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ATTITUDES TOWARDS THE RISE
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A technoldgiai fejlédés révén szamos terlleten, koztik vallalati kdrnyezetben is megjelenik az ember-robot kollaboracié. A
munka természete és a foglalkozasok a jovében alapjaikban alakulnak at. E kihivasok sikeres kezelésének egyik feltétele a
robotok elfogadasa, amelynek kialakulasat egyebek mellett az egyének attitlidjei befolyasoljak. A szakirodalmi attekintés
azon elméleti cikkek eredményeit szintetizalja, amelyek a robotokkal kapcsolatos beallitédas alakuldsara hato faktorokra
fokuszalnak. Jelen cikk célja a robotizacié térnyerésével kapcsolatos attitlidok alakuldsanak vizsgalata Magyarorszagon,
melyhez adatfelvételt a European Value Survey (EVS) legutobbi adatgydjtése biztositotta, az adatelemzést pedig klasz-
terelemzéssel, valamint ANOVA modszereivel végezték a szerzék. A robot munkaerdvel kapcsolatos attitldkutatas rele-
vancidja megkérddjelezhetetlen, és hazai mintan végzett hasonld kutatas ezidaig nem szlletett.
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Technological advances are introducing human-robot collaboration to many areas, including the corporate environment.
The nature of work and occupations will thus change fundamentally in the future. One of the prerequisites for successfully
meeting these challenges is the acceptance of robots, which is influenced by, among other things, the attitudes of indivi-
duals. The literature review synthesises the results of theoretical articles focusing on the factors influencing the develop-
ment of attitudes towards robots. The aim of this paper is to investigate the evolution of attitudes towards robotization in
Hungary, using the latest European Value Survey (EVS) data collection, cluster analysis and ANOVA methods. The relevance
of attitudinal research on the robot workforce is unquestionable and, to date, no similar research on a Hungarian sample
has been conducted.
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tobbek k6zott az egyének attitiidjei befolyasoljak. Attittd-
nek nevezziik azt a kozvetleniil nem megfigyelhetd, tobb
koriilmény és tényez6 altal meghatarozott belsé mentalis
folyamatot, amelynek eredményeként az egyén az 6t ko-
riilvevd €16 és élettelen entitdsokat pozitivan vagy nega-
tivan értékeli (Kohlmann, 2018). A robot munkaerdvel
kapcsolatos attitlidkutatas relevanciaja a kognitiv-kisérleti
szocialpszichologiai megkdzelitésbdl a beallitodas akcio-
ra gyakorolt hatasaval magyarazhato, mely Osszefiiggés-
bol kiindulva az egyének robot munkaerdével kapcsolatos
attitlidjeinek a megismerése elérejelezheti a robotok felé
iranyul6 magatartasukat.

gyre tobb teriileten — igy az oktatasban, egészségiigy-

ben, hadaszatban (Darling, Nandy & Breazeal, 2015;
Breazeal, 2003; Fong, Nourbakhsh, & Dautenhahn, 2003;
Taddeo & Floridi, 2018), valamint a vallalati kérnyezet-
ben is — alkalmazzak a robotokat — vagyis a kiilonbozé
feladatok végrehajtasara programozhat6 és az autonomia
bizonyos fokaval rendelkezd elektromechanikai szerke-
zeteket —, amely szamos gazdasagi-tarsadalmi elénnyel
jar (Dang & Liu, 2020), de egyuttal kihivasokat teremt
egyebek mellett az emberi és robot munkaeré integralasa
kapcsan (You & Robert, 2018). Az ember-robot kollabora-
cio feltétele a robotok elfogadasa, amelynek kialakulasat
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A robotokkal kapcsolatos attitiidoket vizsgald tanul-
manyok fontos agat képviselik az ember-robot interakcio
kutatasoknak (Nomura, Kanda & Suzuki, 2006; Nomu-
ra, Kanda & Suzuki, 2008; Syrdal, Dautenhahn, Koay &
Walters, 2009; Broadbent, Kuo, Lee, Rabindran & Kerse,
2010; Louie, McColl & Nejat, 2014), és egyre nagyobb je-
lentdségre tesznek szert (Dang & Liu, 2020) tobbek kozott
a robotok munkahelyi kérnyezetben valo jovobeni tome-
ges eclterjedésének kdszonhetéen (Manyika, Lund, Chui,
Bugin & Woetzel, 2017).

A nemzetkozi szakirodalom attekintése soran korvo-
nalazodnak a kutatok altal vizsgalt, robotokkal kapcsola-
tos beallitodas alakulasara hatod faktorok, melyek kozott
szerepelnek a demografiai tényezok (Katz & Halpern,
2014), a személyes tapasztalatok (Nomura, Kanda & Su-
zuki, 2006), valamint a kulturalis kontextus (Nomura,
Kanda, Suzuki & Kato, 2005; Dang & Liu, 2020). Mind-
ezek mellett az értékelt entitas jellemzoi is szerepet jat-
szanak az attitiidok kialakuldsaban, igy a robot emberhez
valo hasonlosaga (Katz & Halpern, 2014), a kognitiv ké-
pességeinek a szintje (Bergmann, Eyssel, & Kopp, 2012;
Demeure, 2011; Demeure, Niewiadomski, & Pelachaud,
2010; Fraune et al., 2017), valamint a robottal kapcsolatos
biztonsagérzet (Waytz, Cacioppo, & Epley, 2010; Waytz,
Heafner & Epley, 2014). A robotokkal szembeni attittidok
mérésére kiilonféle eszkozoket alkalmaznak a kutatok,
melyek koziil a leghivatkozottabbak a teriileten Nomura,
Kanda & Suzuki (2006) NARS (negative attitudes toward
robot scale), valamint Nomura, Kanda, Suzuki & Kato
(2008) RAS (robot anxiety scale) skalaja.

Ahogyan az elézéekben emlitettiik, a robotok fogad-
tatasat befolyasoljak a kulturalis kiilonbségek (Bartneck,
Nomura, Kanda, Suzuki & Kennsuke, 2005; Katz & Hal-
pern, 2014). Dang & Liu (2020) tanulmanyukban ramu-
tatnak arra, hogy az egyes kultarak emberrdl akotott képe
jelent6s hatassal van a robotokkal kapcsolatos attitiidok
kialakulasara. A szerzok hipotézise, hogy a nyugati kul-
tarak kevésbé nyitottak a robotokkal kapcsolatban, tekin-
tettel a statikus hiedelmeikre az egyén egyediilallosagara
vonatkozoan. Ezzel szemben a tavol-keleti orszagok di-
namikus perpesktivabol, azzal az eléfeltevéssel tekintik
az élettelen entitasokat, hogy az emberekhez hasoléan
lélekkel rendelkeznek (Dang & Liu, 2020, p. 2), igy e kul-
tarakra jellemzdbb, hogy a robotok alkalmazasaval kap-
csolatban pozitiv attitidokkel rendelkeznek. Robertson
(2018) ravilagit arra, hogy az eurodpai, illetve az amerikai
kultarakban a robotokat sok esetben természetellenesnek
¢és fenyegetonek abrazoltak, mig néhany azsiai kultara el-
sOsorban pozitiv és segitd szerepekben jeleniti meg dket.

