ARTIKEL

SOCIALA ROBOTAR

/] PA MANNISKANS VILLKOR? //

Robotar interagerar med manniskor alltmer p& manniskans villkor. Det har ger upphov till nya utmaningar for

robotiken, och detta kan kanske hjalpa oss att forsta oss sjélva battre. Thomas Hellstrém vid Umed universitet
lagger fram nagra problem robotforskningen har att beméta inom den narmsta framtiden.

Text: Thomas Hellstrom

ndustrirobotar har funnits i snart 60 ar och anvinds

numera av de flesta storre tillverkningsforetag. Av

sdkerhetsskil har sddana robotar oftast ingen fysisk

kontakt med ménniskor, och interaktionen dr normalt

begrdnsad till att programmera roboten for en vél de-
finierad arbetsuppgift som roboten sedan utfér nér operato-
ren trycker pé startknappen.

De nya typer av robotar som nu utvecklas i forskningsla-
boratorier 6ver hela vdarlden har betydligt mer komplex in-
teraktion med ménniskor. Man diskuterar till exempel hur
robotar kan anvindas inom dldrevarden for att paAminna om
medicin och hjélpa till med internetkommunikation, och
kanske till och med vara hjédlpreda i mataffaren. Inom sjuk-
varden kan robotar anvdndas som lyfthjélp for personalen,
och dven for att assistera vid fysioterapi. Robotar har dven vi-
sat sig anviandbara for att diagnostisera och tréna autistiska
och traumatiserade barn.

Dessa typer av tillimpningsomraden stdller nya krav pa
bade fysisk utformning och pa hur robotarna ska bete sig.
Den hér artikeln diskuterar denna relativt nya problematik.
Vad dagens robotar kan och maste kunna, och vad vi kan for-
vinta oss av framtidens sociala robotar.

Vad &r en social robot?
Minniskor har manga och komplexa
sociala formégor. Vi anvéander tal, men
dven gester, och kroppshdllning, for
att kommunicera, och vi kan formed-
la bade fakta och kénslor sa att andra
ménniskor forstar. Evolutionen har
forsett oss med den viktiga férmagan
att kunna tolka och férutse vad andra ménniskor har f6r av-
sikt att gora. Att sla forst, eller springa innan man sjélv blir
nedslagen, har i alla tider 6kat chansen att overleva, och
formagan att forstd och tolka andras beteenden mojliggor
dven inldrning genom imitation — ndgot som bade ménnis-
kor och vissa avancerade ddggdjur behérskar. En del avdessa
sociala formagor dar medfodda, men utvecklas och forfinas
av varje individ i samspel med omgivningen. Detta leder till
komplexa strukturer som personlighet, karaktarsdrag, och
sociala relationer.

Robotar som agerar néra eller tillsammans med méannis-
kor bor formodligen utrustas med liknande sociala formégor
for att fungera riktigt bra. Dels for att de ska upplevas som

naturliga for oss manniskor, och dels for att det kan gora ro-
botarna mer effektiva. Det kan till exempel bidra till att 6ka
fortroendet och fanga uppmaérksamheten for en robot som
anvinds i inldrningssituationer. En robot med sociala for-
magor kan ocksd kommunicera béttre med méanniskor, inte
minst for att férmedla kénslor, intentioner och malséttning-
ar. Robotar har nyligen bérjat anvindas som "rorliga konfe-
renstelefoner”, alltsa fjarrstyrda robotar med en skdrm som
visar ansiktet pa den uppkopplade anvindaren. En kamera
pa roboten skickar bildinformation fran roboten till anvan-
daren som da ar "fjarrnarvarande” (remotely present), till
exempel under ett foretagsmote. Tekniken har &ven anvints
med barn som inte kan vara fysiskt ndrvarande i skolan pa
grund av sjukdom, men som via en robot kan ta del av bade
skolarbete och umgidnge med kompisarna utan att lamna
hemmet. Nér sddana robotar utrustas med automatiska
funktioner for att exempelvis kora fram mot ménniskor for
att inleda ett samtal, s& bor roboten forhélla sig till ett flertal
sociala normer och férvintade beteenden. Faktorer som hur
ndra och fran vilket hall roboten ndrmar sig en ménniska &r
viktiga f6r att kommunikationen ska kédnnas naturlig for alla
inblandade.

