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Stownik pojec

Robot

Robot spoteczny

Antropomorfizacja

Robotyka edukacyjna

Human-Robot Interaction

System stworzony przez cztowieka, Kktéry posiada
zdolnos$ci ,czucia” (dzieki czujnikom), ,mys$lenia” (dzieki
oprogramowaniu) oraz dziatania (dzieki fizycznej formie).

Robot, ktéry w roéznym stopniu posiada cechy
antropomorficzne. Poza »Cczuciem”, »,mySleniem”
i dzialaniem, potrafi takze komunikowac sie z cztowiekiem,
tj. umozliwia czlowiekowi wchodzenie w interakcje
spoteczng w sposdéb nasladujacy interakcje spoteczng
miedzy ludZmi.

Proces przypisywania cech ludzkich stworzeniom,
przedmiotom i zjawiskom, ktore ludzmi nie sa.

Potaczenie robotyki i edukacji w celu wykorzystywania
robotéw do celéw edukacyjnych.

Interdyscyplinarna dziedzina naukowa badajaca interakcje
miedzy ludZmi a robotami, z uwzglednieniem elementow
sktadowych dotyczacych robotéw, ludzi oraz interakc;ji
jako takie;j.



Wprowadzenie

Niniejszy raport dotyczy badan przeprowadzonych w ramach projektu ,Modelowe
programy nauczania bezpiecznych zachowan z wykorzystaniem robotéw spotecznych”.
Projekt zostat w ramach III etapu programu wieloletniego ,Poprawa bezpieczenstwa i
warunkow pracy”, finansowanego w latach 2014-2016 w zakresie badan naukowych i
prac  rozwojowych  ze  $rodkdw  Ministerstwa  Nauki i  Szkolnictwa
Wyzszego/Narodowego Centrum Badan i Rozwoju. Koordynatorem programu byt
Centralny Instytut Ochrony Pracy - Panstwowy Instytut Badawczy, natomiast
Wykonawcg Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw PIAP.

Projekt miat na celu podniesienie efektywnos$ci nauczania w zakresie bezpiecznych
zachowan dzieci w wieku szkolnym na poziomie szkét podstawowych na poziomie klas
[. W szczeg6lnosci, celem projektu byto zbadanie wpltywu wykorzystania robotéow
spotecznych na efektywno$¢ nauczania oraz opracowanie Innowacyjnego Programu
Edukacyjnego dla edukacji w zakresie bezpiecznych zachowan. Innowacyjno$¢ badan
polegala na wykorzystaniu robota spotecznego jako narzedzia wspomagajgcego
nauczycieli realizujacych program nauczania bezpiecznych zachowan. Projekt
zrealizowano miedzy 1 stycznia 2014 roku a 31 grudnia 2016 roku, z podziatem na trzy

etapy:

- 1 Etap (2014): Analiza istniejacych programéw nauczania w zakresie bezpiecznych
zachowan pod katem wykorzystania w trakcie zaje¢ robota spotecznego w roli
narzedzia edukacyjnego. Opracowanie metodyki badan i programu zaje¢ oraz wybor
uczestnikdw badania.

- II _Etap (2015): Przeprowadzenie pilotazowych badan w formie =zaje¢ z
wykorzystaniem robota spotecznego. Realizacja badan z udziatem dzieci w wieku
szkolnym w czterech szkotach podstawowych na poziomie klas I na terenie
Warszawy.

— 1l Etap (2016): Analiza wynikoéw badan oraz opracowanie Innowacyjnego Programu
Edukacyjnego w obszarze bezpiecznych zachowan przeznaczonego dla szkét
podstawowych.

Wyniki badania opublikowano w formie publikacji naukowych. Ponadto, informacje na
temat projektu zostaly upowszechnione m.in. w formie materiatow audio-wizualnych
udostepnionych na stronie Koordynatora i Wykonawcy projektu (odpowiednio
www.ciop.pl oraz www.piap.pl), a takze podczas wydarzen zwigzanych z robotyka,
takich jak np. Noc Robotow.

Niniejszy raport omawia zatozenia, realizacje oraz wnioski z badan z uwzglednieniem
uwarunkowan i zagadnien praktycznych, waznych z punktu widzenia szkét i nauczycieli.