Meg kell azonban jegyezni, hogy bizonyos kutatasok
eredményei azt mutattak, hogy az eltérd beallitodasok
nem magyarazhatok a kulturalis kiilonbségekkel (Haring,
Mougenot, Ono, & Watanabe, 2014), sokkal inkabb tulaj-
donithatok a technologidban valo jartassagnak (Bartneck,
Nomura, Kanda, Suzuki & Kennsuke, 2007).

Lathato az a gyakorlat, hogy a nemzetkdzi kutatasok
a kiilonbozo kulturak szerepének is figyelmet szentelnek
a robotokkal kapcsolatos attitiidvizsgalatokban (Bartneck
et al., 2005; Dang & Liu, 2020; Beno, 2019), tovabba a
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technologiaban valo jartassagra — mint a beallitodast ala-
kito tényezore is — hangstlyt helyeznek (Bartneck et al.,
2007). Hazai mintan végzett hasonlo kutatas ezidaig nem
sziiletett, igy jelen cikk célja a robotizacio térnyerésével
kapcsolatos attitiidok alakuldsanak vizsgalata Magyaror-
szagon, melyhez az adatfelvételt a European Value Survey
(EVS) legutobbi adatgytijtése biztositotta, az adatelem-
z¢st pedig a k-kdzéppontt klaszterelemzéssel, valamint az
ANOVA modszereivel végeztiik.

Cikkiink felépitését tekintve a bevezetést kovetden az
irodalmi attekintés keretében bemutatja a robotok munka-
erépiaci megjelenésével kapcsolatos attitiidoket, a robotok
altal nyujtott szolgaltatasokkal kapcsolatos attittidoket,
valamint a technologiai jartassag szerepét a robotokkal
kapcsolatos attitidok kialakulasaban. E fejezeteket a
modszertan targyalasa koveti, majd az eredményeket és a
kovetkeztetéseket ismertetjiik.

Irodalmi attekintés

A robotok munkaerdpiaci megjelenésével
kapcsolatos attittidok

Tobb kutatas azt prognoztizalja, hogy a jelenleg létez6
foglalkozasok jelentds része eltiinik a robot munkaerd
tomeges elterjedésének eredményeként (Brynjolfsson &
McAfee, 2014; Ford, 2015; Frey & Osborne, 2017; Chui,
Manyika & Miremadi, 2015). A technologiaoptimistak
allaspontja ezzel szemben, hogy az automatizacidé tobb
) munkakért fog létrehozni, mint amennyit megsziin-
tet (Berg, Buffie & Zanna, 2018, p. 4-5). Noha a robotok
munkaerdpiacra gyakorolt lehetséges hatasaival kapcso-
latban a szakirodalomban eltérd allaspontok jelennek meg
(Graetz & Michaels, 2015), az emberekben félelem alakult
ki azzal kapcsolatban, hogy a robotok atveszik majd a fel-
adataikat a munkahelyiikon (You & Robert, 2018; Takaya-
ma, Ju & Nass, 2008).

A jelenleg alkalmazasban 1évd robot munkaerdt zo-
mében az ipari robotok alkotjak (Moniz & Krings, 2016),
azonban egyre tobb professzionalis, autoném — konstans
emberi szuperviziét nem igényld —, mobil, kollaborativ,
szolgaltaté robot fog munkaba allni (Hinds, Roberts &
Jones, 2004). Az emberi és robot munkaerd integralasa
lehetévé teszi, hogy az emberek és a robotok specialis ké-
pességeik szerint osszak meg a munkat (Hinds, Roberts
& Jones, 2004), amely a hatékonysag novelése mellett
hozzajarul ahhoz, hogy az emberi munkaeré a monoton
rutinfeladatok elvégzése helyett a nagyobb kihivast jelen-
td, kreativitast és problémamegoldast igénylé munkakra
fokuszalhasson. A technolégiai fejlédés, valamint a robot
munkaerének torténd delegalasa kovetkeztében a mun-
ka természete és a foglalkozasok a jovoben alapjaikban
alakulnak at (Arntz, Gregory, & Zierahn, 2016; Bryn-
jolfsson & McAfee, 2014; Ford, 2015; Frey & Osborne,
2013; Hirschi, 2018). Az egyének tudasa eltéré a robotok
alkalmazasanak munkavégzésiikre gyakorolt hatasaival
kapcsolatban. Az el6bb bemutatott elonyok ismeretének
hianya, illetve a varhat6 valtozasokkal vald szembesiilés
hozzajarulhatnak a robot munkaerdvel szembeni negativ
attitildok kialakulasahoz.
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Fontos megjegyezni, hogy a robot munkaerd hasznos-
sagaval kapcsolatos tudas ellenére is kialakulhat negativ
beallitodas az egyénekben, mely az attitiid bidimenziona-
lis konstruktumként valo megkdzelitésével magyarazha-
t6 (Armitage & Conner, 2004; Van Harreveld, Van Der
Plogt, & De Liver, 2009). E szerint az egyén attiidinalis
ambivalenciaval rendelkezik, vagyis szimultan alakit ki
pozitiv és negativ attitidoket az értékelt entitassal kapcso-
latban (Conner & Sparks, 2002). Nam (2019) kutatasaban
az allampolgarok attitiidjeit vizsgalta a robotok munka-
er6piaci megjelenésével kapcsolatban. A szerzé szintén
beemelte az attitlidok bidimenzionalis megkdzelitését az-
zal indokolva, hogy az egyének technologia felé iranyuld
lelkesedése ¢és a tarsadalmi kovetkezményekkel kapcso-
latos aggodalmai egyszerre lehetnek jelen. A technologia
tarsas-gazdasagi hatasaival kapcsolatos lehetséges attitii-
doket a bideimenzionalis megkozelitésbol az 1. tablazat
mutatja be.

1. tablazat
A technoldgia tarsas-gazdasagi hatasaival
kapcsolatos lehetséges attitlidok a bidimenzionalis
megkozelitésébol

A josolt nem kivanatos
események
kevesebb tobb
A josolt tobb OPTIMISTA KEVERT
kivanatos | o ocebb | SZKEPTIKUS | PESSZIMISTA
eredmények

Forrés: sajat szerkesztés Nam (2019, p. 41) alapjan

A matrix (/. tablazat) alapjan lathato, hogy a négy attittid-
kategoria koziil az optimista magas lelkesedéssel és kevés
aggodalommal jellemezhetd, mig a pesszimista éppen en-
nek az ellentéte, azaz sok aggodalommal és kevés lelkese-
déssel bir. A szkeptikus attitiidkategoria jellemzdje, hogy
mind a lelkesedés, mind pedig az aggodalmak alacsony
szintliek. Végiil, a kevert attitlidot képviseld egyének egy-
szerre fogalmaznak meg erételjes aggodalmakat és magas
lelkesedést (Nam, 2019). Nam (2019) kutatasi eredménye-
ibdl kideriilt, hogy az elébb bemutatott attit{idtipologia
mentén (/. tabldzat) a kutatasi alanyok 50%-a pesszimista
a robotokkal kapcsolatban, mig 19%-uk kevert attittiddel
rendelkezik.

