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Восприятие робота человеком является одним из ключевых вопросов соци-

альной робототехники сегодня. В предлагаемой статье представлено описание 
возможной методологии и опыта проведения исследования восприятия куль-
турного интерфейса социального робота. Предлагается использовать техноло-
гию eye-tracking и анкетирование с использованием методики семантического 
дифференциала. 
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Perception of the robot – is one of the key issues of social robotics today. In the 
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Восприятие робота человеком является одним из ключевых во-

просов социальной робототехники. Безусловно, внешний вид робота 
во многом определяет его восприятие людьми и влияет на формиро-
вание личностного отношения к нему, характер дальнейшего взаи-
модействия, а также на успешность социализации [1]. Внешность 
робота мы будем называть термином, предложенным Львом Мано-
вичем, – культурный интерфейс. Это общий дизайн социального ро-

                                                 
1 Данная статья написана при поддержке гранта РФФИ 12-06-33047 – «Исследования 

междисциплинарных научных оснований социальной робототехники в контексте гумани-
тарной информатики». 
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бота, совмещающий в себе конвенции традиционных культурных 
форм и конвенции интерфейса «человек – компьютер». Исследова-
ние различных аспектов восприятия культурного интерфейса соци-
альных роботов уже дало некоторые результаты: 

 респонденты чаще всего выбирают гуманоидный тип интер-
фейсов как наиболее приемлемый [3]; 

 выявлена значимость возрастного фактора в восприятии куль-
турного интерфейса [4]; 

 выявлена значимость гендерного фактора в восприятии куль-
турного интерфейса [5]. 

Тем не менее остается еще много открытых вопросов. Хотят ли 
люди видеть социальных роботов похожими на человека, если да, то 
насколько человекоподобными они должны быть? Какие факторы 
влияют на предпочтения людей при выборе культурного интерфей-
са? В данном контексте актуальной задачей является также и опре-
деление наиболее продуктивной методологии изучения восприятия 
культурного интерфейса робота. 

В предлагаемой статье представлено описание возможной мето-
дологии и опыта проведения подобного исследования. Отметим, что 
исследования по восприятию культурного интерфейса роботизиро-
ванных систем в России не проводились. Выполненное нами иссле-
дование совмещало использование традиционных гуманитарных и 
психофизиологических методов. Для отслеживания визуального вос-
приятия использовалась технология трекинга глаз (eye tracking) с син-
хронной аудио- и видеозаписью поведения респондента. Опыт приме-
нения окулографии для изучения восприятия различных характеристик 
внешнего вида робота описан в ряде публикаций [6–9]. Данный способ 
исследования позволяет оценить неосознанный, латентный процесс 
восприятия визуальной информации, трансформации этого восприятия 
при внесении изменений в сам процесс эксперимента или в предостав-
ляемый визуальный материал. Технология eye-tracking позволяет полу-
чить более объективную информацию благодаря возможности анализа 
необусловленного, неосознанного восприятия. Гуманитарные мето-
ды включали наблюдение и анкетирование с использованием мето-
дики семантического дифференциала. 

Исследование проводилось в несколько этапов. На подготови-
тельном этапе была проведена работа с изображениями роботов для  
дальнейшего анализа: отбор и обработка. Для эксперимента были 
использованы изображения как реально существующих роботов, так 
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и различных концептов, визуализирующих представления о соци-
альных роботах. При этом достаточно известные концепты массовой 
культуры (WALL-E, Terminator, R2D2, C3PO etc.) были исключены, 
чтобы избежать фактора влияния фоновых ассоциаций респонден-
тов. В результате было отобрано двадцать изображений роботов, 
которые подразделялись на следующие группы, представляющие 
различные типы существующих культурных интерфейсов социаль-
ных роботов: наличие сходства с живыми существами (андроидные, 
гуманоидные, зооморфные интерфейсы) и роботы без культурного 
интерфейса (промышленно-хозяйственные). В данной работе разде-
ляются понятия андроидных и гуманоидных интерфейсов по крите-
рию степени внешней схожести с человеком. Так, андроиды макси-
мально приближены по внешнему виду к человеку, а гуманоиды по-
хожи на него, но не идентичны, сохраняя лишь общее сходство в 
строении. При этом семь изображений с антропоморфными робота-
ми были разделены по гендерному признаку (3 робота  с женским и 
4 робота с мужским интерфейсом) и возрастному (2 робота-ребенка 
и 5 роботов взрослых). Шесть изображений с зооморфными робота-
ми были разделены по принципу наличия или отсутствия имитации 
волосяного покрова (2 пушистых и 4 с отсутствием растительности). 
Четыре гуманоидных и три нейтральных робота. Кроме того, кар-
тинки с зооморфными и антропоморфными роботами подразделя-
лись на две большие категории – привлекательные и непривлека-
тельные. На данном этапе использовались результаты предваритель-
ного опроса, где испытуемым были представлены уже отобранные 
изображения роботов. 