1. ETAP I: Przygotowanie badan

Niniejszy rozdziat dotyczy dziatan zrealizowanych w ramach Etapu I. Rozdziat stanowi
wprowadzenie do obszaru robotyki edukacyjnej i badan z wykorzystaniem robotéw
spotecznych, a takze aktualnie wybranych zaje¢ poswieconych robotyce na terenie
Warszawy, na poziomie ogélnym oraz w konteksScie nauczania bezpiecznych zachowan.
Przedstawiono réwniez gtéwne zatoZzenia teoretyczne i metodologiczne oraz zasady
wyboru uczestnikow badania i realizacji zaje¢ w szkotach.

1.1 Dziedziny badawcze

Niniejszy projekt wpisywat sie w nurt robotyki edukacyjnej oraz robotyki spotecznej!, w
szczego6lnosci poddziedziny robotyki spotecznej znanej pod nazwg ,Interakcja Cztowiek-
Robot”, tzn. (ang.) Human-Robot Interaction (HRI) (w niniejszej pracy stosuje sie
powszechnie przyjete nazewnictwo w jezyku angielskim). Podstawa niniejszego
projektu byta dyscyplina w postaci socjologii oraz wywodzaca sie z niej teoria
interakcjonizmu symboliczny.

1.1.1 Human-Robot Interaction

Robotyka spoteczna i HRI jest nowg interdyscyplinarng dziedzing badan wykorzystujaca
roboty zdolne do interakcji spotecznej i komunikacji z czlowiekiem w danym
Srodowisku spotecznym [53]. Wiele robotéw spotecznych w réznym stopniu nasladuje
zachowania i wyglad cztowieka, tzn. sg to roboty antropomorficzne. Innymi stowy,
badania HRI angazujg uzytkownikéw robotéw, gdzie badane sg réznorodne aspekty
zwigzane z robotami (ang. Robot) i cztowiekiem (ang. Human), a takze interakcji (ang.
Interaction) pomiedzy nimi [28]. Ze wzgledu na nowos¢ technologii niezbednych do
stworzenia robotow spotecznych, dziedzina HRI obecnie zdominowana jest przez
przedstawicieli nauk Scistych i stosowanych [9], przy jedynie ograniczonym udziale
przedstawicieli nauk spotecznych i humanistycznych. Udziat socjologow w tej dziedzinie
badan jest znikomy [56, 71, 91]. Wraz z rozwojem robotéw spotecznych przeznaczonych
dla coraz bardziej r6znorodnych grup uzytkownikéw, badania HRI w coraz wiekszym
stopniu realizowane s3 w codziennym otoczeniu cztowieka, tzn. poza Scisle
kontrolowanymi warunkami laboratoryjnymi. Z tej perspektywy, niniejszy projekt
stanowit innowacyjny wktad nie tylko do programéw edukacyjnych, ale takze badan
HRI.

1 W robotyce edukacyjnej wykorzystywane s3 takze te roboty i zestawy robotyczne, ktore nie zaliczaja sie
do robotyki spotecznej. Ze wzgledu na uzycie robota spotecznego w niniejszym projekcie oraz zatozenia
badawcze, robotyka edukacyjna omawiana jest w raporcie wtasnie z tej perspektywy.



1.1.2 Robotyka edukacyjna

Roboty mobilne i zestawy robotyczne zostaty wprowadzone do edukacji w latach 80. XX
w. Wraz z rozwojem technologii umozliwiajacej budowanie robotéw imitujgcych
cztowieka, robotyka edukacyjna stopniowo objeta takze roboty spoteczne, wpisujgc sie
tym samym w nurt badan Human-Robot Interaction (HRI). W ciggu ostatniej dekady,
robotyka edukacyjna zaczeta pojawia¢ sie jako odrebny temat badan, m.in. na
konferencjach naukowych i warsztatach, a takze w czasopismach naukowych [3-5].
Robotyka i roboty edukacyjne zaczely takze wzbudza¢ coraz wieksze zainteresowanie
wsrod firm oferujgcych ustugi edukacyjne oraz szkét, takze na terenie Polski.

W zalezno$ci od tematyki badawczej oraz dostepnej technologii, powstajg réznorodne
klasyfikacje robotéw edukacyjnych oraz obszaré6w nauczania (zob. artykuty
przegladowe [6, 43, 63]). Przyktadowo, robotyke mozna podzieli¢ na ,Nauczanie o
robotach” (ang. Learning about Robots) oraz ,Nauczanie z robotami” (ang. Learning
with Robots [38]). Inny rodzaj nazewnictwa to ,,robotyka w edukacji” oraz ,robotyka dla
edukacji” (ang. ,robotics in education” oraz ,robotics for education” [52, 79]). Pierwsza z
ww. kategorii dotyczy edukacji technicznej, zorientowanej na o robotach i tematach z
robotyka zwigzanych, takich jak nauki inzynierskie i informatyka [15, 63, 88]. Druga
kategoria odnosi sie natomiast do nauczania przedmiotow nie-technicznych z
wykorzystaniem réznego rodzaju robotéw uatrakcyjniajacych zajecia.