A robotok altal nyujtott szolgaltatasokkal
kapcsolatos attittidok

A robotokat kezdetben csak ipari kornyezetben alkal-
maztak piszkos, veszélyes és kevés kihivast jelent6 (dirty,
dangerous and dull) munkak elvégzésére (Burke, Murphy,
Rogers, Lumelsky & Scholtz 2004; Takayama, Ju & Nass,
2008), azonban a technolégiak fejlodése lehetdvé tette in-
teraktiv szolgaltaté robotok megjelenését is (Hinds, Ro-
berts & Jones, 2004; Berg, Buffie & Zanna, 2018; Varrasi,
Di Nuovo, Conti & Di Nuovo, 2018). A szolgaltaté robo-
tok olyan autonom vagy fél-autonom, fizikai interfésszel
rendelkezd technologiak, amelyek a frontline miiveletek-
ben alkalmazhatdk és interakcioba 1épnek az emberrel
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(Belanche, Casalo, Flavian & Schepers, 2020; Chiang &
Trimi, 2020). Chiang & Trimi (2020) a professzionalis
szolgaltato robotok, valamint a személyes szolgaltato ro-
botok csoportjat kiilonbozteti meg. Mig a professzionalis
szolgaltato robotokat vallalati kdrnyezetben komplex fel-
adatok elvégzésre alkalmazzak, a személyes szolgaltato
robotokat az egyéneknek torténd segitségnyujtas céljaval
fejlesztik.

A szolgaltatd robotokkal kapcsolatos attitiidoket sza-
mos kutato vizsgalta tobbek kozott a turizmus és vendég-
latas (Kazandzhieva & Filipova, 2019), az egészségiigy
(Turja, Aerschot, Sarkikoski & Oksanen, 2018; Broadbent,
Tamagawa, Patience, Knock & Kerse, 2012), az idésgon-
dozas (Pigini, Facal, Blasi & Andrich, 2012; Beedholm,
Frederiksen & Lomborg, 2015) és az oktatas teriiletén
(Reich-Stiebert & Eyssel, 2015), tovabba az otthoni kor-
nyezetben is (Xu, Ng, Tan & Huang, 2015). E kutatasok
eredményeit a 2. tablazat foglalja 6ssze.

2. tablazat
A szolgaltaté robotokkal kapcsolatos
attitidkutatasok eredményei

Robotok
alkalmazasi
teriilete

Szerzé Moédszertan | Eredmény

Komplex,
gyorsan valto-
z0, hipotetikus,
inkonzisztens
attitidok.

Kazandzhie-
va & Filipo-
va (2019)

irodalmi
attekintés

turizmus-ven-
déglatas

Az egészség-
iigyi szakem-
berek negati-
vabb attittiddel
rendelkeztek
az altalanos
populécidhoz
képest.

P (ST [
i) gészségiigy

Az id6ések
pozitivabb
attitiidokkel
rendelkeztek a
dolgozokhoz és
a rokonaikhoz
képest.

kérddiv
fokuszcso-
port

Broadbent et

al. (2012) egészségiigy

A direkt fizikai
kontakt a ro-
bottal kevésbé
elfogadott, a
targyak moz-
gatasaban valo
asszisztencia,
a vészhelyzet
kezelése a
robot részérél
elfogadott.

kérdoiv
fokuszcso-
port

Pigini et al.

2012) idésgondozas




Robotok
alkalmazasi
teriilete

Szerzé Mboédszertan | Eredmény

A robot eltér6
szimbolikus
értékkel bir a
menedzserek
és az apolok
szamara. A
felhasznalok
nem mutattak
lelkesedést a
robot irant.

kvalitativ
interjuk

Beedholm et

al. (2015) idésgondozas

Semleges atti-
tlidok, inkabb
vonakodtak a
hallgatok az
oktatasi robot
hasznalatatol.

Reich-Stie-
bert & Eys-
sel (2015)

oktatas kérdoiv

A dolgozo
felnéttek cso-
portja szkepti-
kus volt a robot
megbizhato-
sagat illeten,
az idések vi-
szonylag pozi-
tiv attitidokkel
rendelkeztek,

a fiatalok
erdsebb elo-
itéletekkel
rendelkeztek a
robottal kap-
csolatban.

kvalitativ
interju

otthoni kor-
nyezet

Xu et al.
(2015)

Forras: sajat szerkesztés

A szolgaltatd robotokkal kapcsolatos attitlidkutatasok
eredményei — hasonléan a robot munkaerével szembeni
beallitodasvizsgalatok tanulsagaihoz — alapjan lathato,
hogy a felhasznalok ambivalens attitidokkel rendelkez-
nek az Oket segité robotokkal kapcsolatban, hiszen egy-
szerre latjak annak potencialjat és idegenkednek a veliik
folytatott interakcioktol azok mesterséges jellege miatt.
Kiilondsen nagy jelentdségiik van az emberszerti interak-
cidknak a betegek gondozasakor, hiszen 6k a szakszer(i
ellatas mellett érzelmi tdmogatast is varnak, melyet a tar-
sas képességek magas szintjével rendelkez6 antropomorf
robotok sem tudnak biztositani.

A technologiai jartassag szerepe a robotokkal
kapcsolatos attitlidok kialakulasaban

Tobb kutatasi eredmény alatamasztja, hogy a technologi-
aval kapcsolatos korabbi tapasztalatok is befolyasoljak a
robotokkal kapcsolatos attitiidok kialakulasat. Bartneck
et al. (2005) kutatasukban kiilonb6zé orszagok esetében
hasonlitotta 6ssze a robotokkal kapcsolatos attitiidoket. A
szerzOk arra jutottak, hogy az amerikai felhasznalok ke-
vésbé negativ attitidokkel rendelkeznek a robotokkal kap-
csolatban a mexikoi felhasznalokhoz képest, ugyanis az
utobbi egyének csoportja kevésbé szokott hozza a robotok
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jelenlétéhez. Nomura et al. (2006) vizsgalata azt bizonyi-
totta, hogy a robotokkal kapcsolatos korabbi tapasztalatok
csokkenthetik a robotokkal kapcsolatos szorongast, illetve
bizonytalansagot. Woods et al. (2007) kutatasabol kide-
riilt, hogy a technoldgiai jartassag hatassal van a robot
latos attitlidok kialakulasara. A szerzék eredményei arra
mutattak ra, hogy a technologiai ismeretekkel rendelkez6
alanyok a sajat személyiségjegyeikkel ruhaztak fel a robo-
tot, mig az elézetes tudassal nem rendelkez6 egyének nem
tudtak személyiséget tulajdonitani a robotnak.

Katz-Halpern (2014) tanulméanyabol azonban az deriilt
ki, hogy a kiilonféle technologiak hasznalataban jartas
egyének a tudasuknak kdszonhetden sokkal jobban latjak
a robotok tomeges elterjedésének lehetséges tarsadalmi
kovetkezményeit, ezaltal pesszimista attitlidot képvisel-
nek a robotokkal kapcsolatban, igy e kutatas ellentmond
az el6zéekben bemutatott vizsgalatok eredményeinek. A
technologia ismerete tehat nem sziikségszertiien jar egyiitt
a pozitiv attitlidok kialakulasaval.

