlasnego, poniewaz postrzegatby

je jako rzecz. ¥

W interakcji cztowiek-robot mamy do czynienia z dwoma stronami: ciatami,

ktore si¢ ze soba porozumiewaja. Jedno jest artefaktem technicznym, a drugie
osoba ludzka. Zawsze gdy mamy do czynienia z badaniem oso6b istotna kwestia
jest, co odczuwaja, jakie reprezentacje umystowe tworza, w jaki sposéb dziataja.
W dalszej czgs$ci tekstu przyjrzymy si¢ nieco blizej sposobom badania interakcji
cztowiek-robot.

Badanie interakcji czlowiek-robot

Moéwiac o interakcji cztowiek-robot', zaktadamy, ze obydwie strony interakcji,
tzn. 1 cztowiek i robot, sa w jakims$ sensie sprawcami danego typu ekspresji, aktow
komunikacyjnych, reakcji itd.. Po ludzkiej stronie sprawa jest jasna; kazdy czto-
wiek, cho¢by w bardzo weczesnym etapie rozwoju, odznaczajacy si¢ uposledze-
niem umystowym czy majacy deficyty niepozwalajace na prawidlowe interakcje
z innymi ludzmi®®, jest zdolny do jakiego$ rodzaju autonomicznej ekspresji, moze
zatem by¢ podmiotem interakcji. W przypadku robota musi to by¢ tak zwany

12 Por. J. Heron, P. Reason, op. cit., s. 4.

13 M. Murawska, Filozofowanie z zamknietymi oczami. Fenomenologia ciata Michela Henry’ego, Wyd.
Uniwersytetu Wroctawskiego, Wroctaw 2011, s. 111.

14 W literaturze anglojezycznej dla okreslenia tego terminu powszechnie uzywa sig akronimu HRI (human-
-robot interaction); w dalszej czgsci tekstu bede go uzywac dla uniknigcia powtorzen.

15 W takich przypadkach interakcje z robotem moga mie¢ nawet walor terapeutyczny. Dla przyktadu,
badania nad uzyciem specjalnie zaprojektowanych lalek-robotow w terapii dzieci autystycznych prowadzi m.in.
Kirstin Dautenhahn. Por. K. Dautenhahn & Other, KASPAR — a Minimally Expressive Humanoid Robot for HRI
Research, “Journal of Applied Bionics and Biomechanics” 2009, 6 (3,4): 369-397.
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robot autonomiczny, ale o interakcji sensu stricto mozna wlasciwie méwic tylko
w przypadku robotéw spotecznych's.

Positkujac si¢ monumentalnym kompendium wiedzy o robotach, otrzymu-

jemy informacje, ze
Roboty spoleczne projektowane sa do antropocentrycznie pojgtej interakcji z ludzmi,
a takze dziatania w ludzkim $rodowisku. Wielu z nim nadaje si¢ humanoidalny
ksztalt lub przypominajacy jakas forme zwierzeca, chociaz nie musi to by¢ regula.
Wsp6lna ich cecha jest to, ze zapraszajq uzytkownikéw do interakcji o charakterze
interpersonalnym, komunikujac si¢ z nimi i koordynujac swoje zachowanie przy
pomocy réoznego rodzaju werbalnych, pozawerbalnych i afektywnych modalnos$ci.!”

Robot spoteczny musi zatem odznaczaé si¢ okreSlonymi kompetencjami
komunikacyjnymi. W literaturze wyrdzniono przynajmniej pi¢¢ takich cech-
-kompetencji:

(1) rozpoznawanie obecnosci cztowieka dzigki czujnikom ,,wzrokowym,

stuchowym i dotykowym”;

(2) interakcje wykorzystujace dotyk;

(3) uzycia gestykulacji i okre§lonych zachowan ruchowych;

(4) wyrazanie i rozpoznawanie emocji,

(5) umiejetno$¢ konwersacji'®.

Aby mozliwa byla petna interakcja, robot powinien by¢ wyposazony we wszystkie
z nich.

