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Hatter és célkitiizések: A robotika rohamos fejlédésének kdszonhetden egyre tobb kdzegben
érintkezhetiink robotokkal, am a hozzajuk val6 viszonyulas feltarasahoz jelenleg nem all
rendelkezésiinkre magyar nyelvii méréeszkoz. Célunk az volt, hogy a nemzetkdzi kutatasok
soran elismert, gyakran alkalmazott, ezen témahoz kapcsolddd méréeszkdozoket magyar
nyelvre adaptaljunk.

Modszer: Kutatasunk soran' elészor oda-visszaforditassal elkészitettiitk harom nemzetk6zi-
leg elismert, robotokkal kapcsolatos attitiidoket méré méréeszkdz magyar verzidjat. Ezek
a NARS (Robotokkal Szembeni Negativ Attitiid Skala), a RAS (Robotokkal kapcsolatos
Szorongas Skala) ¢s a MARAS (Tébbszempontos Robot Attitiid Skala) voltak. Ezt kovetden
internetes megosztasok segitségével elégséges mintat gyiijtottiink a validalashoz. A lefordi-
tott kérdGivek megbizhatdsagat az eredeti valtozataikhoz viszonyitva teszteltiik. Alkalmazha-
tosag érdekében egymashoz is mértiik a méréeszkozoket, alskalaikkal tesztelve a megbiz-
hatésagukat.

Eredmények: Az eredményeink szerint a leforditott méréeszkdzok megfeleld mutatokkal
rendelkeznek. Par item esetében javaslatokkal éltiink a megvaltoztatasuk vagy kihagyasuk
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tekintetében. Egymashoz viszonyitasuk soran arra jutottunk, hogy az MdR AS negativ atti-
tidoket méro alskalaja elég jol szerepelt ahhoz, hogy a masik két mérdeszkozt kivaltva
6nalloan is alkalmazhat6 legyen a negativ attitiidok mérésére.

Kovetkeztetések: Véleményiink szerint a harom méréeszkdz magyar nyelvre torténd adapta-
lasa sikeres volt. Javaslatainkat kovetve akar még gyorsabb és egyszeriibb felmérések is
torténhetnek a jovOben a robotokkal szembeni attitiidok mérését illetéen, hiszen az MdRAS

ezen alskalaja onalldan is jol szerepelt.

Kulcsszavak: robot, attitiid, szorongas, mérdeszkdz-adaptacio, validalas

Bevezetés

Ha a robotokkal kapcsolatos hozzaallast
a technikai fejlédés alakulasan keresztiil
szeretnénk nyomon kdvetni, talan a legjobb
kordokumentumok a korabeli tudomanyos
fantasztikus irodalom és filmmivészet azon
miiveibdl keriilnek ki, amelyek a kdzeljovo-
vel foglalkoznak. Rengeteg technikai — és
igy a robotokkal vald egyiittmiikodési —
megoldasi moddal, helyzetleirassal fogunk
ezekben talalkozni, amelyek akkor sajat
koruk technikai, technologiai szinvonalan
megvalosithatatlanok voltak, mara viszont
mar hétkoznapi eszkdéznek mindsiilnek.
Klasszikusan visszatér6 ilyen eszkdz a mobil
kommunikator (pl. Star Trek kommunika-
tor, Knight Rider ora), az éloképes telefon
vagy az érint6képernyd. Az elképzelt futu-
risztikus eszk6zok megvaldsitasara valod
torekvés teljesen érthetd. Egyrészt a legtobb
ilyen eszkdz nemcsak izgalmas szellemi
jaték, hanem valamilyen korabeli probléma-
ra is kényelmesebb megoldast kinal.
Masrészt az irodalom nemcsak a fejlesz-
toket inspiralja, de sziikségletet is general
fogyasztdi oldalon, amelynek kielégitése mar
racionalis gazdasagi érdek. A fentiek ellené-
re vannak olyan eszk6zok a tudoményos
fantasztikum repertoarjaban, amelyek
megvaldsitasa — mar ha egyaltalan lehetsé-
ges — generaciok munkajat igényli. Az egyik
ilyen eszkoz a robot — robot alatt itt az 6nal-

ey

humanoid felépitésii, haztartasi vagy szol-
galtatoipari robotokat értjiikk. Hidba szere-
pelnek ezek az eszkdzok szinte kotelezd
elemként a jovordl alkotott fantaziakban,
ezeknek az elkészitése, kivaltképp a sorozat-
gyartasa, egészen a kdzelmultig meghalad-
ta a technologiai lehetdségeinket. Az elmult
két évtized informatikai robbandsa viszont
megteremtette azt a hatteret, hogy ezek
a robotokkal valo, napi szintii érintkezéssel
¢és egylittmiikddéssel kapcsolatos fantaziak
valosagga valhassanak, mivel az ehhez sziik-
séges technoldgia — bar a hozzaférés még
erdsen korlatozott — mar létezik.

A jol ismert generdcids kiilonbségek
mellett (pl. ,,Belesziiletett az internetbe.”,
»lelefonnal a keziikben jonnek a vilagra.”)
figyelembe kell venniink azt is, hogy a tarsa-
dalom egy része mindig ellenallast mutat
az ujonnan megjelend technikai eszkdzok-
kel szemben (Tusori, 2015). Ilyen jelenség
volt a szamitdgépeket elutasitd, azok pozi-
tiv szerepét megkérddjelezé magatartas az
el6z6 évszazad végén. Azt is ki kell emel-
niink, hogy a robotokkal val6 egyiittmiiko-
dés kérdése nem egy uj generacios jelenség.
A robot sz0 jelenleg is hasznalt értelmében
Karel Capek 1921-ben megjelent R.U.R.
cimil dramajaban tlint fel els6ként, és onnan-
tol szerves része maradt a szoérakoztatod
irodalom és a jatékipar minden szegmensé-
nek. Annyira beleivodott a modern kultu-
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raba, hogy fejlesztésébe szerte a vilagon
jelentékeny er6forrasokat invesztalnak évti-
zedek ota. Hiaba ujszerli a robottechnolo-
gia, hidba draga és csak korlatozottan hasz-
nalhatd, feltételezhetd, hogy az elmult kozel
szaz évben a fogalomhoz k6t6dd utopiszti-
kus és disztopikus gondolatok mar a valds
felhasznalas elott sok emberben a kivancsi-
sag mellett negativ érzelmeket is ébreszt-
hettek.

Ahhoz, hogy megérthessiik az 1j techno-
logidk terjedésének menetét, fontos megis-
merniink és megérteniink az emberek robo-
tokkal kapcsolatos attitiidjét. A tavol-keleti
orszagokat, mint Japan vagy D¢él-Korea,
gyakran azonositjak a fejlett technologiak-
kal, igy ezekben az orszagokban az ilyen
technoldgiakhoz kothetd tarsadalomkutata-
sok is élen jarnak. Ezek gyakran uttord
jellegti, a legmodernebb technikakat és tech-
nologiakat felhasznald vizsgalatok és kisér-
letek, amelyek reprodukalasa hazai kérnye-
zetben nem mindig kivitelezhetd. Ettol
fiiggetleniil a robotika téméjaban kifejezet-
ten fontos, hogy kovessiik a keleti kutatok
munkassagat és eredményeit, s — a kultura-
lis kiilonbségek figyelembevételével — fel-
hasznaljuk azokat.

A robottechnoldgia fejlédése és elterje-
dése valoszintisithetden lassabb folyamat
lesz, mint amit a mobiltelefonok és a hozza-
juk kothetd egyéb technoldgiak kapcsan
lattunk az elmult két évtizedben. Jelentdsé-
gében vélhetéen mégsem marad el attol.
Most egy olyan korai szakaszban vagyunk,
ami id6t biztosit szamunkra, hogy megis-
merjlik a robottechnologia emberekre €s
tarsadalomra gyakorolt hatasait. {gy elmond-
hat6, hogy a robotokkal kapcsolatos nega-
tiv attitiid vizsgalata, mérési lehetdségeinek
feltérképezése feltétleniil aktualis és id6-
szert. Az atalakulé munkaerdpiac, a folya-

matosan megreformalt oktatas, a digitalis
megoldasok eldtérbe keriilése a pandémias
helyzet alatt és hazank nemzetkozi szerep-
vallalasa indokoltta teszi annak vizsgala-
tat, hogy Magyarorszag lakossaga miként
viszonyul a mindezekkel egyditt jar6 tech-
nikai fejlédéshez. A robottechnoldgia meg-
jelenése mar nem kérdéses, és — a korabbi
ipari forradalmak tapasztalatait tekintve —
abban is biztosak lehetiink, hogy ez kiha-
tassal lesz majd a tarsadalomra és annak
tagjaira is. A robotokkal kapcsolatos attitiid
ehhez kapcsolodo vizsgalata segithet, hogy
ezekre a valtozasokra felkésziiljiink, és
azokat a leghatékonyabb modon oldhassuk
meg.