Hipotézisek

A szakirodalom attekintése soran lathatova valt, hogy a
technologiai jartassag szerepet jatszik a robotokkal kap-
csolatos attitlidok kialakulasaban (Bartneck et al., 2005;
Nomura et al., 2006), am a technologia magas szinti is-
merete nem sziikségszerlien eredményezi a pozitiv bealli-
todas kialakulasat (Katz-Halpern, 2014). Ezen megallapi-
tasbol kiindulva fogalmaztuk meg az els6 hipotézisiinket,
mely szerint a digitalis aktivitas és a robotokkal kapcsola-
tos aggalyok szintje négy klaszterbe rendezhetd:

HI: A digitalis jaratlansag és a robotokkal kapcso-
latos aggalyok vonatkozasaban négy klaszter figyelheto
meg: magas digitalis jaratlansag és alacsony fokii robo-
tokkal kapcsolatos aggalyok; magas digitalis jaratlansag
és magas fokii robotokkal kapcsolatos aggalyok; alacsony
digitalis jaratlansag és alacsony foku robotokkal kapcso-
latos aggalyok; alacsony digitalis jaratlansag és magas
Jfoku robotokkal kapcsolatos aggalyok.

A robotok munkaerépiaci megjelenésének hatasaival
kapcsolatban a szakirodalomban nincs konszenzus (Graetz
& Michaels, 2015). Bizonyos kutatok fenyeget6 jovoképet
irnak le (Brynjolfsson & McAfee, 2014; Ford, 2015; Frey
& Osborne, 2017; Chui et al., 2015), mig mas szerzok sze-
rint a robotok megjelenése annyi 1j munkakdrt hoz létre,
mint amennyit megsziintet (Berg, Buffie & Zanna, 2018,
p- 4-5). A technolégia pesszimizmus és optimizmus nar-
rativai a kdzgondolkodasban is jelen vannak, hatast gya-
korolva ezaltal a robotok munkaerépiaci megjelenésével
kapcsolatos eltérd attitiidok kialakulasara. E megallapitas
alapjan fogalmaztuk meg masodik hipotézisiinket:

H2: Az egyes klaszterek szignifikans kiilonbséget mu-
tatnak abban a tekintetben, hogy mennyire tartanak az
emberek attol, hogy egy robot elveszi a munkajukat.

A szolgaltatd robotokkal kapcsolatos beallitodast
vizsgalod kutatasok eredményei azt mutattak, hogy az at-
titlidok markansan eltérhetnek (Xu et al., 2015): bizonyos
egyének latjak a robotok alkalmazasaban rejlé elénydket
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(Broadbent et al., 2012), mig masok idegenkednek a veliik
folytatott interakciotol (Reich-Stiebert & Eyssel, 2015),
illetve a robotok egyre ndvekvd szerepvallalasatol, mely
megallapitas mentén fogalmaztuk meg a harmadik hipo-
tézislinket:

H3: Az egyes klaszterek kozott szignifikans kiilonb-
seg érhetd tetten a robotokkal kapcsolatos szolgaltatasok
igénybevételével kapcsolatos attitiidékben.

Modszertan

A vizsgalat elvégzéséhez sziikséges adatokat a European
Value Survey és a World Value Survey legutdbbi, kdzos
adatfelvétele biztositotta (EVS/WVS, 2021). Az EVS egy
nagymintas, longitudinalis, kérd6ives adatfelvétel, amely
1981 ota tobb hullamban (az altalunk elemzett adatok a
hatodik hullam adatai) mérik fel azonos kérdések révén az
europai polgarok attitidjeit, értékeit, hiedelmeit. A hato-
dik hullam adatait 2021-ben publikaltak, az elérhetd leg-
frissebb adatokkal dolgoztunk. Jelen kutatasban az adat-
bazis magyarorszagi valaszadoinak adatait elemeztiik az
alabb részletezett kérdések vonatkozasaban.

A digitalis jaratlansagot nyolc kérdéssel ragadtuk
meg, majd egy dsszevont valtozot ebbdl formativ modon
képeztiink. Ennek jelentdsége abban all, hogy nem feltét-
leniil elvaras a kovariancia az elemek kozott, igy a Cron-
bach-alfa mutatoénak nincs relevancidja. A nyolc kérdés
arra kérdezett ra, hogy mennyire jellemzo a kitdltore,
hogy a bizonyos teriileteken hasznalja az internetet, a
kiilonb6z06 szamitastechnikai szoftvereket, alkalmazaso-
kat és altalaban a digitalis technologiakat. Egy minta-
kérdés: ,,... kikapcsolodas és szorakozas (szamitogépes és

valtozora futtatott fokomponens-elemzés (KMO = 0,625;
Bartlett-teszt (y* (3) = 749,3, p<0.001) szerint az dsszevont
valtozo az eredeti valtozok informacidtartalmanak ~66%-
at 6rzi meg, ami elfogadhatod, tekintve, hogy a valtozok
szama az eredetinek az egyharmada és ebben megtestesiil
az eredeti informaciomennyiség kétharmada.

A robotok munkaerdpiaci megjelenitése altal indukalt
félelmet a kovetkezd kérdésre adott valaszokbol képzett
valtozé segitségével szamszerusitettiik: ,,Mit gondol, az
On jelenlegi munkajat el tudnd végezni egy robot vagy
mesterséges intelligencia a jovoben?” A skala két végpont-
jai,,l —igen, teljesen ... 4 — nem, egyaltalan nem” voltak.

A robotokkal kapcsolatos szolgaltatasok igénybevéte-
lével kapcsolatos attitidoket 6t kérdés mérte, mindegyik
egy-egy szolgaltatasra vonatkozott. Ezek az alabbiak vol-
tak: ,,Egy robot végez el Ondn egy miitétet.”; "Robot segiti
a munkajaban.”; ,,Egy robot nytjt szolgaltatast és tarsa-
sagot Onnek, ha idds vagy gyengélkedik.”; , Termékeket
drén vagy robot szallit ki.”; ”’Sofér nélkiili autéban utazik
a forgalomban”. A skala végpontjai ,,1 — Teljes mértékben
kényelmetleniil érezné magat .... 10 — Teljesen kényelme-
sen érezné magat” voltak.

Eredmények

Az EVS magyar mintajanak elemszama 1514 {6, de az
egyes, elemzett kérdéseknél csak azokat a valaszadokat
vettiik figyelembe, akik minden, a kutatdsunkba bevont
kérdésre valaszoltak, igy végiil 967 f6 adatait elemeztiik.
A minta 55%-a n6, 45%-a férfi, a kor szerinti megoszlasu-
kat a 3. tablazat mutatja, mig a végzettség szerinti megosz-
last a 4. tablazat jeleniti meg.

3. tablazat
A minta életkor szerinti megoszlasa
Eletkor 15-24 éves 25-34 éves 35-44 éves 45-54 éves 55-64 éves 6;?;3:;:] Osszesen
n 140 182 222 169 152 102 967
% 14,5 18,8 23,0 17,5 15,7 10,5 100
Forrés: sajat szerkesztés
online jatékok, online szerencsejatékok és fogadasok)”. 4. tablazat

A skala két végpontja ,,1 — Teljes mértékben jellemzg ...
4 — Egyaltalan nem jellemz6” volt. A kérdésekre adott
pontok atlagabdl képeztiik a digitalis jaratlansagot meg-
ragado ismérvet.