Roboty i zestawy robotyczne czesto sg wykorzystywane do nauczania nauk $cistych, np.
fizyki i matematyki. Z tego wzgledu robotyka czesto postrzegana jest jako integralna
cze$¢ tzw. edukacji STEM (ang. Science Technology Engineering Maths, tzn. Nauka
Technologia Inzyniera i Matematyka), 1aczacej edukacje w obszarze nauk S$cistych i
technicznych. Taka forma stanowi jest jedng z najczeSciej spotykanych form
wykorzystywania robotow w edukacji. Niektore z klasyfikacji zaliczajg robotyke do tzw.
edukacji STEAM (ang. Science Technology Engineering Arts Maths), ktéra zawiera
dodatkowy element w postaci sztuki (ang. Arts, tzn. sztuki). W tym ujeciu robotyka
edukacyjna ma na celu rozwija¢ zdolnosci twdrcze w uczniach oraz promowac tworcze
zastosowania robotow. Niektére badania [34] stanowig interesujgce przyktady uzycia
robotéw w edukacji STEAM w takich obszarach jak nauczanie poezji, historii i ludzkiej
anatomii. Zaréwno edukacja STEM jak i STEAM za gtéwny cel stawia sobie podnoszenie
biegtoSci uczniow w znajomoSci i uzywaniu technologii oraz wiedzy w dziedzinach
zwigzanych z robotyka [34, 42]. Niektére Kklasyfikacje w bezposredni sposob
wprowadzaja robotyke do edukacji w formie SMART (ang. Science, Mathematics, Art,
Robot and Technology), gdzie dodatkowy element stanowi robotyka (ang. Robot,
podobnie jak w jezyku polskim). Takze i w tym wypadku gtéwnym celem pozostaje
nauczanie technologii i robotyki [41].

Wraz z rosngcg popularnoscig robotyki edukacyjnej, powstaty definicje w catosci

posSwiecone robotyce, tzn. ,R-Nauczanie” (ang. R-Learning) oraz ,Nauczanie
3



Wspomagane Robotami” (ang. Robot-Aided Learning lub Robot-Assisted Learning)
[36-38], a takze ,Robotyka w Edukacji (RWE)” (ang. Robotics in Education (RIiE) [19]).
To wtasnie w takich ujeciach wykorzystanie robotyki edukacji wychodzi poza nauki
techniczne i $ciste, znajdujac zastosowania w nauczaniu takich przedmiotéw jak nauka
jezyka obcego, rozwéj poznawczy czy edukacja muzyczna [25, 35, 63, 64]. To rowniez w
tym kontekScie najczeSciej pojawiaja sie roboty spoteczne, w szczeg6lnosci roboty
antropomorficzne (nasladujace cztowieka). Nalezy przy tym zwrdci¢ uwage, Ze o ile
tradycyjne, roboty mobilne i zestawy robotyczne znalazty szerokie zastosowanie w
edukacji masowej, o tyle zaawansowane i drogie platformy humanoidalne stuza gtéwnie
do celéw badawczych [59, 63]. W praktyce wiec roboty spoteczne stosowane do celow
edukacyjnych czesto stanowig niewielkie roboty wygladem przypominajgce zabawki
(zob. Rys. 2). Poza wspomaganiem nauczania konkretnych przedmiotéow, uzycie
robotéw rozwija w uczniach takze szereg umiejetno$ci spotecznych i
interdyscyplinarnych, m.in. umiejetno$¢ krytycznego mys$lenia, pracy w grupie i
kreatywno$¢ [26, 59] oraz inne umiejetnosci zdefiniowane jako ,umiejetnosci XXI
wieku” [6, 32, 46]. Bez wzgledu na konstrukcje robota i przedmiot nauczania, roboty s3
powszechnie uznawane za skuteczne narzedzie edukacyjne, ktére motywujg uczniéw do
nauki oraz ksztatca w uczniach kreatywno$¢. Osobny obszar robotyki edukacyjnej
stanowi edukacja specjalna i zastosowania robotéw w terapii dzieciecej [69, 73, 84].