En socialt kompetent robot méste ha sensorer och algo-
ritmer som kan identifiera ménniskors beteenden och avsik-
ter — och dessutom innebdrden av gester, ansiktsuttryck och

Aven om roboten lyckas isolera och
extrahera en talad mening, sa aterstar
att forsta inneborden av vad som sagts

kroppshéllning. Aven om ménga imponerande forsknings-
resultat presenterats de senaste dren sa krivs betydande in-
satser for att utveckla tekniker som fungerar stabilt utanfor
forskningslaboratorierna.

Aven robotarnas férméaga att hantera ménskligt tal méste
forbéttras markant. Tal dr ett av ménniskans viktigaste sitt
att kommunicera, men flera svara problem aterstar att l16sa
for att robotarna ska komma ens i narheten av ménsklig for-
maga. Det forsta steget, att dversitta ljudvagor till ord och
meningar, dr i sig en véldigt svér uppgift for en robot. Den sa
kallade cocktailpartyeffekten, en bendmning pa manniskors
formaga att fokusera pa en enskild rost nir flera manniskor
talar samtidigt, ar fortfarande ett ouppnatt mal f6r robotar.
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Och dven om roboten lyckas isolera och extrahera en talad
mening, sd aterstdr utamaningen att forstd innebodrden av
vad som sagts. Ett speciellt problem é&r att talsprak ofta ar
ofullstdndigt, ogrammatiskt och indirekt. Meningen "Kan du
skicka mig saltet?” &r grammatiskt en frdga, men vi férvan-
tar oss normalt mer &n ett ”Ja” eller "Nej” som respons, bade
frdn en ménniska och frdn en social robot. Man kan givet-
vis programmera in hur man vill att roboten ska tolka varje
identifierad specialsituation, men en allmén 16sning p& hur
en robot ska tolka méanskligt tal dr fortfarande langt borta.

Ett annat problem &r snabbhet. Eftersom robotar inne-
héller datorer s kan de utfora vissa saker oerhort mycket
snabbare dn en minniska, till exempel matematiska be-
rékningar eller analys av schackdrag. Men nir det géller att
kunna analysera omgivningen och dérefter agera genom att
flytta foremal, eller sig sjdlv, 4r @&ven de mest avancerade ro-
botarna pldgsamt langsamma. Det giller inte minst ndr de
ska utfora sddant som &r enkelt for oss ménniskor — som att
vika ihop tvétten eller att flytta en tallrik fran ett bord till ett
annat. For att kunna fungera som verkliga hjdlpredor maste
robotarna bli betydligt snabbare. Problemet handlar dock
inte om mekanisk snabbhet — ménga industrirobotar ror sig
blixtrande fort, men fungerar bara i statiska, enkla och forut-
sdgbara miljoer. Det som maste bli snabbare 4r snarare robo-
tarnas analys av hur man ska agera i en dynamisk, komplex
och delvis of6érutsdgbar varld.

Hur ska en social robot se ut?

Det finns forskning som visar att ménniskor uppfattar ro-
botar olika beroende pa deras form. En fysisk robot dr mer
engagerande dn en simulerad robot pa en datorskdrm, och
robotar med "attraktiva” ansikten dr populdrare att intera-
gera med dn "fula” robotar. Det dr ocksa allmént accepterat
att den fysiska utformningen spelar en viktig roll for en ro-
bots forméga att uppfatta och agera i den verkliga vérlden.
For médnniskor &ar perception, alltsé analys av omgivningen
med hjélp av sensorer, intimt férknippad med handlande,
alltsé att manipulera foremal eller att rora sig i omgivningen.
En robot som ska samarbeta med manniskor bor troligen ut-
formas efter liknande principer.