Mivel a legtobb robot—human-interakciot
vizsgald kutatast is tavol-keleti mintdkon
végeztek, igy a téma idészertisége mellett az
is érdekes lehet, hogy a vizsgalat targyanak
valasztott attitlidskalak mennyire alkalmaz-
hatdak egy nyugat-eurdpai jellegli tarsada-
lomban. Kutatasunk ehhez kapcsolodo célja
az volt, hogy feltérképezziik a Tobbszem-
pontos Robot Attitiid Skala alkalmazhatdsa-
gat magyar mintan, valamint hogy a skalan
beliil a negativ attitidoket vizsgalo alskalat
Osszehasonlitsuk a NARS (Robotokkal
Szembeni Negativ Attitlid Skala) és a RAS
(Robotokkal kapcsolatos Szorongas Skala)
kérdéivek eredményeivel (Ninomiya €s
mtsai, 2015). Mivel a robottechnologia alkal-
mazasa nagyon tokeigényes, a szolgaltato-
szektorban is (pl. vendéglatasban) hasznal-
hatd robotok jelenleg luxusfelszerelésnek
szamitanak. Igy a tl korai vagy nem megfe-
leléen bevezetett telepitésiik sulyos anyagi
vagy erkolcsi karokat is okozhat. Gondol-
hatunk itt akar a vasarloi, akar a dolgozoi
bizalom elvesztésére, a fogyasztdi kor szii-
kiilésére vagy a fluktuacié noévekedésére.
A robottechnoldgia jovobeli hasznalata
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szempontjabol mind szolgaltatéi, mind
munkaadéi oldalrdl kiemelten fontos, hogy
a lehetd legdifferencialtabb kép mellett
— amelyet a Tobbszempontos Robot Attittid
Skala biztositani tud — rendelkezziink egy
olyan mérdeszkozzel, amely kevés item
felhasznalasaval, gyorsan értékelheti, mérhe-
ti az esetlegesen jelen 1évo negativ attitiidot,
arobotokhoz kapcsolodo szorongast a valasz-
tott telepitési kdrnyezetben; mind az esetle-
ges célkozonség, mind a jovébeli ,,munka-
tarsak” szempontjabol.

SZAKIRODALMI ATTEKINTES
Az attitiidok

Az attitidok fontos szerepet tdltenek be,
mivel ezek alakitjak ki azt a modot, ahogy
az ember érzékeli a kdrnyezetét, és reagal
arra (Formadi, 2013). A szocialpszichologia
egyik legnépszeriibb és széles kori teriile-
tét az attitidokkel kapcsolatos kutatdsok
adjak. Az attitiid elemeit a kdvetkezoképpen
hataroztak meg: 1étezik affektiv (érzelmi)
komponens, viselkedési osszetevd és kog-
nitiv komponens. Az attitlidok gyakran
vonatkozhatnak a targgyal kapcsolatos isme-
retekre €és cselekedetekre, valamint kap-
csolodhatnak érzésekhez és véleményekhez
is (Formadi, 2013). Az attitlidok a harom
komponens egyiittesének tekinthetdk, azon-
ban ezek nem mindig ugyanolyan mérték-
ben vannak jelen: példaul a sztereotipia soran
a kognitiv elem, az eléitélet soran az érzel-
mi elem, mig a diszkriminéci6 soran a visel-
kedéses elem hangsulyos (Budavari-Takacs,
2011).

Az attitlidok nem figyelhetok meg kozvet-
leniil, mérésiik csupan azok megnyilvanula-
sain keresztiil lehetséges. A szocidlpszicho-

logiaban az attitlidok mérésének alapvetden
két moédja van: kozvetett és kozvetlen.
A kozvetlen modszerek kozé tartozik az
onbeszamold, valamint a kdzvetlen megfi-
gyelés. Kozvetett mérés alatt olyan indirekt
modszereket értiink, amelyek a fiziologiai
valaszok értékelésén alapulnak (Smith és
Mackie, 2004).

A Mesterséges Intelligencia (MI)

A mesterséges intelligenciat csak 0sszefog-
lalo jelleggel targyaljuk. Kutatasunk kdzép-
pontjaban a robotok allnak, &m mivel a robo-
tok egyre szélesebb elterjedése erdsen
kotodik és fiigg az MI fejlettségétol is, igy
ismertetés szintjén errdl is szdt ejtiink.
A mesterséges intelligencia kutatasanak
fontossagat jol hangsulyozzak azok az
adatok, amelyek az MI fejlesztésével kapcso-
latos anyagi beruhazasokat érintik. Az Egye-
siilt Kiralysag a kozeljovoben nagymértékii
beruhazasokat tervez a teriiletfejlesztések-
re, mig Kina az elkovetkez6 évtizedben
a vezetd szerepét szeretné atvenni a mester-
séges intelligencia alkalmazasaban. Egyes
kutatok ugy latjak, hogy a mesterséges intel-
ligencia a személyi szamitogépeknél, az
okostelefonoknal és az internetnél is markan-
sabban fogja megvaltoztatni a mindennapi
életiinket (Gomboez, 2018).

A szakirodalomban a mesterséges intelli-
genciara vonatkozo definiciok még nem egy-
ségesek. Egyes meghatarozasok szerint
egy gép akkor tekinthet6 intelligensnek, ha
olyan problémak megoldaséara is képes,
amelyeket az emberek is csak intelligencia
felhasznalasaval tudnak megoldani, kivite-
lezni. Abban az esetben is intelligensnek
tekintheté a gép, amennyiben egy olyan
kornyezetben is képes talélni, amely intel-
lektudlis szempontbdl megerdltetd. Egy
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masik definici6 szerint a mesterséges intel-
ligencia célja és feladata meghatarozni az
informaciofeldolgozasi problémakat, és
rugalmas megoldasokat talalni rajuk.
A gépek tehat mar olyan feladatok kivitele-
zésére is képesek, amelyekre ezeldtt az ember
csak intellektualis képességei felhasznalasa-
val volt képes (Gombdez, 2018). Tovabba
Gombocz (2018) szerint a mesterséges intel-
ligencia alkalmazasanak teriilete és defini-
cidja idordl idore atalakul, mivel a megszo-
kott, gyakran és széleskortien alkalmazott
technologiakat egy bizonyos id6 elteltével
mar nem mesterséges intelligenciaként defi-
nialjuk. Jelenleg még ehhez a technologia-
hoz soroljuk az dnvezetd autokat, a termé-
szetes emberi nyelv gépi értelmezését,
amelyek kivitelezéséhez a gépeknek képes-
nek kell lennitik érzékelni, problémakat
megoldani és tanulni.

A robotok

A robotokat definialni legalabb olyan nehéz,
mint ahogyan az MI-t. Ennek egyik legfobb
oka, hogy nagyon sokszor funkciok alapjan
definialtak és csoportositottak dket. Ez mara
mar tarthatatlan megkdzelités, hiszen a fejlo-
désnek koszonhetben a robotok egyre tobb
¢és komplexebb folyamat végrehajtasara képe-
sek. Ahogyan korabbiakban is irtuk, maga
a robot sz6 Karel Capek 1921-es szindarab-
jabol szarmazik, az ehhez fiiz6d6 tudoma-
nyos és gazdasagi iranyzat elnevezése,
arobotika pedig Isaac Asimov 1940-es évek-
ben irt novellaibol szarmaztathato (Hegel és
mtsai, 2009). A rengeteg kiilonféle definicio
koziil Kaplan (2005) meghatarozasat fogjuk
elfogadni, aki szerint a robot egy olyan targy,
amely fizikai testtel rendelkezik, és miiko-
désre 6nalloan, elére meghatarozott modon
képes. Manapsdg — a leginkabb elfogadott

tipologizalas szerint — a robotokat két nagy
csoportba szoktuk sorolni, amelyeket ipari
robotoknak és szolgaltatoi robotoknak neve-
ziink (Wu és mtsai, 2018).

A technologia és a tarsadalom
kapcsolata

A tarsadalom és a technoldgia egymasra
koélcsondsen hato tényezok. A kutatok
a kolcsonhatasok megértése és leirasa érde-
kében kiilonb6z6 tudomanyos modelleket
alkottak (Monda ¢és Ugray, 2014). Az ember
gépekkel valo kapcsolata mar az ipari forra-
dalom idején is tobb alkalommal okozott
problémakat, ekkor jelent meg ugyanis
elészor a technofobia jelensége, azaz a tech-
nologiatdl vald viszolygads problémadja.
A technofobia a szervezeti hatékonysag csok-
kenése miatt keriilt eldtérbe, amelyet az
okozott, hogy az alkalmazottak egy része
visszautasitotta a gépek hasznalatat, eseten-
ként meg is rongalta azokat (Tusori, 2015).
Az ellenérzés hatterét tobb kutato is vizsgal-
ta korabban, Suchman (1987, idézi Tusori,
2015) kutatasaban egy fénymasol6 tizemel-
tetéséhez tervezett szamitogépes sugod hasz-
nalata esetében jutott arra a kovetkeztetésre,
hogy az emberekben azért valt ki ellenszen-
vet az interaktiv siigd haszndlata, mert az
informécidk kinyerése eltér a megszokott
kognitiv sémaktol. Mig emberek kodzotti
interakciok esetén a félreértéseket egyszeri
tisztazni, gép €s ember esetében a félreérté-
sek feloldasa akadalyokba iitkozik (Tusori,
2015). A szamitogéppel kapcsolatos ellen-
szenvet az a megfigyelés is alatamasztja,
hogy a dontéstamogat6 rendszerek beveze-
tése annak ellenére is 70—80%-ban sikerte-
len, hogy az ember kalkulacios teljesitmé-
nyét nagymértékben felilmuljak (Juhasz,
2011, idézi Tusori, 2015).

ALKALMAZOTT PszicHoLOGIA 2020, 20(4): 77-100.