Wyboér odpowiedniej formy dla robota jest kwestia ztozona 1 wykraczajaca
poza temat artykutu, jednak humanoidalny ksztatt nie jest sprawa przypadku ani
wylacznie zwyczaju. Liczne badania i eksperymenty dowiodty, ze ludzie preferuja,
jesli ich roboci partner interakcji przypomina w swej budowie, cho¢by symbolicz-
nie, ciato ludzkie. Humanoidalny ksztalt robota moze oznacza¢, ze wyglada on jak
powigkszona zabawka z dziecigcego pokoju: ma glowe, blaszany tutow i przegubowe
rece'’. Moze takze przypominac¢ lalke, jak terapeutyczny KASPAR?, ale moze po

16 Robot autonomiczny potrafi wykona¢ okreslone zadanie bez ciaglego i bezposredniego nadzoru czto-
wieka. Przyktadem prostego robota autonomicznego jest dostgpny w powszechnej sprzedazy odkurzacz iRobot
Roomba, inne to roboty-taziki, wykorzystywane do eksploracji powierzchni Marsa, kroczace roboty ratunkowe
uzywane do usuwania skutkéw katastrof, np. sprzatania po awarii reaktora jadrowego, i wiele innych. Roboty
te sa w Scisle okreslony sposob zadaniowe i celem ich uzycia nie jest angazowanie si¢ w interakcj¢ z cztowie-
kiem, tylko np. odkurzenie podtogi, zebranie danych do badan, usunigcie niebezpiecznych substancji. Inaczej
jest w przypadku podtypu robotéw autonomicznych, jakim sa roboty spoteczne, ktore beda w tekscie glownym
przedmiotem rozwazan.

17'S. Breazeal, A. Takanishi, T. Kobayashi, Social Robots that Interact With People, [w:] Springer Handbook
of Robotics, (eds.) Bruno Siciliano, Oussama Khatib, Springer-Verlag, Berlin — Heidelberg 2008: 1350 [przet.
M.M.-0.].

18 H. Li [i in.], Towards an Effective Design of Social Robots, “International Journal of Social Robotics”,
2011 (3): 333.

19 Jak np. skonstruowany na Politechnice Wroctawskiej robot FLASH, https://www.youtube.com/
watch?v=U5yZmjTsg-M [26.02.2016].

20 Wizerunek KASPARA oraz jego mozliwosci przyblizone sa w krotkim filmiku, https://www.youtube.
com/watch?v=wdF7TwhUgLY [26.02.2016].
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prostu wygladac¢ jak metalowa skrzynka, postawiona pionowo i majaca na gorze
mniejsza skrzyneczke symbolizujaca gtowe, z diodami odpowiadajacymi jakims
elementom ,,twarzy”. W schemacie budowy najwazniejsze jest zaznaczenie czgsci,
ktore sa tutowiem i gtowa; jesli zaktadamy interakcje dotykowe, robot musi tez
by¢ wyposazony w konczyny odpowiadajace ludzkim rekom.

Interesujacy przypadek robotéw humanoidalnych stanowia tzw. androidy,
czyli roboty doktadnie kopiujace wyglad cztowieka. Inaczej mdéwiac, majace
calkowicie ludzka postac: nogi, rece, okreslona pte¢, wzrost itd. W swiecie nauki
1 inzynierii spora staw¢ zdobyly androidy tworzone przez japonskiego robotyka
1 wizjonera, Hiroshiego Ishiguro, tworzone wytacznie jako przedmiot dla badan
HRI i nazwane Geminoidami. Taki geminoid to nic innego niz roboci blizniak,
stanowiacy kopi¢ konkretnego, istniejacego realnie cztowieka. Ishiguro zaczat
od stworzenia wtasnej kopii*!, by z czasem skonstruowac tez robota-dziecko oraz
caly szereg robocich blizniakow kobiet i mgzczyzn. Powody, dla ktérych zespot
Ishiguro tworzy tego typu roboty, sktadaja si¢ na catosciowa wizje, jaka ten badacz
prezentuje w kwestii interakcji ludzi z robotami, oraz znaczenia wykorzystania
robotéw w przysztosci. Dla potrzeb naszych rozwazan przywotam jedynie dwa
z nich. Pierwszy z nich dotyczy badan nad znana nie tylko robotykom hipoteza
doliny niesamowitosci?* (uncanny valley) i proéba wyjécia z doliny poprzez
skonstruowanie robota, ktory nie bedzie swoim podobienstwem do cztowieka od-
straszatl go ani dziwil. Po drugie, wykorzystujac androidy mozna bada¢ szeroko
pojete zagadnienie podobienstwa do cztowieka, w tym dotyczace naszej percepcji
ireakcji na partnera interakcji wygladajacego jak cztowiek, ale niebedacego nim.