A robotokkal kapcsolatos aggalyokat harom reflektiv
kérdés révén mértiik fel, majd 0sszetomoritettiik ezt egy
valtozova. A harom kérdés az alabbi volt. ,,A robotok és
a mesterséges intelligencia alkalmazasa miatt tobb mun-
kahely fog megszlinni, mint amennyit teremtenek.”; ,,A
robotok ¢és a mesterséges intelligencia a technologia olyan
formajat képviselik, amellyel ovatosan kell banni.”; ,,A
robotok ¢és a mesterséges intelligencia elveszik az embe-
rek munkahelyét”. A skala két végpontja ,,1 — Teljes mér-
tekben egyetért ... 4 — Egyaltalan nem ért egyet” volt. A
magas érték tehat alacsonyabb foku aggalyokat jelent. A
Cronbach-alfa érték 0,735 lett, ami megfelel6. A harom
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A minta iskolai végzettség szerinti megoszlasa

Alap
n 61

Kozép
586

Felso Egyéb
315 5

Forrés: sajat szerkesztés

Miel6tt elmélyednénk a hipotézisek vizsgalataban, érde-
mes a figyelmiinket a valtozokra 6nmagukban 6sszponto-
sitani. A leiro statisztikakat és a korrelaciokat az 5. tabla-
zat mutatja.

A robotokkal kapcsolatos aggalyokat megragado val-
tozo kozepes értéket kapott (2,02), mérsekelt szoras (0,71)
mellett. Altalanossagban kijelentheté, hogy a mintaba ke-
riilt személyek tobbségére nem jellemz6 az erdteljes ne-
gativ attitid a robotok kapcsan. A digitalis jaratlansagot
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5. tablazat

A mintaba kerilt valtozok leird statisztikai és korrelacioi

Atlag | Széras 2 3 4 5 6 7 8
1 | Robotokkal kapcsolatos aggalyok 2,02 0,71 1 0,020 | ,102%* | 206%* | 224%* | 137%* | 2]2%* | [95%*
2 | Digitalis jaratlansag 2,30 0,74 -0,020 |1 0,010 | -,166%* | -228** | -144%* | -267** | -216%*
Mit gondol, az On jelenlegi munkjat el
3 | tudnd végezni egy robot vagy mestersé- | 3,28 0,94 ,102%% 10,010 1 S073% | S 167F* | - 220%% | 127%F | - 120%*
ges intelligencia a jovében?
4 | Egy robot végez el Onon egy miitétet. 3,80 3,15 ,206%* | - 166%* | -073* |1 A91%% | A3]1%* | A78%* | 537**
5 | Robot segiti a munkéjaban. 5,54 3,22 J224%% | D08k | L 167*F | 491%* | ] A98*E | 641%% | 499%*
6 | C8y robot nyijt szolgaltatast s tarsasa- |y ) | 316 | 3pe | 1aqex | 200w | 3o | goger |1 498+ | 467+
got Onnek, ha id6s vagy gyengélkedik.
7 | Termékeket dron vagy robot szallit ki. 5,77 3,43 212%% | Z267F* | - 127%% | A78%* | 641*F* | 498**F | ] ,588%*
p E;)ior nélkiili autoban utazik a forgalom- 409 334 1054 | -216% | 120% | 537+ | 490w+ | ag7ee | ssgr+ |1
Forras: sajat szerkesztés
megragado aggregalt valtozo a kdzepesnél rosszabb érté- 1. dbra

ket vett fel (2,30). Figyelemre méltd, hogy nincs érdemi
korrelacio e két valtozo kozott. Ez arra enged kovetkez-
tetni, hogy célszertinek tlinhet e két valtozo kétdimenzios
terében klaszterelemzést végezni, mert tobbfajta mintaza-
ta lehet a két valtozo egyiittes alakuldsanak a mintaban.
A mintaba keriilt személyek kevéssé tartanak attol, hogy
a robotok elvennék a munkajukat (3,28). A robotokkal
kapcsolatos szolgaltatasok koziil a robotok altal végzett
mitétek bizonyultak a legkevésbé elfogadottabbnak a va-
laszok atlaga alapjan (3,80), ezt szorosan kdveti a robotok
altali idds- és beteggondozas elfogadottsaga (4,02), illetve
az Onvezetd személygépkocsikkal kapcsolatos vélekedés
(4,09). A robotok segitsége a munkaban, illetve a robotok
futarként vagy postasként torténd bevonasa mar kisebb
foku ellenérzéseket sziilt (5,54, illetve 5,77). Figyelemre
méltd, hogy mind az 6t kérdés esetén a szoras értéke vi-
szonylag magas (3 feletti).

Nem meglepd a robotokkal kapcsolatos aggalyokat
meérd valtozé pozitiv korrelacidja mind a robotok altal
elvett munkalehetéségre vonatkozo, mind pedig az ot,
robotizalt szolgaltatasra vonatkoz6 kérdéssel, hiszen a
robotokkal kapcsolatos aggalyokat megragadd valtozo
esetén a magasabb értékek jelentik a kisebb foku agga-
lyokat. A digitalis jaratlansag valtozdja negativan korrelal
az 6t kdvetkezményvaltozoval, a magasabb foku digitalis
jaratlansag tehat a robotok altali szolgaltatasok kisebb el-
fogadottsagaval jar egyiitt. A szakirodalom alapjan ezt is
vartuk az adatoktol.

A Kklaszterelemzést elészor a hierarchikus klasztere-
lemzés modszerével kezdtiik, hogy képet kaphassunk az
optimalis klaszterszamrol. A Ward-moédszert alkalmaz-
tuk, ebbdl kovetkezéen az euklideszi tavolsagok négyze-
tét alapul véve. Az agglomeracios tablazat adatai alapjan
felrajzoltuk az utolsé dsszevonasok kapcsan a koefficien-
seket szemlélteté vonaldiagramot (1. abra), hogy az un.
konyokkritériumra alapozva kiindulépontunk legyen a
tovabbiakban alkalmazand6 klaszterszamrol (Sajtos &
Mitev, 2007, p. 306-307).

Az agglomeracids tabla koefficiensének névekedése

1200,000
1000,000
800,000 |

600,000

Koefficiens

400,000

200,000

0,000
956 958 960 962 964 966 968

Osszevonas

Forrés: sajat szerkesztés

Az abra fliggdleges tengelyén leolvasva az értékeket, latha-
to a grafikonbol, hogy a koefficiens folyamatosan emelkedd
érték, amely a vizszintes tengely vonatkozasaban ott tart sza-
mot a figyelmiinkre, ahol hirtelen megugrik az érték. A viz-
szintes tengelyen azt latjuk, hogy a 967 elemii mintank ese-
tén 966 Gsszevonast kdvetden mar csak egy klaszter van, 965
Osszevonas soran kettd, €s igy tovabb. Mivel az abra szerint a
962-964 6sszevonasok kornyékén tapasztalhato a korabbinal
Iényegesen meredekebb ugras a koefficiensek értékében, igy
a 3-5 klaszteres megoldas tinik optimalisnak.