Далее была проведена унификация изображений, т.е. приведение 
их к единому формату, фону и  расположению роботов средствами 
программного обеспечения  Adobe Photoshop CS6. Это было необхо-
димо для минимизации или полной нейтрализации факторов отвле-
чения, ведь посторонние аспекты могут существенно повлиять на 
результаты. Полученные изображения роботов были внесены в про-
грамму для подготовки эксперимента SMI Experiment Center 3.4 для 
использования системы бесконтактного трекинга глаз SMI RED 500. 
Запись данных проводилась на базе лаборатории когнитивных ис-
следований и психогенетики ТГУ в помещении с фиксированным 
уровнем шума и освещенности. 

Перед участием в эксперименте респонденты удобно размеща-
лись в кресле напротив стола, на котором располагались стимульный 
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монитор, клавиатура и «мышь», на расстоянии 60–70 см от устрой-
ства трекинга глаз. После этого выполнялся общий инструктаж о 
дальнейшей работе: описывались цели, задачи и процедура экспери-
мента. Сам эксперимент выполнялся в 4 этапа, каждому из них 
предшествовали инструкции на мониторе. Непосредственное взаи-
модействие испытуемых и экспериментатора происходило при под-
готовке респондентов к эксперименту, калибровке оборудования и 
после завершения записи данных (схема процедуры эксперимента). 

 
 
1-й этап включал в себя общее описание эксперимента, инструк-

цию по калибровке оборудования и саму калибровку с валидацией 
результатов. 

2-й этап начинался с инструкции и состоял из демонстрации на 
экране двадцати серий, включающих в себя фиксационный крест 
(1 с), изображение робота (3 с). Последовательность изображений 
роботов этого этапа была одинаковой для всех респондентов. 

3-й этап начинался с инструкции и являлся пробным для знаком-
ства респондентов с дальнейшей процедурой. В нем на мониторе 
демонстрировались 3 серии в случайном порядке. Каждая серия со-
стояла из фиксационного креста (1 с), изображения (3 с) и отнесения 
изображения к одной из категорий: «нравится», «не нравится» или 
«нейтрально» с помощью «мыши». 

4-й этап начинался с инструкции и заключался в повторении 
процедуры 3-го этапа, при этом использовались изображения 2-го 
этапа. После его окончания на монитор выводились сообщение о 
завершении текущего этапа эксперимента и благодарность за уча-
стие. 

После эксперимента с использованием технологии айтрекинг ре-
ципиенту предоставлялсь изображение, на котором располагались 
все уже продемонстрированные роботы. Испытуемому ставилась 
задача – оценить изображение каждого робота по 4 шкалам от одно-
го до пяти. Применялась шкала оценивания Ч. Осгуда, где 1 – пу-
гающий, враждебный, уродливый и отвратительный, а 5 – безопас-
ный, дружелюбный, красивый и привлекательный. Также участни-
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кам предлагалось  ответить на вопросы, подразумевающие выбор 
одного или нескольких роботов. Данные вопросы были направлены 
на определение наиболее и наименее привлекательных роботов, ро-
ботов, вызывающих наибольшую неприязнь или симпатию, а также 
доверие. Несмотря на то, что метод анкетного опроса имеет свои 
недостатки, например стремление дать социально приемлемые отве-
ты или вызвать симпатию исследователя, применимо к данному  ис-
следованию он позволяет произвести не только целостный анализ 
визуального восприятия роботов, но и выявить различия в бессозна-
тельном и осознанном восприятии демонстрируемых объектов. 

В качестве целевой группы были выбраны 20 студентов (10 де-
вушек и 10 юношей, от 17 до 24 лет), обучающихся на гуманитарных 
факультетах  Национального исследовательского Томского государ-
ственного университета. Необходимость выбора студентов именно 
гуманитарных специальностей, а также жесткое равномерное ген-
дерное разделение были обусловлены дифференциацией восприятия 
визуальных объектов у мужчин и женщин, студентов гуманитарных 
и технических специальностей. Полученные в эксперименте данные 
будут обработаны с использованием методов математико-
статистического анализа.  
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