Badania prowadzone przez zespot Ishiguro poczatkowo byly obmys$lane
jako tradycyjnie rozumiane eksperymenty. Wyszedl on z zatozenia, ze mozna
robota testowac, stosujac dwa podejscia: techniczne i naukowe. W podejsciu
technicznym (resp. inzynierskim) skupiamy si¢ na tym, ze android ma jak naj-
bardziej przypominaé cztowieka. Potrzebujemy zatem okre§lonej wiedzy ze
szczegdlowych nauk o czlowieku, w tym kognitywnych, aby jak najskuteczniej
wyposaza¢ androida w cechy ,,ludzkie”, np. aby jego silikonowa skora przypo-
minata w dotyku i1 innych wlasciwosciach skorg ludzka. Przyktadem takich badan

2l Patrz materialy filmowe dokumentujace badania Ishiguro i jego zespotu: https://www.youtube.com/
watch?v=uD1CdjlrTBM , a takze https://www.youtube.com/watch?v=]71XWkh80nc [26.02.2016].

22 Hipotezg doliny niesamowito$ci postawit w 1970 r. japonski konstruktor robotow Masahiro Mori;
dotyczyta ona emocjonalnej reakcji ludzi na wyglad robota. Wedtug tezy Moriego im bardziej robot przypo-
mina wygladem czlowieka, tym wigksze zaufanie wzbudza u niego; jednak zaufanie to osiaga pewien moment
kulminacyjny, potem za$ gwaltownie spada (graficznie przypomina to przekroj doliny), jesli robot jest tudzaco
podobny do cztowieka, ale tatwo od niego odroznialny. Takie roboty wedtug Moriego wzbudzaja u ludzi zdzi-
wienie, poczucie obcosci, niechg¢, a nawet strach i odrazg. Ishiguro twierdzi, ze dzieje sig tak, gdyz jeszcze do
konca nie wiemy, czym jest podobienstwo do cztowieka. Jesli opracujemy optymalny wyglad androidow, nie
beda ona dla nas odrazajace, lecz przyjemne w odbiorze, por. K. MacDorman, H. Ishiguro, The uncanny advan-
tage of using androids in cognitive and social science research, “Interaction Studies” 2006, 7 (3): 301. Na razie
jednak badania Ishiguro potwierdzaja t¢ tezg w pewnej czgsci, dotyczacej odtwarzania niewidocznych gotym
okiem cech organizmu ludzkiego, np. mikroruchow glowy i ciata, ktére w innowacyjny sposob zastosowat
w swoich geminoidach.
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sg opisywane przez Ishiguro testy androidow majace na celu upodobnianie ich
ruchow do tych, ktore wykonuje ludzkie ciato. Jeden z takich eksperymentow
polegal na tym, ze kobiecie-pierwowzorowi jednego z androidow przyczepiono do
okreslonych punktow tutowia, rak i glowy markery ruchu; analogicznie uczyniono
z androidem. Nastgpnie, stosujac precyzyjne trackery ruchu 3D, powodowano, ze
android automatycznie wykonywat ten sam rodzaj ruchu, co kobieta. Dzigki tym
testom odkryto, ze jesli ruch androida ma przypomina¢ ludzki, nalezy odtworzy¢
nie tylko tzw. duze S$wiadome ruchy (large conscious movements), jak kiwnigcie
gltowa, uniesienie r¢ki, ale tez i nieSwiadome mikroruchy ciata (small unconscious
movements), niewidoczne dla obserwatora gotym okiem?*. Gdy udato si¢ te mikro
uja¢ w projekcie androida, jego sposob poruszania gtowa i tutowiem, rzeczywiscie
bardziej upodabnial go do czlowieka.