Do robotyki edukacyjnej mozna zaliczy¢ takze turnieje robotéw organizowane dla
uczniéw wystepujacych w roli konstruktoréw. Jedne z najpopularniejszych zawodéw to
miedzynarodowe zawody RobotCup rozgrywane od 1997 roku, ktére ciesza sie
popularnoscia zwlaszcza w kategorii RobotCupJunior adresowanej do uczniéow szkoét
podstawowych i Srednich.

Rys. 1 Przyktady uzycia robotéw podczas zawodéw RoboCup: a) RoboCup 2014; b) RobotCup 2010

Poczatkowo roboty konkurencje robotéow byty ograniczone do takich zadan jak gra w
pitke nozng, pdzniej jednak zawody rozrosty sie obejmujac takze takie kategorie jak
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ratownictwo i taniec [68, 80]. W Polsce pierwsze Mistrzostwa Polski Robotéw
adresowane do ucznioéw szkot podstawowych, gimnazjoéw oraz szkot Srednich odbyty sie
w roku 2012. Inne zawody popularne zar6wno w Polsce jak i na §wiecie to tzw. zawody
sumo rozgrywane wsrod uczestnikoOw na poziomie szk6t wyzszych (jednym z gtéwnych
wyzwan technicznych w zawodach jest zbudowanie robotéw autonomicznych). Bez
wzgledu na ich kategorie, zawody pozwalaja podnie$¢ poziom wiedzy ucznidéw w
zakresie nauk technicznych i $cistych [27] oraz motywowa¢ uczniéw do nauki, takze
tych, ktérzy na co dzien nie interesuja sie technika [68]. Przyktad zawod6éw dobrze
ilustruje fakt, Ze granica pomiedzy edukacja a zabawa w przypadku robotéw jest ptynna.
Wiele modeli i zestabw robotéw, takich jak np. zestaw LEGO Mindstorm (Rys. 4) lub
imitujacy cztowieka Robosapien (Rys. 2b), wykorzystywanych jest zaréwno jako
narzedzia edukacyjne jak i zabawki. Ponadto, nauka poprzez zabawe stanowi jeden z
gléwnych elementéw decydujacych o sukcesie robotéw w edukacji, a obnizajacy sie
koszt zestawow robotycznych i robotéw sprawia, ze liczba potencjalnych uzytkownikow
robotéw stale rosnie. Z tego wzgledu robotyka edukacyjna jest takze cze$cia
,edutainment” czyli obszaru 1gczacego elementy edukacji (ang. education) i zabawy
(ang. entertainment) [43]. Obszar ,edutainment” stanowi jednocze$nie jeden z
gléwnych obszaréw zastosowan rynkowych dla robotyki [2].