82 Orsi Balazs — LipTAK Marcell Andras — Csukonyi Csilla

A technikai fejlodés tarsadalomra
gyakorolt hatasa

A negyedik ipari forradalom tarsadalmi hata-
saival kapcsolatos vita csupan néhany év-
tizede indult meg. Ennek klasszikus hivat-
kozasa Frey és Osborne 2013-ban irt tanul-
manya. Az itt leirt kutatas soran 702 foglal-
kozast vizsgaltak meg automatizalhatésaguk
szempontjabol. Elemzésiik arra az ered-
ményre jutott, hogy az ipari robotok felhasz-
nalasa és az MI széles korti megjelenése az
Amerikaban foglalkoztatott dolgozok
47%-anak az allasat sodorja veszélybe
(Szalavetz, 2018). Sokan vitattak ezeket az
eredményeket; érveik kozott szerepelt, hogy
az automatizalas nem fog teljes foglalkoza-
sokat helyettesiteni, csak a foglalkozas koré-
be tartozd bizonyos tevékenységek kivalta-
sara lesz alkalmas. Ez alapjan késobbi
becslések szerint a munkahelyeknek csupan
a 9%-a szlinik meg. Tobb kutat6 azzal érvel,
hogy az 0j technologia megjelenése 1j
munkahelyeket fog teremteni, emiatt inkabb
foglalkozasbdviilés varhato, 4j szakmak és
munkakdrok jelennek meg. A negyedik ipari
forradalom technolégiainak fejlédése varha-
téan nem torli el az eddigi munkakoroket,
foglalkozasokat, csupan tjradefinialja azokat.
Ez azt eredményezi, hogy megvaltozik az
egyes munkakorokhoz sziikséges tudas, vala-
mint a képességek kore (Szalavetz, 2018).
A kutatok egyfajta polarizalodast veti-
tenck elére a munkaerépiacon, az automa-
tizalhato feladatokat elvégzd dolgozok ke-
vésbé lesznek keresettek (Szalavetz, 2018).
,»A tapasztalatok azt mutatjak, hogy az auto-
matizalas és a mesterséges intelligencia miatt
végleg elveszd allasok nem a legalacsonyabb
szaktudast igénylé munkakordk: a robotok
a szakmunkésok feladatait veszik at, a mes-
terséges intelligencia és a robotok a kdzepes

szaktudast igényld szellemi rutinmunkat
valtja ki” (Szalavetz, 2018: 58).

AzIKT, vagyis az informacios és kommu-
nikacios technologia eszkozeinek elterjedé-
se ¢és folyamatos, gyors ttemu fejlédése
a tarsadalmi kiilonbségek elmélyitéséhez is
vezethet. Egy generacion beliil tobb techno-
logiavaltas jatszodik le, de az ezekhez valod
alkalmazkodas nem egyforma a kiilénb6z6
tarsadalmi rétegekben. Egy-egy innovaci6
elsajatitasa utan az egyén kamatoztatni
probalja uj ismereteit a munkaerdpiacon,
mikdzben folyamatosan 0j innovaciok jelen-
nek meg. Mivel ehhez nem mindenki tud
egyforma gyorsasaggal alkalmazkodni, ezért
a mar meglévo gazdasagi, tarsadalmi hatra-
nyok és egyenldtlenségek kiélezddését okoz-
hatja az 1 technoldgia bevezetése (Molnar,
2018).

A robotokkal kapcsolatos vélemények,
attitlidok

Bar a robotok napi hasznalata mar altalano-
san elfogadotta valt a haztartasi kdrnyezet-
ben, az is ismert tény, hogy vannak olyan
emberek, akik vonakodnak az 1ij technolo-
giak alkalmazasatol (Ninomiya és mtsai,
2015). Mivel az emberek és a robotok kozot-
ti interakciok egyre gyakoribbak és kiterjed-
tebbek (Carpinella és mtsai, 2017), ahhoz,
hogy ezeket a technikai fejlesztéseket hatéko-
nyan be lehessen vezetni az emberek életé-
be, elengedhetetlen, hogy feltarjuk az ezek-
kel kapcsolatos attitiidoket. Korabban t6bb
kutatas is vizsgalta a robotok elfogadasanak
¢és a robotokkal kapcsolatos attitidoknek
a kapcsolatat. A legtobb tanulmany azonban
az attitlidoknek csupan sziik dimenzidjara
fokuszalt (Ninomiya és mtsai, 2015).

A szamitogépekkel kapcsolatos attitiid-
kutatasok kimutattak, hogy a szamitégépek
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irdnti attitidoknek tobb dimenzidja és konst-
rukciodja van. Gressard és Loyd (1986) harom
dimenziot feltételeztek: tetszés (liking), szo-
rongas (anxiety) és bizalom (confidence); mig
Jay és Willis (1992) mar hét dimenziot tart
fel: komfort (comfort), hatékonysag (efficacy),
nemek kdzotti egyenldség (gender equality),
kontroll (control), dehumanizaci6 (dehuma-
nization), érdeklddés (interest) és hasznos-
sag (utility) (Ninomiya és mtsai, 2015). Az
emberek szocialis észlelésének alapjat a szak-
irodalom szerint két kozponti dimenzi6 adja:
kedveltség, kedvesség (warmth) és kompe-
tencia (competence). Amennyiben egy sze-
mélyt szocialisan kedveltebbnek és kom-
petensnek itélnek meg tarsai, kedvezébben
latjak oket, és ezaltal pozitivabb interakcio-
kat tapasztalnak meg (Carpinella és mtsai,
2017).

A kedveltséggel kapcsolatos itéletek
nagyobb sullyal szerepelnek az interperszo-
nalis interakciokban, mert altalaban a kompe-
tenciaitéletek eldtt sziiletnek meg. Példaul
idegen arcok megmutatdsa esetén az észle-
16k a megbizhatdsagukra vonatkoz¢ itélete-
ket el6bb hozzak meg, mint a kompetencia-
jukra vonatkozo itéleteket. A kedveltség- és
a kompetenciaitéletek kiilonb6z6 kombina-
cidi eltérd érzelmeket valtanak ki: a magas
kedveltség- és alacsony kompetenciaszint
példaul sajnalkozast és egyiittérzést kelt, mig
az ellenkez6 kombinaci6 irigységet (Carpi-
nella és mtsai, 2017). A kedveltségdimenzio
a robotok észlelésének alapjait is meghata-
rozza.

A meglévo kutatasok szerint a tarsadal-
mi észlelés alapjat képzo kategorizalasi folya-
matok a robotokkal kapcsolatban is altala-
nosithatoak. A vizsgalt személyek kiilon
felszolitas nélkiil is, spontan médon a tarsa-
dalmi kategoériak, azaz nem, rassz és nemze-
tiség szerint itélték meg a humanoid roboto-

kat. A robotokat példaul hajviseletiik alapjan
nemi kategoriakba soroltak. Egy masik kuta-
tas pedig azt is kimutatta, hogy a hosszl
hajjal és telt ajkakkal rendelkez6 robotokat
baratsagosabbnak, udvariasabbnak és szere-
tetteljesebbnek itélték meg, mig a ,,férfi”
robotokat magabiztosnak, hatarozottnak és
hitelesnek. A kutatasok alapjan tehat a robo-
tokkal kapcsolatban is alkalmazhatoak
a kiilonbozo tarsas attribuciok. Az emberek
hajlamosak a robotoknak emberi célokat,
vonasokat és motivaciot tulajdonitani, antro-
pomorfizaljak azokat. Azt is megfigyelték,
hogy hajlamosabbak vagyunk erre az antro-
pomorfizaciora, ha a robotot sajat csopor-
tunk tagjaként észleljiik (tehat amikor kdzos
identitast osztunk meg vele), mint amikor
csoporton kiviili tagnak tekintjiik (Carpi-
nella és mtsai, 2017).

A kérdés, hogy robotok esetén hogyan
zajlik az attitlid kialakulasa, legalabb annyi-
ra izgalmas, mint emberkozi kapcsolatok
esetén. Az alapoktol kezdve kiindulhatunk
abbol, hogy a robotokkal kapcsolatos érzé-
seinket elsddlegesen belsd, személyes valto-
z0k alakitjak ki. Erre talalhatunk példat
a szakirodalmat attekintve. Bizonyos ered-
mények alapjan minél extrovertaltabb va-
laki, annal hajlamosabb tobbet és tovabb
beszélni egy robottal (Ivaldi és mtsai, 2017),
anagyobb szintli proaktivitassal rendelkezd
egyének nagyobb tavolsagot tartanak maguk
¢és arobotok kozott (Walters és mtsai, 2005),
legalabbis a kutatasok adott kontextusaban.
Tovabbi érdekességként Aly és Tapus (2013)
kutatasukban azt talaltdk, hogy a résztvevok
azokkal a robotokkal torténd idotoltést része-
sitették elényben, amik a sajat személyisé-
gilikhoz hasonlé viselkedésre voltak progra-
mozva.

Természetesen azonban a tapasztalat
fontossagat sem szabad szem el6l téveszteniink,
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hiszen a robotok esetén is nagyon fontos az
attitQid kialakulasaban a korabbi emlékek,
tapasztalatok szerepe. Stafford és munkatar-
sai (2010) kutatasukban példaul egészségiigyi
robotokkal szembeni attitiidoket vizsgal-
tak iddsotthonokban. Azt taldltak, hogy bar
a kezdeti attitidok és érzelmek meghatarozo-
ak voltak a robotokkal szemben kialakitott
kapcsolatokban, ezek flexibilisek voltak, és
arobotokkal szerzett tapasztalatok révén jelen-
tdsen valtoztak a vizsgalat soran.

KERDESFELVETES

Kutatasunkban elséként azt szerettiik volna
megvizsgalni, hogy a Tébbszempontos
Robot Attitiid Skala (MdRAS) milyen
mértékben és formaban adaptalhatdé magyar
kornyezetre és mintara. Mivel ez a teszt
a robotokkal kapcsolatos attitiidok széles
spektrumat vizsgalja, igy a jovében hasznos
eszkoz lehet a robotokkal 6sszefiiggd tanul-
manyokban vagy a robotok felhasznaldsara
vonatkoz6 kérdések tisztazasakor. Tovabba
feltérképezziik, hogy a Tébbszempontos
Robot Attitlid Skala Negativ Alskalaja
onmagaban hasznalhatd-e a robotokkal
kapcsolatos negativ attitiid mérésére. Ez az
alskala mind6ssze 5 elembdl all, szemben
aNARS 14 megallapitasaval, igy ugy gondol-
juk, hogy azokon a helyeken, ahol nincs
sziikség szofisztikalt, tobbdimenzios ered-
ményre, ott jo alternativa lehet egy ilyen
rovid teszt alkalmazasa. Mindezek mellett
szeretnénk valaszt kapni arra is, hogy bizo-
nyos szempontok alapjan kialakitott csopor-
tok kozott van-e szignifikans kiilonbség
a robotokkal kapcsolatos attit{id és szoron-
gas tekintetében.