Drugi rodzaj podejscia do eksperymentdéw z androidami, nazwany przez
Ishiguro konstruktywnym (constructive approach) sprowadza si¢ do tego, aby
niektore hipotezy nauk kognitywnych testowac przy uzyciu androidow. W praktyce
oznacza to badanie okreslonych wlasciwosci i prawidtowosci percepcji cztowieka
w sytuacji interakcji z androidem. Chociaz w przypadku zetknigcia z androidem
podstawowym miernikiem wrazen i reakcji cztowieka beda jego subiektywne
odczucia, niektore reakcje i wlasno$ci organizmu mozna mierzy¢ obiektywnie. Do
nich zaliczaja si¢ pewne nie§wiadome reakcje organizmu, jak ruchy gatek ocznych;
jednak i subiektywne odczucia mozna bada¢ metodami eksperymentalnymi. Do
tego typu eksperymentéw nalezat przeprowadzony przez Ishiguro ,,pelny test Tu-
ringa” (Total Turing test), majacy na celu wykazanie, w jaki sposob zastosowanie
mikroruchow u androida upodabnia go do cztowieka. Jak w oryginalnym tescie
Turinga przyjeto rame czasowa. Przedmiotem eksperymentu byto zbadanie, jaki
procent ludzi zorientuje si¢ w ciagu 2 sekund, Ze maja do czynienia z androidem,
gdy bedzie on przedstawiony w wersji statycznej, jaki zas, gdy android begdzie
wykazywal mikroruchy.

Badani otrzymali zadanie okre$lenia koloru tkaniny, ktéra miata by¢ im
zaprezentowana. Odslaniano zastong na 2 sekundy, a za nia na tle rzeczonej tka-
niny ustawiony (lub usadowiony na krzesle) byt android. Uczestnik eksperymentu
mogt wtedy zidentyfikowaé kolor materialu, a rOwnocze$nie otrzymywat pytanie,
czy rozpoznal, ze prezentowana postac jest androidem. W eksperymencie wzigto
udziat 20 uczestnikow. W przypadku nieruchomego androida 70% uczestnikow
rozpoznato w nim robota, podczas gdy w tej samej sytuacji, lecz z wlaczeniem
mikroruchow?* u androida proporcja byta odwrotna — tylko 30% rozpoznato w nim
robota, natomiast pozostate 70% bylto przekonane, ze miato do czynienia z czto-

% Pelny opis patrz: H. Ishiguro, Android Science. Toward a new cross-interdisciplinary framework, “Toward
Social Mechanisms of Android Science: A CogSci 2005 Workshop”, 2005, July 25-26, Stresa, Italy: 3.

2* Nalezy nadmieni¢, ze nawet z wlaczeniem mikroruchdéw siedzaca na krzesle posta¢ androida wygladata
statycznie.
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wiekiem?. Nie nalezy stad wysuwa¢ wniosku, ze androidy Ishiguro przechodza
test Turinga (sam konstruktor twierdzi, ze nie), jednak wykazana rdéznica, po-
twierdza, ze mikroruchy sa niezbednym elementem przy odtwarzaniu wlasnosci
ruchu ludzkiego.