Ezt kdvetden minden potencialis klaszterszamra k-ko-
zepl klaszterezelemzést futtattunk. A kereszttablakat
elemezve és a Cramer-féle V-mutatot kiszamolva (6. tab-
lazat) megvizsgaltuk, hogy melyik klaszterszam esetében
sorolta be a két kiilonb6z6 modszer a legtobb megfigyelést
ugyanazokba a klaszterekbe.

Az eredmények Osszehasonlitdsa soran a V-mutaté a
haromklaszteres megoldas iranyaba mutatott, de ez a mu-
tatdo nem kotelezd érvényi dontési alap, a klaszterelemzés
eredményeinek gyakorlati interpretalhatosaga legalabb
ilyen fontossagu. Ez utdbbi a négyklaszteres megoldast jol
tamogatta, miutan megvizsgaltuk az egyes klaszterkozép-
pontok komponensenkénti eltérését a komponensatlagtol
(7. tablazat). gy a tovabbiakban a négyklaszteres megol-
dassal dolgozunk.
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6. tablazat
A Cramer-féle V-mutato értékei kiilonb6z6
klaszterszamok esetén

Klaszterszam
3 4 5
Cramer-féle
sksk ek ks
V-mutat6 értéke 0,849 0,743 0,728
Forrés: sajat szerkesztés
7. tablazat

Az egyes klaszterek komponensenkénti
atlagértékeinek eltérése a komponensatlagtol

1 2 3 4
Rf)botokkal kapcsolatos ag- 097 | -0.19 | -042 | 0.82
galyok
Digitalis jaratlansag -0,34 | -0,75 0,46 | 0,94

Forrés: sajat szerkesztés

Rogton szemléletessé és jol interpretalhatova valnak a
klaszterek, haa 7. tablazatot egy abran jelenitjiik meg Wasti
(2005) modszerét felhasznalva (2. abra).

2. abra
Az egyes klaszterek interpretalasa

1,20
1,00
0,80
0,60
0,40
0,20
0,00

0,20 Robotokkal kapcsolatos agga

N

komponensatlagt!

-0,40
-0,60
-0,80
-1,00

Az egyes klaszterek komponensenkénti
atlagértékeinek eltérése a

e L ODiLOF@  smm LODiHiFe e HiDiHiFe HiDiLoFe

Forrés: sajat szerkesztés

Az alapjan értelmeztiik és neveztiik el a klasztereket,
hogy a komponensatlagokhoz viszonyitva melyik kom-
ponens(ek) vonatkozasaban mutatnak atlag feletti vagy
az alatti értékeket. Mivel a kérddiv skalajan a nagyobb
értékek jelentenek nagyobb digitalis jaratlansagot, illetve
magasabb fokl aggalyokat a robotok kapcsan, igy ezt az
értelmezésnél szem eldtt kellett tartani.

Mint latjuk, van a valaszadoknak egy csoportja, akik
atlagértéke mindkét komponensben jelentésen alulmulja a
komponensatlagot. Ez az alacsony digitalis jaratlansaggal
¢s alacsony robotokkal valo aggallyal jellemezhet6 klasz-
ter (LoDiLoFe). Masik részrdl az a klaszter, amely mind-

két komponens tekintetében a komponensenkénti atlag
feletti atlagértéket mutat, magas digitalis jaratlansaga és
magas foku, robotokkal szembeni aggallyal irhato le (Hi-
DiHiFe). A két véglet kozott két tovabbi klasztert tudunk
azonositani. gy ezeket alacsony digitalis jaratlansag-ma-
gas aggaly (LoDiHiFe) klaszterként, tovabba magas digi-
talis jaratlansag ¢és alacsony aggaly (HiDiLoFe) klaszter-
ként cimkéztiik meg.

Az immaron elnevezett és értelmezett klaszterek ko-
zépértékeiket mutatja a 8. tablazat. Az a kritérium is telje-
stil, hogy minden klaszter toltddjék fel elemekkel (Sajtos
& Mitev, 2007, p. 307). Ezzel a H1-et igazoltnak tekintjiik:

8. tablazat
A klaszterek kozépértékei és elemszamai

LoDi- | LoDi- | HiDi- | HiDi-
LoFe | HiFe | HiFe | LoFe
R,obotokkal kapcsolatos ag- 299 | 1.83 | 1.60 | 2.84
galyok
Digitalis jaratlansag 1,96 | 1,55 | 2,76 | 3,24
Elemszam 146 | 312 | 406 | 103

Forrés: sajat szerkesztés

A masodik hipotézisre vonatkoz6 kérdés (Mit gondol, az
On jelenlegi munk4jat el tudnd végezni egy robot vagy
mesterséges intelligencia a jovoben?) atlagértékei az
egyes klaszterekben az alabbiak szerint alakulnak. Minél
kisebb az atlagérték, annal jobban egyetért az allitassal
a valaszado. ANOVA elemzéssel kerestiink szignifikans
kiilonbséget az egyes klaszterek kozt, eldszor ennek eld-
feltételeit ellendriztiik. Ami a normalitast illeti, mint azt
Field (2005) szemléletes érveléssel leirja, 200 elemiinél
nagyobb mintdk esetében az closzlas normalitdsanak
megitélésekor nem célszerli kiilonféle kritériumokra és
tesztekre (pl. Shapiro-Wilk, Kolmogorov-Smirnov) ha-
gyatkozni, hanem fontosabb az eloszlas alakjara és a csu-
csossag, valamint a ferdeség értékeire ranézni — a szignifi-
kancidjuk tesztelése nélkiil. Célszerli emellett figyelembe
venni azt az dkolszabalyt is, hogy ha a két érték az adott
valtozé esetén —1 és +1 kozé esik, akkor az eloszlas alkal-
massa teszi a valtozot a normalitast feltételezo statisztikai
modszerek bevetésére (Chan, 2003). A valtozé normali-
tasa ebben az esetben kis joindulattal feltételezhetd (Fer-
deség: -1,10; Cstcsossag 0,97). A varianciahomogenitasi
feltétel a valtozo vonatkozasaban teljesiil (Levene-teszt =
1,847 (3, 963); p = 0,137). Az ANOVA alapjan a klaszter-
atlagok egyezdségére vonatkozo nullhipotézis elvethetd
(F = 3,632; p < 0,05). A Tukey moddszerével végrehajtott
Post hoc elemzés alapjan a LoDiLoFe (3,48) ¢s a LoDiHi-
Fe (3,20) klaszter atlaganak mintabeli kiilonbsége nem a

9. tablazat
Az egyes klaszterek atlagértékei
LoDiLoFe | LoDiHiFe | HiDiHiFe | HiDiLoFe F Post hoc
Mit gondol, az On erlenl.egl m.unkagat e.lntuflna végezni egy 348 3.20 325 3.39 3.632 152
robot vagy mesterséges intelligencia a jovében?