2

A Kkutatas bemutatasa

Kutatasunkhoz a sziikséges kérdéiveket elekt-
ronikus formaban toltettiik ki. A kérddivet
a SoSci Survey (Leiner, 2016) hasznalataval
hoztuk létre, és a www.soscisurvey.de web-
oldalon keresztiil tettiik elérhetévé.> A kitoltdk
a kérddiv egyes részeivel kotott sorrendben
talalkoztak. Elsoként a szociodemografiaval,
azt kovetden a Tobbszempontos Robot Attitiid
Skalaval (Multi-dimensional Robot Attitude
Scale, MdRAS; Ninomiya és mtsai, 2015), majd
aRobotokkal Szembeni Negativ Attittid Skala-
val (Negative Attitudes towards Robots Scale,
NARS; Nomura és mtsai, 2004), végiil a Robo-
tokkal kapcsolatos Szorongas Skalaval talal-
koztak (Robot Anxiety Scale, RAS; Nomura
¢és mtsai, 2008). Minden egyes kitdltd véletlen-
szerli sorrendben kapta meg az egyes skala-
kon beliil a kérdéseket. A skalakat oda-vissza-
forditas és fiiggetlen biralok (5 f6) modszerével
angol nyelvr6l magyarra iiltettiik at.

A mintavétel hozzaférési alapon tortént.
Az elkésziilt online kérdéssor rovid linkjét
e-mailen és online kdzosségi feliileten keresz-
tlil osztottuk meg, és tovabbi megosztasra
kértiik fel ismerdseinket. A kérd6ivek kitdl-
tését 2510 6 kezdte meg. Ebbdl 674 £6 produ-
kalt valamilyen szempontbol értékelhetd
eredményt, de csak 389 {6 olyan kit6ltd volt,
akinek a vélaszait a munkank soran figye-
lembe tudtuk venni. A maradék 2121 {6
nagyobb része nem fejezte be maradéktala-
nul a kérddiv kitoltését, esetleg valaszaik
miatt kizartuk Oket. Ilyen lehetett a valo-
szinitlen életkor, a tul alacsony életkor, illet-
ve az automatikus kitoltésre utalo jelek.

A 389 {6 érvényes kitolto életkori atlaga
35,5 év (SD = 12,01). A legfiatalabb kitolt6
18 évesnek vallotta magat, mig a legidésebb

Lasd bévebben: SoSci Survey, www.soscisurvey.de (Letoltés ideje: 2021. december 2.).
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77 évesnek. A 389 valaszadobol 151 {6 (38,8%)
vallotta magat férfinak, és 238 {6 (61,2%) val-
lotta magat nének. Csaladi allapot tekinteté-
ben a valaszolok 23,4%-a (91 f6) egyediil-
alloként azonositotta magat. 33,9% (132 £6)
jelezte azt, hogy parkapcsolatban ¢él, mig
36,0% (140 £6) valasztotta a ,,hdzas” opciot.
A valaszadok minddssze 4,1%-a (16 £6) jelol-
te az elvalt, illetve 2,6% (10 f6) az 6zvegy
opciot. Lakhelyiik tekintetében a kitoltok
13,1%-a (51 £6) azt nyilatkozta, hogy k6zség-
ben ¢l, 32,6% (127 £6) azt, hogy varosban ¢l,
31,1% (121 £6) megyeszékhelyen vagy megyei
jogu varosban lakik, mig 23,1% (90 6) jelen-
leg a févarosban ¢€l. A kitdltok koziil 173 {6,
vagyis a valaszadok 44,5%-a nyilatkozott ugy,
hogy jelenleg is aktiv tanulmanyokat folytat,
mig a maradék 216 £6 (55,5%) aktualisan nem
tanul. A kit6ltok meghatarozo tobbsége (249
6, 64,0%) szellemi beosztottként dolgozik.
42 £6 (10,8%) jelezte azt, hogy fizikai beosz-
tottként alkalmazzak. 61 6 (15,6%) jellemez-
te vezet6i beosztasként a munkakorét, illetve
33 16 (8,5%) nyilatkozta, hogy tulajdonosa
munkahelyének. A fentiek alapjan 291 6
(74,8%) keriilt a beosztott és 94 £6 (24,2%)
a vezetd kategoriaba. Arra a kérdésre, hogy
jelenleg dolgozik-¢ robottal, a valaszadok
negyede (26,2%, azaz 102 f6) adott igenld
valaszt. A kérddivet kitolték tobb mint fele
(59,9%, 233 f6) nyilatkozott ugy, hogy vett
mar igénybe robot kdzvetitette szolgaltatast.

A felhasznalt méroeszkozok

T6bbszempontos Robot Attitiid Skala (MdRAS)
A Robotokkal Szembeni Negativ Attitid Skéla
¢és a Robotokkal kapcsolatos Szorongas Ska-
la a robotokkal kapcsolatos attitidmérés tekin-
tetében a Tobbszempontos Robot Attit{id Skala
elédjeinek tekinthetéek, ezek azonban csak
a negativ attitidok mérésére voltak hasznal-

hatoak, igy az attitidok dsszetett konstrukcio-
jénak teljes korti felmérésére nem alkalmasak
(Ninomiya és mtsai, 2015). A Tobbszempon-
tos Robot Attitid Skalat Ninomiya és munka-
tarsai fejlesztették ki 2015-ben. A robotokhoz
kapcsolodo attitiidok elemeit a résztvevok
kotetlen leirasaibol és interjukbol, valamint
irodalmi attekintésekbdl sztirték ki. Céljuk az
volt az Gjonnan létrehozott skalaval, hogy
a robotokkal kapcsolatos korabbi sziik tarto-
manyu attitidmérés helyett egy olyan eszkozt
alkossanak, amely a robotokkal kapcsolatos
attitlidok széles spektrumat lefedi.

82 f6s minta segitségével (huiszévesektol
a nyolcvanas éveikben jarokig) a résztvevok
kotetlen leirasaibdl €s interjuibol, valamint
irodalmi attekintésekbdl sziirték ki azt a 125
mondatot, ami a résztvevok robotokkal
kapcsolatos érzékelését, gondolatait és/vagy
érzéseit reprezentalni tudta. Az igy kapott
kérdéseket egy hétfokozatu Likert-tipust
skalahoz rendelték, és 6sszesen 431 tavol-keleti
(japan 175 6, kinai 126 f6, tajvani 130 f6),
foleg fiatalokbol 4ll6 mintan tesztelték (az
atlagéletkor sehol sem haladta meg a 25 évet).

A kapott eredménybdl faktoranalizis
segitségével végiil 12 dimenzidt azonositot-
tak: bizalmassag (familiarity), érdeklédés
(interest), negativ attitiid (negative attitude),
énhatékonysag (self-efficacy), megjelenés
(appearance), hasznossag (utility), koltség
(cost), valtozatossag (variety), kontroll
(control), tarsas tamogatas (social support),
miikddtetés (operation), kdrnyezeti illeszke-
dés (environmental fit). Minden alskalahoz
2-7 reprezentativ itemet rendeltek, igy végiil
a kezdeti 125-bdl 49 kérdést tartottak meg.
Az igy kapott rovidebb teszt dimenzidinak
Cronbach-alfaja jellemzden az elvart 0,7-0,85
tartomanyba esett. A roviditett alskalak érté-
kei altalaban erds, pozitiv egyiittjarast mutat-
tak a hosszabb teszt dimenzidival.

ALKALMAZOTT PszicHoLOGIA 2020, 20(4): 77-100.
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Az altalunk felhasznalt teszt sszesen 49
itemet, allitast tartalmaz, amelyeken keresz-
tiil hétfoku Likert-skala segitségével mérhe-
t6 fel a kitoltok robotokkal kapcsolatos atti-
tiidje. Az egyes dimenzidkhoz eltéré szamu
item tartozik.

Robotokkal Szembeni Negativ Attittid
Skala (NARS) és a Robotokkal
kapcsolatos Szorongas Skala (RAS)

A Nomura és munkatarsai altal 2008-ban
publikalt Robotokkal Szembeni Negativ Atti-
tid Skala (NARS) és a Robotokkal kapcso-
latos Szorongas Skala (RAS) a robotokkal
kapcsolatos attitidmérési tesztek egy korab-
sor a robot—human-interakcio egy-egy sziik
elemét vizsgalja. Nem célja egyiknek sem,
hogy atfogo képet adjon a robotokkal kapcso-
latos attitiidok tekintetében.

Bar a NARS-tesztet a robotokkal kapcso-
latos szorongasok mérésének eszkozéiil szan-
tak (Nomura és mtsai, 2004), végiil a robo-
tokkal kapcsolatos negativ attitidok egyik
mérdeszkozeként terjedt el. A kezdeti, elmé-
leti modellen alapul6 33 kérdést iterativ pszi-
chologiai teszteléssel 14 itemre csokkentet-
ték. (Krageloh és mtsai, 2019). Az itemek
egytol otig pontozddnak, ahol az 1 az , Egyal-
talan nem értek egyet”, az 5 pedig a ,,Teljes
mértékben egyetértek” valasznak felel meg.
Faktoranalizis segitségével a szerzok 3 alska-
lat azonositottak. Az els6 a ,,Negativ Attitiid
a Robotokkal Valo Interakcioban” nevet vise-
li, és 6 itemet tartalmaz; a masodik a ,,Nega-
tiv Attittid a Robotok Tarsas Befolyasola-
saval Szemben” cimet kapta, és 5 itemet
tartalmaz; az utolsé alskala pedig a ,,Nega-
tiv Attitiid a Robotokkal Valé Erzelmi
Interakcioban” cimet viseli, és minddssze 3
itemet tartalmaz. Kisebb valtoztatasokkal

ugyan, de a NARS hasznalhatonak bizonyult
a Tavol-Keleten kiviil is. A tesztet validaltak
tobbek kozt angol, portugal és lengyel nyel-
ven is (Krégeloh és mtsai, 2019).