Opisane wyzej eksperymenty pokazuja, ze ta metoda badawcza jest jak
najbardziej wlasciwa dla badan interakcji cztowiek-robot. Ma ona jednak ograni-
czenia. W moim przekonaniu odpowiadaja za ten stan rzeczy przynajmniej dwa
powody. Pierwszy jest u swych zrédel fenomenologiczny i sprowadza si¢ do
twierdzenia, ze subiektywne jakoS$ci tylko w ograniczonym zakresie podlegaja
obiektywnej konceptualizacji. Zredukowanie pierwszoosobowego odczucia do
trzecioosobowego opisu eliminuje z niego podstawowy element — wtasnie czucie,
wrazenie czegos$. Drugi powdd jest zupetnie odmienny i dotyczy samej obecnosci
androidéw w przestrzeni spotecznej. Laboratorium zaktada przewidywalnosé
1 $cista okreslonos¢ tego, co chcemy bada¢. Tymczasem, zeby skonfrontowac hu-
manoidalnego roboty ze spoteczenstwem, trzeba je przedstawia¢ w rzeczywistym
kontekscie spotecznym, nie w zaprojektowanej scenerii laboratorium.

W badaniach Ishiguro znamienny jest fakt, ze w pierwszych latach kon-
struowania androidow i badania HRI opieratl si¢ on z reguly na laboratoryjnych
eksperymentach, a dopiero pozniej zaczat wykorzystywacé wspotprace inter- i trans-
dyscyplinarna. Wtedy pojawily si¢ w jego badaniach projekty zaktadajace dzia-
tania tworcze w przestrzeni poza laboratorium. Zaangazowal do nich filozoféw,
socjologow, artystow, ludzi Swiata sztuki. Byto to nautralng konsekwencja rozwoju
pracy nad robocimi blizniakami ludzi; konstruktor chciat bardziej skutecznie wyjsé
z nimi na zewnatrz, w tym do $wiata mediéw. Sadze jednak, ze nie byt to jedyny
powod; otworzenie si¢ na niestandardowe metody testowania androidow jest takze
czgscia poszukiwania optymalnej metodologii badawcze;j.

W stron¢ optymalnej metodologii badan HRI

W ostatniej cze¢sci tekstu skupig si¢ na przyktadach dziatan w przestrzeni spotecz-
nej, ktore zaktadaja interakcje uczestnikow z robotami lub z innymi ludzmi lecz
w sposob zaposredniczony artefaktem technicznym. W podsumowaniu przeana-
lizuje zwiazek takiego modelu testowania (resp.) uzytkowania robota z koncepcja
poszerzonej epistemologii.

W 2013 r. tokijski teatr Seinendan, znany z eksperymentatorskich przedsig-
wzieé¢, wystawit dwa przedstawienia, w ktorych gtéwne role obsadzano robotami.
W pierwszym z nich, zatytulowanym Sayonara, pojawit si¢ zenski android
z laboratorium Hiroshiego Ishiguro, nazwany aktroidem (Actroid) — robocia
aktorka. W sztuce robot odgrywat samego siebie, czyli robota — towarzysza dla