Forrés: sajat szerkesztés
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véletlen miive 95%-o0s szignifikanciaszinten. Ez az ered-
mény arra enged kovetkeztetni, hogy a H2 az adataink
alapjan részben igazolodni latszik (1d. 9. tablazat).
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enyhén problémasnak a csticsossagot illeten, de mivel a
ferdeségi mutatok jol néznek ki, illetve a hisztogramok
alapjan a cstcsossagi gondot a sz¢élsdségesen polarizalt

Az ANOVA fliggé valtozéinak normalitasvizsgalata

10. tablazat

Viltozo Ferdeség | Csucsossag | Verdikt
Egy robot végez el Onon egy miitétet 0,75 -0,84 OK
Robot segiti a munkajaban -0,06 -1,31 ?
Egy robot nytjt szolgaltatast és tarsasagot Onnek, ha idds vagy gyengélkedik 0,65 -0,95 OK
Termékeket dron vagy robot szallit ki -0,16 -1,46 ?
Sof6r nélkiili autdoban utazik a forgalomban 0,64 -1,10 OK

Forras: sajat szerkesztés

A Levene-teszt és a varianciahanyados ellenérzésének eredményei

11. tablazat

Viltozo Levene-statisztika | df1 | df2 Sig. | Variancia-hanyados | Verdikt
Egy robot végez el Onon egy miitétet 12,412 3 963 | 0,000 1,23 OK
Robot segiti a munkajaban 0,592 3 963 | 0,621 1,05 OK
Egy robot nyujt szolgaltatast és tarsasagot
Onnek, ha idés vagy gyengélkedik 2o . 268 | ey 1,14 QI
Termékeket dron vagy robot szallit ki 0,351 3 963 | 0,788 1,03 OK
E;)ior nélkiili autoban utazik a forgalom- 11,359 3 963 | 0,000 1.23 OK

Forrés: sajat szerkesztés

Ami a szolgaltatasok igénybevételét illeti, elobb MA-
NOVA, majd ANOVA vizsgalatot végeztiink. A modszer
mogottes megfontolasai kapcsan Somers (2009) cikkét
ajanljuk részletesebb attanulmanyozasra. A MANO-
VA-eredmények azt mutatjak (Pillai’s Trace=,101; Ho-
telling’s Trace=0,111; Wilks’ A=,900, F=6,682, p<0,05),
hogy a klasztereknek komoly hatasuk van a vizsgalatba
bevont, a robotokkal kapcsolatos szolgaltatasok igény-
bevételével kapcsolatos attitlidoket megragado valto-
zokra. Ezért ezt kovetoen ANOVA segitségével végez-
tiink szamitasokat, hogy raleljiink, hol mutatkoznak a
kiilonbségek. Mindenekelétt az ANOVA normalitasi €s
varianciahomogenitasi feltételeinek ellendrzése sziiksé-
ges most is. A valtozok koziil a Robot segiti a munkaja-
ban és a Terméket dron vagy robot szallit ki mutatkozott

vélemények némi tltengése adta, igy nincs szamottevo
akadaly az ANOVA elott (10. tablazat). A varianciak ho-
mogenitasi feltételét a Levene-teszt szerint csak a valto-
zo6ink kisebb része teljesiti. Ugyanakkor a Levene-teszt
is hajlamos ,,tal szigoru” lenni, ha nagy a mintaelem-
szam, ezért ilyenkor a varianciaarany figyelembevétele a
tanacsos: ha a legnagyobb ¢és a legkisebb variancidji cso-
port variancidjanak hanyadosa kisebb, mint kettd, okkal
feltételezhetjiik a varianciak egyezdségét (Field, 2005, p.
98). Ezért a 11. tablazatban szerepeltettiik a ,,Variancia-
hanyados” oszlopot is, amely az adott valtozo tekinte-
tében a legnagyobb és a legkisebb varianciaju klaszter
variancigjanak hanyadosat mutatja.

A varianciaanalizis eredményeit szemlélteti a 12. tab-
lazat.

12. tablazat

A klaszterek kozotti kilonbségek

1 2 3 4

LoDiLoFe | LoDiHiFe | HiDiHiFe | HiDiLoFe F Post hoc

Egy robot végez el Onon egy miitétet 4,99 4,28 2,95 3,98 20,473 1,2,4>3
Robot segiti a munkajaban 6,77 6,11 4,74 5,19 20,129 | 1>3,4;2>3

Egy robot nyujt szolgaltatast es’tarsa.sagot Onnek, ha id6s 476 431 3,54 4,02 6.746 1253
vagy gyengélkedik

Termékeket dron vagy robot szallit ki 7,12 6,52 4,82 5,32 25,350 1,2>3,4

Sofér nélkiili autéban utazik a forgalomban 5,28 4,55 3,40 3,74 14,857 | 1>3,4;2>3

Forrés: sajat szerkesztés

VEZETESTUDOMANY/BUDAPEST MANAGEMENT REVIEW

LI EVF.2022.8-9.5ZAM/ISSN0133-0179 DOI: 10.14267/VEZTUD.2022.08-09.01



CIKKEK, TANULMANYOK

Szignifikansnak bizonyuld kiilonbséget figyelhetiink meg
annak kapcsan, hogy egy robot végez el egy miitétet (F =
20,473, df=3,963, p<.01), egy robot segiti a munkajaban
(F = 20,129, df = 3, 963, p < .01), egy robot nyujt szolgal-
tatast és tarsasagot, ha idds vagy gyengélkedik (F = 6,746,
df =3, 963, p <.01), terméket dron vagy robot szallit ki (F
= 25,350, df =3, 963, p <.01), illetve sof6r nélkiili autoban
utazik a forgalomban (F = 14,857, df = 3, 963, p < .01). A
3. hipotézist ezzel igazoltnak tekinthetjiik.

Kovetkeztetések és javaslatok

Jelen cikk fokuszaban a robotizacio térnyerésével kapcso-
latos attittidok alakulasanak kutatasa volt Magyarorsza-
gon, melyet ezidaig egyetlen tanulmany sem vizsgalt. A
robotok elfogadasa, és az ember-robot kollaboracio megi-
télése nagymértékben fiigghet az adott csoport, kdzosség,
kultara tagjai altal hordozott értékektdl (Bartneck et al.,
2005; Hegel, 2012), amely magyarazza a kontextus figye-
lembevételének a relevancigjat a jelenség vizsgalata kap-
csan.

A kutatas eredményei alapjan lathatova valt, hogy a
robotok gyogyaszatban és idésgondozasban torténd alkal-
mazasa bizonyult a legkevésbé elfogadottnak a magyar
valaszadok korében, amely ellentmond a szakirodalmi at-
tekintésben bemutatott cikkek kdvetkeztetéseinek, melyek
szerint az altalanos populacio (Turja et al., 2018), illetve
az id6sek (Broadbent et al., 2012) pozitivabb attitiidokkel
rendelkeztek az egészségligyi szolgaltato robotokkal kap-
csolatban. Az eredményekbdl az is kideriilt tovabba, hogy
a legkisebb ellenérzéseket a robotok futarként vagy pos-
tasként torténd bevonisa generalta. Osszességében meg-
allapithato, hogy a szolgaltatdo robotokkal kapcsolatban
igen eltérd attitlidokkel rendelkeznek a vizsgalati alanyok,
mely eredmény egybecseng az irodalmi attekintésben be-
mutatott kutatasok megallapitasaival (Xu et al., 2015; Ka-
zandzhieva & Filipova, 2019; Nam, 2019).