En viktig frdga dr om sociala robotar ska utformas med
manniskor som fysisk forebild. Det vill sdga: ska robotarna
ha armar och ben, och ett ansikte som dr s minniskolikt
som mojligt? Det finns argument béde for och emot. For att
mojliggora naturlig interaktion med gester, ansiktsuttryck
och rorelser krévs troligen en robot som liknar en ménniska.
Att bygga robotar som kan ldra sig genom att imitera mén-
niskors beteenden blir ocksa betydligt ldttare om robotarna
har armar och ben, och samma typ av sensorer som mén-
niskor. Ett starkt argument emot robotar som ser ut som
manniskor &r att det leder till antropomorfism, alltsa att man
tilldelar robotarna egenskaper som normalt bara médnniskor
har. For en lang tid framat skulle det inneb&ra ouppfyllda
forvéntningar, eftersom méanga av dagens ménniskoliknan-
de robotar inte klarar av det som de ser ut att klara av. Man
kan dven argumentera att det inte dr etiskt korrekt att till-
verka robotar som vi kan komma att betrakta som mer eller
mindre ménskliga. Forutom principiella etiska invdndning-
ar kan det leda till oonskade emotionella kopplingar mellan
robotar och deras dgare. Detta sker redan nu, med robotar
som vare sig liknar ménniskor eller djur, till exempel med de
militdra robotar som anvinds av soldater for rekognosering
i falt. Sadana robotar rdddar ibland soldaters liv genom att
"offra sitt eget”, och nédr de skickas bort for reparation eller
utbyte hdnder det ibland att tillverkaren ombeds att reparera
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och returnera samma robot, eftersom soldaten har utvecklat
kénslomadssiga band till just den specifika roboten. Konse-
kvenserna av liknande och mer komplexa kdnsloméssiga re-
lationer mellan robotar och ménniskor bor klargéras innan
avancerade ménniskoliknande robotar utvecklas.

Det finns dven teorier, och experimentella resultat, som
antyder att vi bara uppskattar ménniskolika robotar till en
viss grad, och att robotar som &r for ménniskolika upplevs
som obehagliga. Detta illustreras av kurvan i figuren nedan.
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Mattligt ménniskolika robotar ger normalt en storre
kdnsla av samhorighet dn exempelvis en traditionell indu-
strirobot. Ndr en viss grad av likhet med méanniskor 6verskri-
dits dyker dock kédnslan av samhorighet ned i the uncanny
valley ("den kusliga dalgangen”). Sddana robotar upplevs
som skrimmande, antagligen for att de ger illusionen av en
ménniska, men samtidigt signalerar sddant som normalt
aldrig sammanknippas med levande varelser. Nar méannis-
kolikheten 6kar mot 100 % stiger kdnslan av samhdrighet
aterigen, men dagens minniskoliknande robotar dr langt
ifrdn detta. Robotar som ser ut som verkliga eller pahittade
djur, sa kallad zoomorfism, verkar undga att falla ner i den
kusliga dalgangen, méjligen pa grund av att relationer mel-
lan méanniskor och djur &r mindre komplexa dn mellan mén-
niskor. Djurliknande robotar upplevs ofta som behagliga att
umgas med, och har med framgang anvénts bade for att ak-
tivera demensdrabbade personer, och for att trédna autistiska
barn att kommunicera.

En diskussion om sociala robotar leder oundvikligen in
pé etiska fragestédllningar. Den kanske viktigaste frdgan r i
vilka tillimpningar vi vill anvidnda robotar, och for vilka dn-
damal. Viktiga delfragor ror integritet, ansvar och forlust av
maénsklig kontakt. En annan fraga som forr eller senare méaste
besvaras dr hur vi ska behandla vara robotar. Ar de "bara ma-
skiner” eller kommer de att ha speciella réttigheter? Manga
ser det senare som fullstdndigt absurt, och fragestéllningen
tas som dnnu ett exempel pa odnskad antropomorfism. I
framtiden kan vi kanske fraga robotarna om deras egen asikt
- savida de inte fragar oss forst.
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