» Por. H. Ishiguro, op. cit., s. 4.
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drugiej bohaterki sztuki, nieuleczalnie chorej dziewczyny. Motywem przewodnim
jesttworzaca si¢ wigz migdzy dziewczyna a jej mechaniczng towarzyszka, z ktora
prowadzi rozmowy, stucha recytowanych przez nia wierszy i do ktorej odczuwa
przywiazanie, przeradzajace si¢ w wyobrazenie o przyjazni. Fabularna o$ sztuki
zbudowana jest wokot dramatycznego wydarzenia, jakim staje sig¢ usterka w dziataniu
robota, co wprowadza na sceng filozoficzne zagadnienia zycia i $mierci czlowieka
irobota. Ta krotka sztuka cieszyta si¢ ogromnym zainteresowaniem, wystawiono
jatez poza Japonia, w USA i Kanadzie. W drugiej sztuce, I, Worker (Ja, Stuzqcy)
wystepuje czworo aktorow: matzenstwo przezywajace zatobe po stracie dziecka
oraz dwa humanoidalne roboty ustugowe, pomagajace w pracach domowych
i konwersujace ze swoimi wlascicielami. Jeden z robotow w pewnym momencie
zapada na grozna dla jego gatunku ,,chorobg’ — utrate motywacji do pracy. W sztuce
skontrastowano posta¢ meza zmagajacego si¢ z wlasnymi uczuciami po stracie
dziecka z robotem snujacym rozwazania (przezywajacym rozterki?) na temat
sensu pracy i niecheci do jej wykonywania?®. Umieszczenie robotow w teatrze
jest interesujacym przedsigwzigciem nie tylko dla robotyki, ale tez i z punktu wi-
dzenia sztuki, a jednoczes$nie owocnym dziataniem spotecznym. Jesli chodzi o
sztuke, zawsze warto poszukiwaé nowych sposobow wyrazu, dawa¢ odbiorcom
zaskakujace rozwigzania i mozliwo$¢ przezycia czego$ dotad niespotkanego.
Z teoretycznego punktu widzenia estetyki jest to takze pewna prowokacja, zadanie
pytania o mozliwos$¢ istnienia sztuki bez tworcy. Skoro aktorka jest robot, kto jest
tworca tej konkretnej roli w sztuce? Niewatpliwe, w jakim$ sensie ten wtasnie
robot. Pojawia si¢ zatem pytanie, co interesujacego jest w takim aktorstwie bez
tworcey, ze ludzie chea je ogladac¢? Ze spotecznego punktu widzenia umieszczanie
robotéw w roznych naturalnych sceneriach i srodowiskach ma duzo glebszy sens.
Mozemy w ten sposob nieformalnie zbadaé reakcje ludzi na roboty w przestrzeni
spotecznej, a co za tym idzie, sformutowaé zatozenia do badan potrzeb i oczeki-
wan ludzi w zakresie uzytkowania robotow. Testujemy w ten sposob nie tylko
roboty, ale niejako spontanicznie i bez sztywnych zatozen mozemy analizowacé
i interpretowac ,,ludzka strong” interakcji z robotami.

Wypuszczenie robota w §wiat wymaga od jego konstruktoréw nie lada
odwagi. Ludzie, ktorzy beda go nie§wiadomie testowaé, w pierwszej kolejnosci
odkryja jego niedociagnigcia i btedy. Roéwnoczes$nie tez pomoga zauwazy¢ cos,
czego nie dostrzegliby$my w hermetycznym laboratorium. Taka mysl przychodzi
do glowy, gdy patrzymy na humanoidalnego robota FLASHA, skonstruowanego
na Politechnice Wroctawskiej?” i nazywanego spoteczno$ciowym, poniewaz jego
gtownym celem istnienia sa towarzyskie interakcje z ludzmi. FLASH ma humano-
idalna formg, nie przypomina jednak cztowieka. Jego pomystowo skonstruowana

26 Krotkie fragmenty sztuk do obejrzenia tutaj: https://www.youtube.com/watch?v=Uo0-4RQPEHIk
[27.02.2016].

2" Przez zespot inzynieréw pod kierownictwem profesora Krzysztofa Tchonia.
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gtowa w symboliczny sposéb wyraza kilka podstawowych emocji, np. rados¢,
gniew, strach, zaskoczenie, smutek. Ma ruchome gérne konczyny, dolna jego czgs¢
ma postac kadtuba na kotkach; zastosowano w nim nowatorskie rozwigzanie balan-
sowania ciata podczas ruchu, w sposob przypominajacy ruch ludzki. Brak dolnych
konczyn jest czgstym rozwiazaniem u robotow humanoidalnych, za§ w przypadku
androidow nogi stanowia techniczny problem, wigc w praktyce androidy zawsze
stoja lub siedza, nie przemieszczaja si¢®. Ciekawym przykladem spotecznego
testu FLASHA byto wyprowadzenie go wiosna 2013 r. na wroctawski dworzec
PKP i skonfrontowanie z przechodniami. Kilkadziesiat losowo wybranych osob
miato okazj¢ wejs¢ w interakcje z tym robotem i ich reakcje byly pozytywne®.
Pojawilo si¢ nawet zartobliwe pytanie o mozliwosci zastapienia kasjerek przez
przyszie roboty. To ostatnie zagadnienie wcale do zartobliwych jednak nie nalezy,
bowiem od co najmniej kilku lat naukowcy probuja sformutowaé etyczne ramy
powszechnego uzytkowania robotoéw. Z jednej strony pojawia si¢ kwestia potrzeb
1 oczekiwan ludzi w tym zakresie, z drugiej strony pytanie o kierunek zmian
spolecznych i do jakiego modelu zycia spotecznego dazymy. Tej wieloaspektowe;j
problematyki nie zbadamy wytacznie w laboratoriach. Potrzebnych bgdzie
wiele testow w faktycznej przestrzeni spolecznej. Musimy wigc poddaé roboty
wielorakim torturom, jak to przed wiekami postulowat Francis Bacon w stosunku
do natury.