A robotokkal kapcsolatos negativ attiti-
dok foleg interakcids szinten mutattak szig-
nifikans korrelaciot a viselkedéssel. Akik
magasabb értéket értek el a NARS-teszten,
lassabban vették fel a robotokkal a kapcso-
latot, tovabb haboztak, mieltt megérintet-
ték azokat, és nagyobb tavolsagot tartottak
télik. Mégis lehetséges, hogy egy konkrét
interakcioban a fellép6 érzelmek eltérnek
arobotokkal kapcsolatos attitiidoktél (Nomu-
ra és mtsai, 2004). A szerzok olyan kérddi-
vet kivantak alkotni, amely a valoban fellé-
po és relevans érzelmet, a szorongast méri,
mert a szamitogéppel szembeni szorongas-
hoz hasonldan a robotokhoz kéthetd szoron-
gas is negativan befolyasolhatja a személy
akar mindennapos teljesitményét, kozérze-
tét is (Hirata, 1990).

A RAS-teszt azt a szorongast méri, amely
az emberekben egy valds vagy elképzelt
robot—human-interakcié kapcsan fellép.
A kérd6iv 11 itemet tartalmaz, amit 3 alska-
lara osztottak szét. Az elsé alskala ,,A Robo-
tok Kommunikacioképességével Szembeni
Szorongas”-hoz kapcsolodo 3 kérdést siiriti,
a masodik ,,A Robotok Viselkedéskarakte-
risztikajaval Kapcsolatos Szorongés”-hoz
kothetd 4 kérdést fogja 6ssze, mig a harma-
dik ,,A Robotokkal Valoé Beszélgetéshez
Kapcsolodo Szorongas” 4 kérdését tombositi.

Eredményeink a mérdeszkozok
adaptalhatésagat illetben

Elmondhato, hogy az MdR AS negativ alska-
laja hasznalhaté 6nalldé méréeszkdzként
a robotokkal kapcsolatos negativ attitiidok
mérésére.
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1. tablazat. A MdR AS alskalainak Cronbach-alfa-értéke az eredeti kutatasban,

illetve magyar mintan

Sorsz. R (e sea) Cronbachjalfa Cronbach-alfa

(eredeti) (magyar)
1. Bizalmassag (1-5) 0,829 0,785

2. Erdeklédés (6-12) 0,737 0,720%*
3. Negativ attitid (13—17) 0,731 0,736
4. Enhatékonysag (18-21) 0,857 0,706
5. Megjelenés (22-28) 0,702 0,758
6. Hasznossag (29-33) 0,783 0,779
7. Koltség (34-36) 0,562 0,570
8. Valtozatossag (37-39) 0,749 0,627
9. Kontroll (40-42) 0,643 0,549
10. Tarsas tamogatés (43—45) 0,923 0,840
11. Miikodtetés (46—47) 0,750 -0,035
12. Kornyezeti [lleszkedés (48—49) 0,933 0,768

*10. item nélkiil

A teszt magyaritasdhoz az angol nyelvll
verziot vettiik alapul, majd oda-visszaforditas
modszerével magyaritottuk azt. Az MdRAS
szerzOi sajat cikkiikben is korlatként emli-
tik, hogy a kérdéssort csak tavol-keleti
mintan vizsgaltak, igy mindenképp érdekes-
nek tartottuk a magyar minta eredményeit
megvizsgalni. Meglatasunk szerint a magyar
minta eredményei, amelyeket az [. tablazat
tartalmaz, azt sugalljak, hogy a kérdéiv jol
hasznalhat6 lesz magyar kulturkérnyezet-
ben is. A 12 dimenzid koziil 7 (Bizalmas-
sag, Negativ attittid, Enhatékonysag, Meg-
jelenés, Hasznossag, Tarsas tdmogatas,
Kornyezeti illeszkedés) az elvart Cronbach-
alfa-tartomanyon beliilre esett. Az Erdekls-
dés Alskala esetében a kérddiv 10. itemét
kiemelve (,,A robotok futurisztikusak és
szupermodernek.”), a korabbi 0,696-as Cron-

bach-alfa-érték 0,720-ra emelkedett. A Kolt-
ség és Kontroll Alskalak esetében a kapott
értékek az elvart tartomany alé esnek, de ez
az eredeti skalaban is igy van. A Valtoza-
tossag Alskala esetében az eredményiil
kapott 0,627-es Cronbach-alfa valamivel
elmarad mind az elvart, mind az eredeti teszt
Cronbach-alfa-értékétdl. Igazan kirivo ered-
ményt a magyar mintaban a Miikddtetés
Alskalaban lathatunk. Az itt kapott —0,035-es
Cronbach-alfa-eredmény azt sejteti, hogy az
adott kérdések nem értelmezhetéek egy
dimenzioként.

A NARS-teszt vizsgalata magyar mintan
kiilondsen izgalmasnak igérkezett. A tesztet
bar tobb nyelven hasznaljak, illesztésekor
mindig akadt olyan item, amit ki kellett emel-
ni, vagy cserélni (Krédgeloh és mtsai, 2019).
A magyar minta NARS-0sszpontszaméanak
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Cronbach-alfa-értéke 0,856, ha minden
itemet figyelembe vesziink. A kisérovizs-
galatok viszont azt mutattdk, hogy a 11.
itemre nem szignifikansak a korrelaciok.
Az item maga igy hangzik: ,,Ugy érzem,
hogy a jovo tarsadalméat a robotok fogjak
domindlni.”. Megitélésiink szerint ez az item
jelen formajaban nem alkalmas az attitiid
iranyanak a feltérképezésére. Valoszintsit-
hetd, hogy a szerzok itt egy disztopikus
jovoképre vonatkozdan fogalmaztak meg
tételeket, de mar az angol dominate ige sem
hordozta ezt az érzést, a magyar forditasba
pedig nem sikeriilt atvinni az erés negativ
érzetet. A fentiek miatt az 9sszesitett pont-
szamra vonatkozo itemanalizist ismételten
elvégeztiik a 11. item kihagyasaval. Ekkor
a Cronbach-alfa értéke 0,873-ra nott. Az
alskalak magyar mintan kapott 0,8 koriili
Cronbach-alfa-mutat6oi megfelel6 megbiz-
hatosagot sejtetnek. Erdekesség, hogy kis-
mértékben meghaladjak a tavol-keleti minta
értékeit.

A fentiekhez hasonléan a RAS-on is
végrehajtottuk mind a teljes kérddivre, mind
pedig az alskalakra vonatkozoan a megbiz-
hatosagi elemzést. A teljes tesztre vonatko-
zoan a Cronbach-alfa értéke 0,932 lett, ami
nagyon erés belsé megbizhatosagot sugall,
de egyben felveti, hogy az 6sszpontszadm
tekintetében a kérd6iv akar tovabb is rovi-
dithetd lenne. A korrelacidk vizsgalatakor
a Tobbszempontos Robot Attitlid Skalanak
mar csak a szamunkra relevans negativ alska-
lajat, annak is az 6sszértékét hasznaltuk.
A tobbi alskala vizsgalata feleslegesen novel-
te volna a kutatas terjedelmét, és az alskalak
jellegébol adoddan nem adott volna hasznal-
hat6 informaciot. Minden vizsgalt esetben
Spearman-féle korrelaciot hasznaltunk, és
minden eredmény legalabb p < 0,01 szinten
volt szignifikans.

A leforditott méréeszkdzokon megerdsitd
faktoranalizist is végeztiink. A NARS eseté-
ben nem a legoptimalisabb eredményeket
kaptuk (CMIN/df = 4,216, CFI = 0,878, GFI
= 0,894, IFI = 0,878, RMSEA = 0,091),
a modell nem illeszkedik eléggé. Ennek oka
lehet az alacsony mintaszam is, hiszen bar
az elfogadhato értéken kiviil esnek, tenden-
ciaszerlien ekoriil mozognak az értékek, vala-
mint az a tény is, hogy az méréeszkozok
szarmazasi kulturajaban megfogalmazott
mondatok kézzelfoghatébban voltak értel-
mezhetdek, hiszen kiilf6ldon mar elterjedteb-
bek a robotok. Mindenesetre a teszt jelen alla-
potaban nem mutat elfogadhato illeszkedést.

A RAS forditott valtozatan végrehajtott
megerdsitd faktoranalizis eredményei szerint
(CMIN/df=4,854, CFI=0,942, GF1=0,912,
IFT= 0,943, RMSEA = 0,099) a modell elfo-
gadhatoan illeszkedik az adatokhoz, bar nem
tokéletesen. Sajnos a CMIN/DF- ¢és az
RMSEA-értékek nem felelnek meg a jo
illeszkedésnek. Az MdR AS magyarra adap-
talt valtozatanak megerdsité faktoranalizi-
ses eredményei alapjan (CMIN/df = 2,453,
CFI = 0,878, GFI = 0,896, IFI = 0,882,
RMSEA= 0,0611) a skalarol hasonlé mond-
hato el, mint a RAS leforditott valtozatarol.
A modell bar nem j6 illeszkedést mutat, de
nem is elfogadhatatlant, a fontos mutatok
koziil tobb is megfelel a kivant értéknek, mig
a tobbi a jo illeszkedés hatarértékén mozog.

Els6 Iépésként az MdRAS Negativ Alska-
lajanak a NARS- ¢s RAS-skalak 6sszpont-
szamaival valo egyiittjarasat vizsgaltuk meg.
A kapott eredményeket attekintd forméaban
a 2. tablazat tartalmazza. A Tobbszempon-
tos Robot Attitlid Skala negativ attitiidot
méro alskalaja mind a két masik témaba vago
teszt Osszesitett pontszamaval szignifikans
(p < 0,01), kézepesen erds, pozitiv egylitt-
jarast mutatott. A NARS-teszt pontszdmaval



A robotokkal kapcsolatos negativ attitiid- és szorongdsmérd eszkdzok vizsgalata 89

mutatott korrelacid magasabb értéket mutat,
ami megfelel a vart eredménynek, hiszen
mind a MdRAS negativ attitidoket méré
alskalaja, mind az NRAS a robotokkal
kapcsolatos negativ attitidok mérését tiizte

ki célul, mig a RAS a robotokkal kapcsola-
tos szorongasokra koncentral. Az MdRAS
Negativ Alskala mindkét tesztpontszammal
er6sebb korrelaciot mutatott, mint azok
egymassal.

