AVANT, wol. V, nr 1/2014
ISSN: 2082-6710 avant.edu.pl

DOI: 10.26913/50102014.0106.0007

OPiﬂaACCESS %

Roboty a psychologia (ekologiczna).
Wprowadzenie

Witold Wachowski
Osrodek Badan Filozoficznych w Warszawie
w[]avant.edu.pl

Otrzymano i zaakceptowano: czerwiec 2014; opublikowano: lato 2014.

Abstrakt

Niniejsze krétkie wprowadzenie do artykulu ,Afordancje dla robotéw” autor-
stwa Thomasa E. Hortona, Arpana Chakraborty’ego i Roberta St. Amanta
skoncentrowane jest na mozliwosciach wspdipracy robotyki z psychologia
ekologiczna.

Slowa kluczowe: afordancja; robotyka; podmiot dzialajacy; psychologia eko-
logiczna; Gibson.

Posta¢ robota (z akcentem na ,posta¢”) niewatpliwie pobudza wyobraznie.
A zuwagi na ciggoty humanoidalne tych wyobrazen wystarczy, ze robot be-
dzie posiadal jakakolwiek atrape twarzy, by nas wewnetrznie poruszy}, cho¢-
by jego wyposazenie i inteligencja nie przekraczaly poziomu porzadnej pralki
(ba! chocby byt nawet zepsuty). I nie jest to wcale kwestia btaha, zwazywszy
na fakt, ze trwaja juz zaawansowane prace projektowe nad robotami zdolny-
mi do pewnego rodzaju interakcji spotecznych. A nie trzeba chyba przekony-
wac, jakie znaczenie psychologiczne w takich interakcjach ma dla ludzi po-
wierzchowno$¢ danego osobnika, przede wszystkim - stopiefi podobienstwa
do przedstawicieli ich gatunku, co uzupelnione zostaje dynamika sytuacyjna
(zob. np. Ala¢ 2013: 133-177; Kroger i in. 2011: 82-93).

Kiedy jednak przyjrzymy sie blizej pracy robotykéw, budowie i funkcjonowa-
niu robotéw oraz napotykanym w tym kontekscie problemom, akcent przeno-
si sie z kwestii typu udawanie czy wyreczanie cztowieka na bardziej szczego-
lowe, techniczne, zwigzane miedzy innymi z mechanizmami interakcji robota
z narzedziami i innymi elementami jego sSrodowiska. I jezeli na tym poziomie
ma co$ do zrobienia psychologia, to idealnym kandydatem wydaje si¢ tak
zwana psychologia ekologiczna.
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Wycigganie konsekwencji z usytuowania podmiotu w danym Srodowisku jest
pod pewnymi wzgledami niezalezne od tego, czy jest to osobnik zywy, czy
sztuczny. Zmniejszeniu ulega nacisk na centralny system sterowania, za to
planowanie i dzialanie sg tutaj silnie powiazane. Ponadto podmiot nie otrzy-
muje na starcie pakietu instrukcji wszelkiego postepowania, poniewaz moze
sie wielu zachowan nauczy¢ juz w kontakcie z wtasnym srodowiskiem.

Iustracja 1

Humanoidalny robot TOPIO grajacy w ping ponga
(ainaczej patrzgc: umiesniony celebryta w dizajnerskich

okularach podbija serca widowni). [CC BY-SA 3.0]
To, na jakie zachowania to Srodowisko pozwala, zalezy zaréwno od cech
i mozliwo$ci fizycznego ciala osobnika — zwykle niezaleznych od niego i pod
wieloma wzgledami niezmiennych - jak i od tego, czego moze sie 6w osobnik
nauczyé¢, a tu juz otwiera sie pewna pula mozliwosci, prawdopodobnie nie-
skonczonych.

A wiec jedli na przykiad dla organizmu lub robota (zob. Ilustracja 2) o ciele
wydluzonym i bez funkcjonalnych konczyn nie pozostaje przemieszczac sie
inaczej niz wijgc sie czy pelzajac, wowczas wykorzysta on te wlasciwosci pod-
loza, dzieki ktérym bedzie w stanie optymalnie poruszac sie wijaco—pelzajaco
(niestety nie wiem, czy waz preferuje wlasciwosci dywanu, czy parkietu). Po-
dobnie jest z wykorzystaniem cech narzedzi stosownie do mozliwosci manipu-
lacyjnych konczyn osobnika, ktdry sie nimi postuzy.

Nustracja 2

T
PR . S :

Z cyklu: roboty, gdzie sie nie ruszysz.
Tu: robotyczne weze. [CC BY 2.0]
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Zauwazmy, Ze nie zastanawiamy sie tutaj nad kwestig tego, czy roboty moga
by¢ Swiadome, na ile stang sie odpowiedzialne lub tez czy beda kiedy$ zdolne
rozzlosci¢ sie i nas sttuc. Rozwazamy za to mozliwosci relatywnie samodziel-
nego odnajdywania sie robota w jego Srodowisku, uczenia sie w nim, testowa-
nia tkwigcych w nim mozliwosci.

Nustracja 3

PR2 - robot moze niegrzeszacy urodg, za to z niebywale
zaawansowana zdolno$cig chwytania. [CC-BY-SA-3.0]

Niektorzy dzisiejsi robotycy (czyli pracujacy nad robotami jutra) coraz bar-
dziej doceniaja wlasciwosci obiektow zwane afordancjami, ktére sklaniajg
osobnika do wykonania okres$lonych dzialan (Zaier 2012: 153). W tym mo-
mencie wprowadzone zostaje pojecie, ktore tylko z pozoru laczy i brata
spolecznos$c robotykéw ze spotecznoscia psychologéw ekologicznych. Kariera
pojecia afordancji — pierwotnie podstawy teorii Jamesa ]J. Gibsona — moze
budzi¢ troche zastrzezen. Zarowno dlatego, ze nie bylo ono ukochanym
dzieckiem gléwnego nurtu psychologii i z tego powodu odbyto mala tulaczke
po innych dziedzinach, jak i dlatego, ze do dzi$ nie doczekalo sie w miare pre-
cyzyjnej i niekontrowersyjnej definicji (zob. np. Klawiter 2012: 261-266; Dotov
iin. 2012: 282-295). A jednak - jak pokazuja autorzy prezentowanego ponizej
artykulu - to pojeciowe enfant terrible nie odstraszylo badaczy sztucznej intel-
igencji i konstruktoréow robotéw; choé¢ oczywiscie trudno tutaj méwic o glad-
kiej, bezproblemowe;j ich wspoélpracy z psychologami ekologicznymi.

Afordancje zdazyly zrobi¢ juz pewna kariere w dziedzinie projektowania ar-
tefaktow, takze na potrzeby przemystowe; daly o sobie zna¢ w badaniach nad
interakcjami czlowiek-komputer; staly sie skladnikiem dociekan nad relacja-
mi kulturowymi (zob. np. Norman 1988; Hartson 2003: 315-338; Costall 2012:
296-304). Jak juz wiemy, wykorzystywane sa tez w robotyce, w wielu
przypadkach - bez bezposredniego zwigzku z teoria Gibsona. Czy aby w tych
roznych przypadkach nadal mowa o tym samym pojeciu lub przynajmniej
blizej spokrewnionej rodzinie poje¢? Zapewne nadrzedna potrzeba lepszego
zrozumienia sprzezonych systemdéw podmiot-Srodowisko jest tutaj w jakis
spos6b wigzaca.
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Abstract

The paper is a short introduction to the article "Affordances for robots" by
Thomas E. Horton, Arpan Chakraborty and Robert St. Amant, in the context of
applications of ecological psychology.
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