Eldzetesen azt feltételeztiik, hogy szignifikans kiilonb-
ség lesz az egyes klaszterek kdzott a robotok altal nytjtott
szolgaltatasok igénybevételével kapcsolatos attitiidoket
illetéen. Mivel a varianciahomogenitast feltételezziik a
klaszterek tekintetében az Osszes valtozd esetén, lehetd-
vé valt a Tukey-modszer alkalmazéasa a post hoc elemzés
soran. Ez ravilagitott az egyes valtozok vonatkozasaban
a klaszterek kozotti kiilonbségek természetére. Mind
az Ot szolgaltatas kapcsan a LoDiLoFe klaszter kapta a
legnagyobb atlagpontszamot — ez a robot altali tarsasag-
nyujtast kivételével mindegyik szolgaltatastipus esetén
szignifikansan magasabbnak bizonyult a HiDiHiFe klasz-
ter atlagértékénél. A HiDiHiFe klaszterhez ugyanakkor
minden esetben a legalacsonyabb atlagértékek tarsultak,
¢s ez minden mas klaszternél szignifikansan kisebb ér-
téknek mutatkozott a robot altali miitétekkel kapcsolatos
attitidok esetén. A koztes klaszterok tekintetében vegyes
a kép, a HiDiLoFe klaszter jellemzéen szamszerten ala-
csonyabb atlagértékeket kapott, mint a HiDiLoFe klasz-
ter, am ez az 6tbdl egyetlen valtozo esetén sem jelentett
statisztikailag szignifikans kiilonbséget. Nem meglep6 ez
annyiban, hogy eltéré a személyes kockazat mértéke az
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egyes szolgaltatasok kapcsan: nem mindegy, hogy egy ro-
bot miatt késik egy adohivatali levél, vagy mitéti miihiba
vagy autobaleset aldozatai lesziink.

A feltart klaszterek arra engednek kovetkeztetni, hogy
jelent6s kutatasi potencial rejlik a robotokkal kapcsolatos
negativ attitlidok és a digitalis jartassag témajanak vizsga-
lataban a robotok altal nyujtott szolgaltatasok megitélése
tekintetében. Célszertinek tiinik a két dimenzid hatasat
nem kiilon-kiilon vizsgalni, hanem az egyiittes hatasuk-
ra 0sszpontositani. Nem feltétleniil egymas rovasara vagy
egymas javara valtoz6 két dimenzio ez, hiszen mind a
négy klaszter feltdltodott és érdemi elemszamot mutat a
magyar mintan is, amely eredmény magyarazhat6 az at-
titlid bidimenzionalis konstruktumként vald6 megkdzelité-
sével (Nam, 2019).

A szamadatok arra engednek kdvetkeztetni, hogy a di-
gitalis jartassag novelése, a szamitastechnika vivmanyai-
hoz torténd hozzaférés és ezek hasznalatanak gyakoribba
és készségszeriivé valasa érdemben csokkentheti az 0j
technoldgiai vivmanyok révén megvalosulod szolgaltata-
sok igénybevételével kapcsolatos averziokat Magyaror-
szagon is, amely egybecseng a szakirodalmi attekintésben
bemutatott cikkek eredményeivel (Bartneck et al., 2005;
Nomura et al., 2006; Woods et al., 2007).

Izgalmas kérdés, hogy ebben milyen feladatmegosztas
lehet célszerii az allam (pl. oktatas) és a piaci szereplok
kozott. Mindemellett az attitidok lehetséges mintazatai-
nak feltarasa nemcsak az elmélet, hanem a hazai gyakorld
vallalatvezeték és HR-szakemberek szamara is relevans
tanulsagokkal szolgalhat. Gondoljunk példaul az dnvezetd
autok térnyerésével kapcsolatos fejleményekre, ahol a mi-
szaki lehetéségekre fogaddképes piaci kereslet kell, hogy
épiiljon ahhoz, hogy tizletileg is megérje ilyen jarmiiveket
forgalmazni. Sokan egyértelmiinek veszik, hogy ha a tu-
domanyos haladas lehetévé teszi, akkor elterjednek majd
példaul a teljesen dnvezetd autdk — kutatasunk azonban
ravilagit arra, hogy a potencialis vevok emberi-pszicholo-
giai szempontjainak tekintetbevétele az ezzel kapcsolatos
iizleti kockazat mérsékléséhez, illetve a célcsoport-spe-
cifikusan szegmentalt marketinglizenetek megtalalasahoz
is hozzajarulhat.

Ezzel parhuzamosan természetesen relevans lehet lon-
gitudinalis kutatasok folytatasa is, melynek soran feltér-
képezhetové valik a felhasznaloi attitiidok alakulasa a ro-
bot altal nyjtott szolgaltatas hosszabb tavu igénybevétele
soran.

Az ember-robot kapcsolat vizsgalata orszagspecifiku-
san ¢és vallalati kozegben is iddszerl €s relevans kutatasi
teriilet, hiszen az értékeken keresztiil jobban megismer-
hetévé valnak a vallalati, a kozdsségi, €s egyéb kulturalis
tarsadalmi jellemzok. A mérnoki munka mellett a bol-
csésztudomanyok (példaul pszichologia, kulturantropo-
logia teriilete) szakmai tudasanak felhasznalasaval lehet
még elfogadottabba tenni a robotokat a mindennapi mun-
kavégzéshez. A kutatas altal feltart befolyasolo attitiidok
ravilagitanak az ember-robot kapcsolat jobb megértésére.
Ez a megértés a tudatosabb kapcsolatépités egyik fontos
allomasa is lehet. A robotok kiils6 jellemzdinek (neme,
magassag, szin, arcvonasok, elnevezés) tudatos kialakita-



saval javithatjak a felhasznalok megitélését és értekelését
is a szervezetekben megjelend robot viselkedésérol, fel-
adatairol, fontossagarol.

Mindazonaltal fontosnak tartjuk kiemelni kutatasunk
korlatait is. Egyrészt bar az adatok publikalasa 2021-ben
tortént, maga az adatfelvétel jopar honappal megelézte
ezt, sOt, a vilagjarvany kitorését is. A technikai fejlodés,
amely a Covid-jarvany miatt bizonyos életteriileteken
erdltetetten be is tort a hétkoznapokba, befolyasolhatta a
vizsgalat targyat képezé jelenségekkel kapcsolatos atti-
tidoket. Ezért az eredményeink nem feltétlentil tiikrozik
a jarvanyhelyzet hatasat. Fontos korlat még a kutatas ke-
resztmetszeti volta, amely csak pillanatfelvételt jelent. A
minta bar nagy €s heterogén, mégsem teljesiti a klasszikus
reprezentativitasi feltételeket, ezért tovabbi vizsgalatok,
akar fokuszaltan bizonyos csoportok vonatkozasaban,
akar szélesebb korben, valoban reprezentativan, érdekes
adalékkal szolgalhatnak a vizsgalt jelenségek megértésé-
hez.
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