2. tablazat. Az MdR AS Negativ Alskala pontszdma, valamint a NARS- és RAS-skalak

Osszpontszamanak korrelacios egyiitthatoi

MdJRAS Negativ NARS- RAS-
Alskala osszpontszam osszpontszam
MdRAS Negativ Alskala 1
NARS-0sszpontszdm 0,615 1
RAS-6sszpontszam 0,418 0,445 1

Kovetkezé 1épésként a Tobbszempontos
Robot Attitlid Skala negativ attitlidot mérd
alskalaja és a NARS alskalai kozotti kapcso-
latot vizsgaltuk meg. A kapott eredmények
attekintését a 3. rabldzat tartalmazza. Ezek
alapjan az MdRAS negativ attitiidot mé-
r6 alskalaja szignifikans, kozepesen erds
kapcsolatot mutatott a NARS S1 Alskala-
val (Negativ Attitlid a Robotokkal Valo
Interakcidban), és az S2 Alskalaval (Nega-
tiv Attitlid a Robotok Tarsas Befolyasola-
saval Szemben), illetve szignifikans, de csak
gyenge pozitiv kapcsolatot az S3 Alskala-
val (Negativ Attitlid a Robotokkal Valo
Erzelmi Interakcidoban). Ahogy Nomura és
munkatarsai 2004-es kutatasukban kiemel-

ték, a cselekvés szempontjabol foleg az
interakcids attitidok jatszanak szerepet.
Ezért ugy gondoljuk, hogy a MdRAS Nega-
tiv Alskala tovabbi hasznalata szempontja-
bol kiillondsen szerencsés az S1 Alskala
tekintetében mutatott 0,662 érték(i korrela-
cios egyiitthato. Meglatasunk szerint egy
rovid és ezaltal csak korlatozott tartomanyt
lefedo teszt esetében fontos, hogy a cselek-
vési hajlandosaggal nagyobb Osszefiiggést
mutato attitliddimenziot vizsgalja. Az S3
Alskalaval valo alacsony korrelacio oka is
a kérdések korlatozott szamaban keresen-
d6. Az MdRAS Negativ Alskaldja nem
tartalmaz érzelmi interakcidra vonatkozo
itemet.

3. tablazat. Az MdRAS Negativ Alskala és NARS-alskalak korrelacios egyiitthatoi

MdJRAS Negativ Alskala | NARS S1 | NARS S2 | NARS S3
MdRAS Negativ Alskala 1
NARS S1 0,662 1
NARS S2 0,527 0,669 1
NARS S3 0,259 0,410 0,535 1

ALKALMAZOTT PszicHoLOGIA 2020, 20(4): 77-100.



90 Orsi Balazs — LipTAK Marcell Andras — Csukonyi Csilla

Végiil a Tobbszempontos Robot Attitiid Skala
negativ attitlidot méro alskalaja és a RAS-al-
skalak kozotti kapesolatot vizsgaltuk meg.
Itt kirivo érték nem sziiletett. Az eredmé-
nyekrol az 6sszefoglalot a 4. tdbldzat tartal-
mazza. A 0,312-0,422 kozotti korrelacios
egyiitthatok megfelelnek az elvartnak.
Nomura és munkatarsai 2008-as kutatasa-
ban a NARS- és RAS-skalak alskalainak
korrelaciojat is vizsgalta. Az eredményeik,
mindharom NARS-alskalat figyelembe véve,
a RAS S2-, és S3-dimenzid tekintetében
hasonléak az MdRAS Negativ Alskala korre-
lacidihoz, mig a RAS S1 tekintetében joval

alacsonyabbak, jellemzden nulla kozeliek.
igy mondhatjuk, hogy a RAS-alskalék tekin-
tetében az MdR AS Negativ Alskala nemcsak
erésebb, de kiegyensulyozottabb korrelaciot
is mutat.

A fentiek alapjan ugy gondoljuk, hogy
a Tobbszempontos Robot Attitlid Skala Nega-
tiv Alskalaja rendelkezik minden olyan muta-
toval, amely alkalmassa teszi arra, hogy onal-
loan is alkalmazni lehessen a robotokkal
kapcsolatos attitiidok mérésére. A NARS-al-
skalakkal mutatott korrelaciok pedig segite-
nek szukiteni azokat a teriileteket, ahol ennek
a rovid kérdéssornak a hasznalata javasolt.

5. tablazat. Az MdRAS Negativ Alskala és RAS-alskalak korrelacios egytitthatoi

MdRAS Negativ Alskala | RAS S1 RAS S2 RAS S3
MdRAS Negativ Alskala 1
RAS SI 0,312 1
RAS S2 0,422 0,678 1
RAS S3 0,390 0,792 0,751 1

Tovabbi eredmények

Az adatok elemzése soran nemi kiilonbsé-
gekre utald eredményt is talaltunk. Mind
a Tobbszempontos Robot Attitiid Skala
negativ attitidot mér6 alskalajan (Z = -5,83,
p < 0,001), mind a NARS- (Z = -5,86,
p <0,001) és RAS- (Z =-3,015, p = 0,003)
skalak osszesitett pontszamaban a ndk szig-
nifikansan magasabb értéket értek el, mint
a férfiak. Igy nem csak azt mondhatjuk,
hogy negativabb attitid6t mutatnak a robo-
tok iranyaba, de a robotokkal kapcsolatos
szorongasaik is szignifikansan magasabbak.
Meglatasunk szerint az eredmények a kul-
turalis kiillonbségek alapjan elvartakat
mutatjak.

A tesztet kitoltok a sajat, robotokkal
kapcsolatos tajékozottsagukat 1-t6l 7-ig terje-
do6 skalan értékelték a felmérésben. Ennek
atlaga 3,06 lett. igy az alacsony tajékozott-
sadgu és a magas tajékozottsagu csoportok
létrehozéasakor a skala kozépértékét mar
amagas tajékozottsagl csoporthoz soroltuk.
Az igy létrejott csoportokat hasznaltuk
csoportositd valtozoként annak vizsgalata-
hoz, hogy a robotokkal kapcsolatos tajé-
kozottsdg okoz-e szignifikans eltérést a ro-
botokhoz kacsolddd negativ attitlidot mérd
MdRAS Negativ Alskalan elért és a NARS
Osszesitett pontszamaban, illetve van-e szig-
nifikans kiilonbség az igy 1étrehozott csopor-
tok robotokhoz kapcsolodo szorongasérté-
kében, vagy a RAS 0sszesitett pontszamaban.
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A robotok irdnydba mutatott negativ at-
titidot méré NARS-skalan (BMI1(280,8) =
4,943, p <0,001) és a MARAS Negativ Alska-
lan (BM1(361,4) = 5,31, p <0,001) kapott ered-
mények azt mutattak, hogy a tajékozottabb
csoportba tartozé személyek szignifikan-
san alacsonyabb értéket értek el. A robotok-
kal kapcsolatos szorongast méré RAS-teszt
Osszesitett pontszaman (Z= 1,835, p=0,067)
nem sikeriilt szignifikans eredményt kimu-
tatni a tajékozottsag alapjan létrehozott
csoportok kozott. Az eredmények ismereté-
ben kijelenthetd, hogy a robotokkal kapcso-
latban magukat tajékozottabbnak értékeld
emberek pozitivabb attitiiddel viszonyulnak
arobotok irdnyaba. Ez a tajékozottsag azon-
ban a szorongas tekintetében nem tesz
kiilonbséget a csoportok kozott. A robotok-
kal val6 munkavégzés tapasztalata alapjan
létrehozott csoportok kozott semelyik vizs-
galt teszt tekintetében nem sikertilt szignifi-
kans kiilonbséget kimutatni. A jelenlegi ipari
robotok még megjelenésiikben is eszkdzok.
Nem Iépnek értékelhetd interakcidba a keze-
16ikkel, igy nem biztositanak olyan tapasz-
talatokat, amire a csoportok kozotti attittid-
kiilonbség épiilhetne.

A szolgaltatoi robotokkal kapesolatos
tapasztalatok alapjan képzett csoportok
kozott sem volt egyik teszt tekintetében sem
szignifikans eltérés. Mivel sem a tapasztalat
iranyat, intenzitasat és gyakorisagat nem
mértiik fel, igy azok mibenlétérdl sincs infor-
macionk. De vélhetden az emlitett dimenzi-
okban keresendo a valasz arra, hogy a tapasz-
talat miért nem okozott mérhetd kiilonbséget
a csoportok kozott.

A jelen vizsgalat szempontjabol a beosz-
tas hatasat feltérképezendden a kiilonbozo
szintli vezetdi beosztasokat és tulajdonosi
kort egy csoportnak vettiik, illetve a fizikai
¢és szellemi dolgozdkat szintén egy csoport-

ban vontuk 0ssze, ugyanis ezeket kiilon
csoportonként nehéz lett volna elemezni
a mintdban mutatott reprezentaltsaguk-
bol adoddan. A munkahelyi beosztas tekin-
tetében létrehozott csoportok kozott sem
a MdRAS negativ attitidot mér6 alskala
pontszamaban, sem a NARS- és RAS-skalak
Osszesitett pontszamaban nem volt szignifi-
kans a kiilonbség, igy nem tudjuk kijelente-
ni, hogy a robotizacio altal veszélyeztetet-
tebb beosztasban dolgozdok negativabb
attitidot mutatnanak a robotok irdnyaba,
vagy esetleg magasabb robotokkal kapcso-
latos szorongast mutatnanak.