Pozostaje takze aspekt pierwszoosobowego odczucia uczestnika inte-
rakcji. Poniewaz nie miatam okazji bra¢ udziatu w zadnym z opisywanych wyzej
dziatan z robotami, postuze si¢ innym przyktadem, pozostajacym w obszarze
technologii wykorzystujacych interakcjg. Jest to projekt Yamada Taro, autorstwa
Japonczyka Katsuki Nogami, pokazywanego na Biennale Sztuk Elektronicznych
WroArt we Wroctawiu w 2015 r.3° Yamada Taro to japonski odpowiednik Jana
Kowalskiego, jest to tzw. przecigtny cztowiek. Projekt polegatl na tym, ze Katsuki
Nogami przechadzatl si¢ w miejscach uczgszczanych przez ludzi, majac zamiast
twarzy ekran tabletu (na glowie miat kaptur a w nim umocowany tablet, tak ze
ekran calkowicie zastanial mu twarz). Druga osoba — asystentka — prowadzita go
za r¢ke; za pomoca aparatu w tablecie performer co jaki$ czas wykonywat mija-
nym osobom zdjecie twarzy i przez jaki$ czas twarz mijanej osoby wyswietlata
si¢ na ekranie i byla jego twarza. Podczas dzialania przeprowadzonego w Galerii
Handlowej Renoma we Wroclawiu moja twarz byla przez kilka chwil wy$wietlana
na ekranie i przechadzata si¢ razem z Japonczykiem po budynku. Obserwowatam
to wydarzenie i wrazenia, jakie wtedy miatam, bylyby trudne do zrozumienia bez

28 Bardzo trudno jest odtworzy¢ w robocie ruch ludzkich nég, gdyz wyglada on do$¢ mechanicznie, poza
tym roboty kroczace wytwarzaja duzo hatasu.

2 Przyktadowa reakcja jednego z uczestnikow: ,,przyjemna ma buzig catkiem”. Film rejestrujacy to wyda-
rzenie mozna obejrze¢ tutaj: https://www.youtube.com/watch?v=BkboTqXVFXk [27.02.2016].

30 Opis projektu (wraz z materiatem filmowym), pierwotnie realizowanego jednoczes$nie w Berlinie i Tokio:
http://prostheticknowledge.tumblr.com/post/75751725861/yamada-taro-project-japanese-art-project [27.02.2016].
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dos$wiadczenia tego. Pojawia si¢ wtedy pytanie o wlasng tozsamos¢; kto wiasciwie
spaceruje z ekranem w kapturze: Katsuki Nogami czy Matek-Ortowska? Jedno-
czes$nie, obserwujac kilka nastgpnych twarzy, mozna zastanawiaé sig, dlaczego
ludzie pozujacy do zdjecia starali si¢ us§miechac¢ (w tym ja), chociaz nikt od nich
tego nie wymagat. Dlaczego nie postanowilismy zobaczy¢, jak to byloby, gdyby
performer przez chwilg pospacerowat z moja wéciekta, smutng badz zniesmaczona
ming? Do dzi§ nie umiem przekonujaco odpowiedzie¢ na to pytanie.