Kovetkeztetések és javaslatok

A robottechnologia térnyerésével valoszini-
sithetéen gyarapodni fognak a robotokkal
direkt vagy érintdlegesen 0sszefiiggd tanul-
manyi, tudomanyos és gazdasagi kutatasok
is. A kutatasunkban hasznalt Tébbszempon-
tos Robot Attitiidd Skala ezekhez nyujthat
hathatds segitséget. A robotokhoz koéthetd
attitlidok széles spektrumat lefedi, és a kapott
eredmények alapjan a negativ attitiidot mérd
alskalaja akar dnmagaban is hasznalhat6
eszkoz, amelyet rovidsége okan egyszerii
beilleszteni barmely kérddivbe, konnyebben
alkalmazhaté munkahelyi kérnyezetben. Ha
pedig a negativ attitlid vizsgalatanak széle-
sebb spektrumara lenne a jovébeni felhasz-
nalonak sziiksége, ugy a vizsgalt NARS- és
RAS-teszt sikerrel magyar nyelvre adaptalt
valtozata rendelkezésére all. A kapott ered-
mények alapjan tigy gondoljuk, hogy mind
a NARS-, mind a RAS-teszt jol hasznalhat6
magyar kornyezetben, elég rovidek, konnyen
értelmezhetdek €s stabilak a széles korii hasz-
nalathoz.

A robotokhoz kothetd negativ attitii-
dot vizsgalo skalakon, illetve a Robotokkal
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kapcsolatos Szorongés Skéalan a nemek k6zott
mért szignifikans kiilonbség valoszintileg jo
kiindulépontja lehet egy robotikat érintd
genderkutatasnak. A robotok és a robottech-
noldgia jovobeni hasznalata szempontjabol
kiemelten fontos az az eredmény, hogy
a magukat tdjékozottabbnak itél6 emberek
szignifikansan alacsonyabb pontszamot értek
el a negativ attitiidot vizsgalo skalakon. Ez
az eredmény valaszt ad nekiink a gyakran
felmeriild, ,,Mit tehetiink?” kérdésre. Ha
csokkenteni akarjuk valahol a robotokkal
kapcsolatos negativ attitid mértékét, érjiik
el, hogy az emberek tajékozottabbnak érez-
z¢&k magukat. Tajékoztassuk Oket, készitsiink
¢és hasznaljunk ismeretterjeszté anyagokat.
Tegyiik ezeket széles korben és valtozatos
moédon elérhetévé. Adjuk meg az emberek-
nek a lehetdséget, hogy felmérjék és tesztel-
jék a tudasukat, példaul jatékos online
kvizekkel, és adjunk gyakori, pozitiv vissza-
jelzést.

Kutatasunkban mind az ipari robotokkal
szerzett munkatapasztalat, mind a szolgalta-
toi robotokkal kapcsolatban szerzett tapasz-
talat szempontjabol vizsgaltuk a mintat, és
nem sikeriilt a tapasztalattal rendelkezo, illet-
ve nem rendelkezd csoportok kozott szignifi-
kans eltérést kimutatni a vizsgalt valtozok-
ban. Ez egy részrdl jelzésértékii, hiszen azt
mutatja, hogy mar a robotokkal, mesterséges
intelligenciaval tapasztalatot szerzett popu-
lacio esetében sem ,,dGlhetiink hatra”, hiszen
a tapasztalat nem csokkenti a negativ attitiid
eléfordulasat, masrészrol pedig az eredmény
azt sugallja, hogy helye van a tovabbi kuta-
tasnak. A jovoben érdemes lenne nem csak
arobotokkal kapcsolatos tapasztalatok meglé-
tét vizsgalni, hanem azok iranyat (pozitiv
vagy negativ volt-e az élmény), intenzitasat
és mennyiségét is. Mivel a populacio jelen-
tékeny hanyada aktualisan nem fér hozza

robotokhoz, még megvan arra a lehetdség,
hogy laboratériumi koriilmények kozott
szerezz¢ék meg az els6 tapasztalatokat, és ezek
hatasat kozvetleniil mérjiikk. Az ilyen ered-
mények ismeretében példaul kialakithato
lenne egy ,,robot onboarding”, vagyis olyan
oktato- és szemléltetbanyag, amely a robo-
tokkal ujonnan talalkozé dolgozok, tanulok,
résztvevok robotokkal kapcsolatos szoron-
gasat csokkentheti, és novelheti a jovébeni
elfogadas mértékét.

A vezetd €s beosztott statusz alapjan
képzett csoportok eredménye is komoly
jelzéssel ér fel. Az, hogy a pozicié alapjan
képzett csoportok kdzott nincs igazolhatod
kiilonbség, azt jelzi, hogy nincsenek a betdl-
tott pozicidjuk alapjan kiemelten kezelendd
helyek. Egy munkahelyi robottechnolégia
bevezetésénél nincs a statusza alapjan védett
pozicid. Mindenkire figyelni kell, és min-
den pozicioban fel kell késziteni a munka-
tarsakat a feladataiknak a megvaltozasara,
a csticsvezet6tdl a munkasig. Ugy gondol-
juk, hogy ez az eredmény j6 gondolatébresz-
td, és felhivja a figyelmet arra, hogy tovab-
bi olyan vizsgalati csoportokat elemezziink
a munkahelyi kdrnyezetben, amelyek ko-
z0tt a kutatasok soran szignifikans kiilonb-
séget talalhatunk. Ha nem a beosztas, akkor
az iskolai végzettség vagy a munkakdr roboti-
zalhatésaga lehet az a csoportképz6 valtozo,
amely segiti kiemelni a negativ attitidnek
jobban kitett csoportokat. Bar jelen kuta-
tasunkban nem tértiink ki ra, de ugy gon-
doljuk, hogy a robotikat, a mesterséges in-
telligenciat és Osszességében a modern tech-
noldgiat érintd kutatdsokban egyre fontosabb
tényezové valik a generaciok kozotti kiilonb-
ségek értelmezése. Meglatasunk szerint
a robotika témakorében is érdekes eredmé-
nyeket hozna az egyes generaciok Ossze-
hasonlitésa, illetve annak a vizsgélata, hogy
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ajelen kutatasban talalt kiillonbségek minden
generaciora érvényesek-e, esetleg fel kell-e
arra késziilniink, hogy a kiilonb6z6 életkori
csoportokat masképp kezeljiik.

Osszefoglalas

Kutatasunk egyik elsédleges célja az volt,
hogy magyar nyelvre adaptaljuk a Ninomiya
és munkatarsai altal 2015-ben létrehozott
Tobbszempontos Robot Attitiid Skalat
(Multi-dimensional Robot Attitude Scale,
MdRAS), illetve a Nomura €s munkatarsai
altal 2008-ban publikalt Robotokkal Szem-
beni Negativ Attittid Skalat (Negative Atti-
tudes toward Robot Scale, NARS) és a Robo-
tokkal kapcsolatos Szorongas Skalat (Robot
Anxiety Scale, RAS). A mérdeszkozoket
oda-visszaforditas modszerével magyaritot-
tuk, majd a 389 f6s minta eredményei alap-
jan Osszevetettiik a skalak és alskalaik Cron-
bach-alfa-értékeit az eredeti cikkekben
publikalt értékekkel.

Az MdRAS-teszt esetében az alskalak
Cronbach-alfa-értékei jol kozelitették az
eredeti tanulmanyban megadott értéket.
A meger6sitd faktoranalizis eredményei
szerint a magyar nyelvii valtozat nem muta-
tott igazan jo illeszkedést, am rossz illesz-
kedést sem. Ezek alapjan arra a kovetkezte-
tésre jutottunk, hogy az MdR AS-teszt jo
szolgalatot tehet a késobbi, széles korti atti-
tlidoket vizsgald kutatdsokban, némi fino-
mitast kovetéen. A viszonylag alacsony
Cronbach-alfa-értéket produkald alskalak
finomhangolasa és a Mikodtetés Alskala
ujragondoldsa remélhetéleg egy minden
igényt kielégitd Robot Attitiid Tesztet ered-
ményezne. Ez mindenképpen tovabbi kuta-
tasokat igényel.

A NARS-teszt Cronbach-alfa-értéke 0,87,
mig a RAS-skalaé 0,93 lett. Alskalaik tekin-

tetében a Cronbach-alfa értéke 0,79 és 0,86
kozotti értékeket mutatott. A RAS S1 Alska-
latol eltekintve meghaladtak az eredeti kuta-
tasban kozzétett értékeket. A NARS magyar
valtozata nem mutatott jo illeszkedést
ameger0sito faktoranalizis soran, mig a RAS
az MdR AS-teszthez hasonléan nem is jo, de
nem is elfogadhatatlan illeszkedést mutatott.
A fenti szamok azt sugalljak, hogy a harom
megvizsgalt teszt koziil a RAS és az MdRAS
tovabbi finomitas utan kivaléan hasznalha-
t6 lehet magyar viszonylatban, &m a NARS
hasznalhatésaga a jelen vizsgalat alapjan
egyelére megkérddjelezheto.

Kutatasunk tovabbi célja volt az MdR AS-
teszt negativ attitlidot méro alskalajanak vizs-
galata abbol a szempontbdl, hogy hasznal-
hat6-e 6nmagaban robotokkal kapcsolatos
negativ attitidot mér6 eszkozként. Ehhez az
emlitett alskala NARS- és RAS-skalakkal,
valamint ezen skalak alskalaival mutatott
korrelacioit vizsgaltuk. Az MdR AS Negativ
Alskala kdzepesen erds, pozitiv korrelaciot
mutatott mind a NARS- (» = 0,615), mind
aRAS- (r = 0,418) skalakkal. A NARS-ska-
laval mutatott erésebb korrelacio és a NARS—
RAS-skalaval mutatott érték szamunkra
megerdsitette, hogy a teszt valoban a robo-
tokkal kapcsolatos negativ attitidot méri.
A NARS-teszt alskalaival vizsgalt korrela-
cids mutatd segitett pontositani, hogy az
MdRAS negativ attitiidot méré alskalaja
a cselekvés szempontjabol legrelevansabb
interakcios attitlid mérésére a legalkalma-
sabb. Mindharom méréeszkdz magyar nyelv-
re adaptalt valtozata megtalalhaté a mellék-
letek kozott.

Kutatasunkat 6sszességében eredményes-
nek tekinthetjiik, hiszen mind a harom célzott
skalat megfelel6 megbizhatosaggal magyar
nyelvre forditottuk, és elég széles mintan
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validaltuk ahhoz, hogy kezdeti méréeszko-
z0k keriiljenek a keziinkbe a témakort ille-
tden, bar mindenképp érdemes lenne tovabb
finomitani ezeket a magyar nyelvhez és kont-
extushoz a teljesen magabiztos felhasznalas

sikerrel megallapitottuk, hogy az MdRAS-
teszt negativ attitlidot méro alskalaja akar
onalléan is eredményesen felhasznalhato
lehet. igy mindenképpen olyan eredmények
sziilettek, amelyek hasznosak lesznek a jovo-

beli hazai robotizacids és automatizacios
ipari és gazdasagi folyamatokban.

érdekében. Tovabba a gyakorlati és terepen
torténd felhasznalasok érdekében szintén

SUMMARY
EXAMINATION OF NEGATIVE ATTITUDE AND ANXIETY MEASUREMENTS RELATED TO ROBOTS

Background and aims: As a result of advancements in robotics, we are able to interact with
artificial intelligences in many contexts, but we lack the appropriate Hungarian methods to
evaluate the relations towards them. Our aim was to translate and adapt internationally
accepted and widely applied measurement tools regarding this topic.

Methods: In our study, first we applied three measurements with back-and-forth translations.
These were the NARS (Negative Attitudes towards Robots Scale), the RAS (Robot Anxiety
Scale) and the MdR AS (Multi-dimensional Robot Attitude Scale). Then we collected a sufficient
number of participants on Internet to validate the scales. We compared the’ reliability of the
translated scales to that of the original ones’. For the sake of adaptability, we also compared
the scales to each other.

Results: Based on our results, the translated scales show appropriate indicators. In the case
of some items, we suggested alteration or elimination. By comparing the scales to each other,
we found that the negative attitude subscale of the MARAS had reliability indicators that
make it possible to be used on its own, replacing the other two scales.

Discussion: We conclude that the adaptation of the measured three scales was appropriate.
In future studies, we could assess attitudes towards robots in a simpler and quicker way,
owing to the results of the negative attitude subscale of the MARAS.

Keywords: robots, attitude, anxiety, tool adaptation, validity
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MELLEKLET

1. melléklet
Negative Attitudes towards Robots Scale (NARS) (Nomura és mtsai, 2004) —
Robotokkal Szembeni Negativ Attitlid Skala, magyar forditas

Kérem, jelolje 1-5 kozotti pontszammal, mennyire ért egyet az alabbi allitasokkal, ahol
1 — Egyaltalan nem értek egyet

2 — Inkabb nem értek egyet

3 — Nem tudom

4 — Inkabb egyetértek

5 — Teljes mértékben egyetértek

. Kényelmetleniil érezném magam, ha olyan munkat kapnék, ahol robotot kell hasznalnom.

. Az a sz, hogy ,,robot” semmit sem jelent szamomra.

. Ideges lennék, ha masok el6tt kéne robotot izemeltetnem.

. Utalnam a gondolatot, hogy robot vagy mesterséges intelligencia hozzon dontést vala-
mirdl.

. Mar attol is nagyon ideges lennék, ha egy robot el6tt kéne allnom.

. Paranoidnak érezném magam, ha egy robottal beszélgetnék.

. Kényelmetlennek érezném, ha a robotoknak tényleg lennének érzelmeik.

. Valami rossz torténhet, ha a robotok ¢él6lényekké fejlddnek.

. Ugy érzem, ha tulsagosan fiiggok a robotoktol, valami baj torténhet.

10. Aggodom, hogy a robotok rossz hatdssal lehetnek a gyermekekre.

11. Ugy érzem, hogy a jové tarsadalmat a robotok fogjak dominalni.

12. Megnyugtatna, ha robottal beszélnék.

13. Ha a robotoknak lennének érzelmeik, baratsagot tudnék veliik kotni.

14. Komfortosan érzem magam olyan robotokkal, amiknek vannak érzelmeik.

AW N —

O 00 3 O
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2. melléklet
Robot Anxiety Scale (RAS) (Nomura és mtsai, 2008)
Robotokkal kapcsolatos Szorongas Skala, magyar forditas

Kérem, képzelje el, hogy hamarosan egy robottal talalkozik, jeldlje 1-6 terjedd skalan, hogy
mennyire aggddna az egyes dolgok miatt, ahol:

1 — Egyaltalan nem aggdédom emiatt

2 — Alig érzek barmiféle aggodalmat emiatt

3 — Nem aggodom tilsagosan emiatt

4 — Egy kicsit aggodom emiatt

5 — Eléggé aggddom emiatt

6 — Nagyon aggédom emiatt

. Talan mond majd a robot valami irrelevans dolgot a beszélgetés kdzben.
. Talan nem lesz majd elég alkalmazkodo, hogy kdvesse a beszélgetésiinket.
. Talan nem érti majd a bonyolult beszédtémakat.

. Milyen fajta beszélgetést szeretne a robot?

Mit fog tenni a robot?

. Milyen erés a robot?

. Milyen gyorsan mozoghat a robot?

. Hogyan kéne a robothoz beszélnem?

. Miképp kéne valaszolnom, amikor a robot megszolit?

. Vajon megérti-e amit mondok neki?

. Vajon meg fogom-e érteni mirdl beszél a robot?

O 0 AL AW~

—_— —
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3. melléklet
Multi-dimensional Robot Attitude Scale (Ninomiya és mtsai, 2015)
Tobbszempontos Robot Attitiid Skala, magyar forditas

Kérem, jelolje egy —3 és +3 kozotti skalan, hogy mennyire igazak onre az alabbi allitasok,
ahol -3 = egyaltalan nem igaz, 3 = teljes mértékben igaz.

O 0 N N D AW

—_— e —
NN = O

13.
14.
15.
16.
17.
18.
19.
20.
21.
22.
23.
24.
25.
26.
27.
28.
29.
30.
31.
32.
33.
34.

. Ha kapnék otthonra egy robotot, ugy érezném, 0j csaladtag érkezett.

. Nyugodt lennék egy robottal az otthonomban.

. Szeretem, hogy a robot biztatni tud engem.

. Ugy gondolom, hogy a robot kommunikacids partner lehet.

. Beszélgetni akarok egy robottal.

. Dicsekedni akarnék azzal, hogy van otthon egy robotom.

. Ha kapnék otthonra egy robotot, a gyermekeim, unokaim elégedettek lennének.
. Ha a barataim robotot hasznalnak, én is akarok egyet.

. Robotokat akarok hasznalni, ha a barataimmal egyiitt hasznalhatjuk éket.

. A robotok futurisztikusak és szupermodernek.

. Az jo, ha egy robot meg tudja csinalni az ember munkéjat.

. Kényelmesen érzem magam a robotokkal, mert nem kell rajuk ugy figyelnem, mint az

emberekre.

Kar lenne otthon robotot tartani.

A robot mozgasa kellemetlen.

Természetellenes, hogy egy robot emberi nyelven beszéljen.

Ugy érzem én is géppé valok, amikor robottal vagyok.

Rémiilt vagyok robotok kozelében.

Megfelel6 szakértelmem van, hogy robotot hasznaljak.

Teljes mértékben ki tudok hasznalni egy robotot.

Robotot hasznalni egyszeri.

Konnyen megtanulom, hogyan hasznaljak egy robotot.

Ugy gondolom, hogy a robotokat cukira kéne tervezni.

Ugy gondolom, hogy a robotoknak allatformajinak kéne lennie.
Ugy gondolom, hogy a robotok formajanak kerekdednek kéne lennie.
Ugy gondolom, egy robot hangjanak olyannak kéne lennie, mint egy él6lényé.
Ugy gondolom, hogy a robotokat gyényériire kéne tervezni.

Ugy gondolom, hogy a robotokat mendre kéne tervezni.

Ugy gondolom, hogy a robotoknak emberformajunak kéne lenniiik..
A robotok praktikusak.

A robotok felhasznalobaratok.

A robotoknak vannak olyan funkcioi, amivel elégedett vagyok.

A robotok kényelmesek.

Erzem a robotok sziikségességét a mindennapi életemben.

Ugy gondolom, hogy a robotok nehezek.
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35. Ugy gondolom, hogy a robotok karbantartasa bonyolult.

36. Aggddom, hogy a robot lerobban.

37. Ugy gondolom, hogy a robotoknak kiilonféle hangokat kéne adniuk.

38. Ugy gondolom, hogy a robotoknak kiilonféle formajinak kéne lenniiik.

39. Ugy gondolom, hogy a robotoknak kiilonféle szintieknek kéne leniiik.

40. Ugy gondolom, hogy a robotnak fel kellene ismernie engem, és reagalnia kellene ram.

41. Ugy gondolom, hogy a robotnak engedelmeskednie kell az utasitasomnak.

42. A robotot az igényeimnek megfelelden szeretném idomitani.

43. Azt remélem, hogy a csaladom vagy a barataim megtanitanak, miképp hasznaljam
a robotot.

44. Azt remélem, hogy a csaladom vagy a barataim segitenek, amikor robotot hasznalok.

45. Azt remélem, hogy a csalddom vagy a barataim tandcsot adnak, miképp hasznaljam
a robotot.

46. A robotokat taviranyitassal hasznalhatjuk.

47. A robotokat (a roboton elhelyezett) gombbal iranyithatjuk.

48. Aggddom, hogy a robotok beleillenének-e a lakdkornyezetem mostani allapotaba (biito-
rok elhelyezése stb.).

49. Aggodom, hogy a robotok beleillenének-e a lakokdrnyezetem mostani koriilményeibe
(szélesség vagy feljarok).
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