Opisywane przeze mnie przyktady wpisuja si¢ w badawcze ramy poszerzo-
nej epistemologii. Konceptualizacja jest w tych dziataniach czyms$ drugorzednym,
albo czym$ obecnym na etapie wstepnego planowania, a potem na etapie analizy
ex-post. Nie jest istotna podczas trwania interakcji. Wtedy istotna jest wiedza przez
doswiadczenie, wiedza prezentacyjna, a takze wiedza praktyczna. Badanie interakcji
czlowiek-robot powinno opiera¢ si¢ na wykorzystaniu wszystkich czterech aspek-
tow wiedzy, inaczej tworzone roboty nie bgda pasowaly ani do indywidualnych
uzytkownikow, ani do spoteczenstwa, w ktorym beda uzywane. Koncepcja poszerzonej
epistemologii ma takze dodatkowy walor uzyteczny w badaniu androidéw i robotow
humanoidalnych — spoteczny i moralny walor w postaci zatozenia badan party-
cypacyjnych. Uczestnik interakcji wnosi co$ do badan robotow i w zasadzie jest
wspotbadaczem. Jak piszaq Heron i Reason:

Idea badan kooperacyjnych spoczywa na dwoch zasadach partycypacji: epistemicz-
nej i politycznej. Pierwsza oznacza, ze wiedza propozycjonalna uzyskana w wyniku
badan jest ugruntowana w wiedzy przez do§wiadczenie dostgpnej badaczom. Druga
zasada moOwi, Zze uczestnicy badan maja podstawowe ludzkie prawo bra¢ petny udziat
w projektowaniu badan, ktérych celem jest gromadzenie wiedzy na ich temat. [...]
Jest oddaniem sprawiedliwo$ci ludziom, bez wzgledu na kontekst spoteczny, by
mieli co§ do powiedzenia przy podejmowaniu decyzji wplywajacych na ich sytuacje
w spoleczenstwie. Prawo do uczestniczenia w procesach wytwarzania wiedzy nie
stanowi wyjatku od tej zasady.’!

Podsumowanie

W badaniach nad robotami (szczeg6lnie androidalnymi) koncepcja poszerzonej
epistemologii nabiera szczeg6lnego znaczenia z kilku wzgledoéw. Dla niniejszego
tekstu najwazniejsze sa dwa z nich. Po pierwsze, stanowi ona niezbedne dopehienie
dla tradycyjnie rozumianego eksperymentu laboratoryjnego, lepiej rozpoznajac
tym samym specyfike interakcji cztowiek-robot. Po drugie, przez uwzglednienie
subiektywnej perspektywy cztowieka, uczestnika interakcji, pozwala na rozpo-
znanie potrzeb, oczekiwan, a takze obaw spolecznych w zakresie uzytkowania
robotow. Pierwszy powdd jest zatem teoretyczno-metodologiczny, drugi natomiast
ma w pehi praktyczny wymiar, w tym moralny i polityczny. Od jakiego$ juz

31 J. Heron, P. Reason, op. cit.,s. 8 i 11.
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czasu przyjmuje si¢, ze postulat partycypacyjnych metod oceny technologii jest
niezbednym elementem demokratycznego spoleczenstwa. Badania interakcji ludzi
z robotami musiaty zatem w koncu wyjs$¢ z laboratorium i poszukiwa¢ swojego
miejsca w przestrzeni spoteczne;j.

Monika Matek-Ortowska

The concept of extended epistemology and the problem of methodology in HRI
research

Abstract

The paper addresses the problem of the HRI research methodology, with a special
focus on interactions with humanoid robots. The author argues that the specificity of
research on human-robot interactions demands methods that reach beyond traditionally
conceptualized experiment, and employing practices used in various art forms, eg.
drama, performance, social art events. The idea of extended epistemology has been
developed from the claim that the propositional knowledge needs to be completed by
embodied, based on emotions, situated knowledge. Such methodological approach
may be also useful in HRI designing, their interpretation and evaluation.

Keywords: extended epistemology, human-robot interactions, research methodology,
epistemology, methodological approach.