1.1.2.1 Roboty spoteczne w edukacji

W zalezno$ci od formy i funkcjonalno$ci charakteryzujacych dany system, roboty petnia
rézne role, od stuzenia jako narzedzie edukacyjne do petnienia funkcji asystentow
nauczycieli i nauczycieli jako takich. Robot edukacyjny i zestaw robotyczny klasyfikuje
sie wiec jako ,narzedzie”, ,rowie$nik” i ,nauczyciel” [37]. Tego rodzaju klasyfikacja moze
przybiera¢ takze inne formy nazewnictwa, np. roboty opisywane sg jako ,materiaty
edukacyjne”, ,towarzysze nauki” i ,asystenci nauczyciela” [12] oraz ,roboty do zaje¢
praktycznych” przeciwstawione ,robotom nauczajagcym” [21]. (w celu przegladu
glownych prac empirycznych wykorzystujacych roboty edukacyjne, uwzgledniajacy
podziat na role robota wedlug ww. kategorii zob. [36]). Edukacja w obszarze nauk
technicznych i nauk S$cistych obejmuje wykorzystanie robotéw gtéwnie w formie
narzedzi, natomiast edukacja w zakresie przedmiotow nietechnicznych wykorzystuje
roboty takze w roli rowiesnikéw i nauczycieli. Gtéwnymi uczestnikami zaje¢ z robotami
w roli rowiesnika i/lub nauczyciela sg uczniowie na poziomie przedszkoli i szkot
podstawowych [36]. Warto przy tym podkresli¢, ze zajecia z wykorzystaniem robotéw
najczesciej nie sg czescig obowigzkowego programu nauczania i odbywaja sie w formie
zaje¢ dodatkowych [14]. O ile roboty wykorzystywane jako narzedzia nie wymagaja
posiadania funkcji spotecznych, o tyle roboty traktowane jako réwiesnicy i nauczyciele
czesto imituja wybrane cechy ludzkie. S3 wiec to roboty spoteczne. Stopien
antropomorficznosci robotow wykorzystywanych w edukacji jest zréznicowany, od
prostych konstrukcji przypominajacych zabawki, takich jak np. robot NAO i RoboSapien
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(Rys. 2) [59, 63] do realistycznych kopii cztowieka, takich jak np. japonski robot SAYA
(Rys. 3) [39]. Glbwnym obszarem zastosowan robotéw spotecznych w edukacji jest
edukacja nietechniczna [63], w szczegdlno$ci nauka jezyka obcego [25, 37, 63, 89], a
takze nauka opowiadania [33, 48], edukacja muzyczna [35] i in. Wykorzystywanie
robotéw spotecznych t w edukacji nauk technicznych i nauk Scistych jest rzadsze, ale
niewykluczone [23, 63], przy czym ten sam model robota moze stuzy¢ zaréwno jako
narzedzie jak i asystent nauczyciela (np. robot NAO). Niektérzy badacze utozsamiajg
robotyke edukacyjng $cisle z wykorzystaniem robotéw spotecznych. W takim wypadku,
definicja robotyki edukacyjnej jest rownoznaczna z edukacjg opierajaca sie na interakcji
miedzy robotami-nauczycielami i uczniami [36], gdzie roboty petnig role tzw.
»2antropomorficznych edukatoréw” (ang. anthropomorphic educators). Nalezy przy tym
pamieta¢, ze antropomorficzny (imitujacy cztowieka) wyglad i zachowanie robotéw nie
s3 jedynym wzorcem dla robotéw spotecznych wykorzystywanych w edukacji. Uzywane
sa takze roboty zoomorficzne (imitujace zwierzeta) [29, 69] lub platformy celowo
podkreslajace mechaniczny charakter robotéw. W literaturze podmiotu nie znaleziono
przypadku wykorzystania robotéw do nauczania bezpiecznych zachowan w zadnej z
ww. rol.

b)

Rys. 2 Roboty antropomorficzne: a) NAO; b) RoboSapien



Rys. 3 Robot humanoidalny SAYA

1.1.2.2 Robotyka edukacyjna na terenie Warszawy

Biorac pod uwage fakt, Ze niniejszy projekt zrealizowany zostal w szkotach na terenie
Warszawy, warto zwrdci¢ uwage na istniejagca w Warszawie oferte w zakresie robotyki
edukacyjnej. Nalezy przy tym pamieta¢, Zze firmy oferujgce swoje ustugi w Warszawie
czesto dzialajg takze w innych miastach i miejscowo$ciach na terenie catego kraju.
Podobnie jak w innych krajach, zajecia szkolne zwigzane z robotyka maja zazwyczaj
charakter zaje¢ dodatkowych, tzn. odbywajg sie w ramach zaje¢ pozalekcyjnych lub w
weekendy. Zajecia odbywajg sie w wybranych szkotach lub domach i osrodkach kultury
z reguty w formie cotygodniowych zaje¢ w ciggu catego semestru, poétkolonii lub
pojedynczych zaje¢. Ponadto, przy réznych okazjach (np. Dnia Dziecka) organizowane s3
pokazy lub wystawy, podczas ktorych uczestnicy moga zapoznac sie z osiggnieciami i
nowinkami w dziedzinie robotyki oraz obejrze¢ i niejednokrotnie wtasnorecznie
przetestowac dziatanie réznych robotow.

Najwieksza popularnosScia ciesza sie zajecia z zakresu budowy i programowania
robotow z wykorzystaniem zestawow LEGO WeDo oraz LEGO Mindstorms (Rys. 4).
Zestawy LEGO WeDo dedykowane s3 dla dzieci mtodszych natomiast LEGO Mindstorms
uzywane s3 najczeSciej przez dzieci starsze i mtodziez. Warsztaty najczeSciej
adresowane sg do dzieci na poziomie przedszkoli i szk6t podstawowych. Uczestnicy
zaje¢ zapoznaja sie z podstawowymi pojeciami z zakresu robotyki, programowania,
sztucznej inteligencji, a takze mozliwo$ciami zastosowania robotéw w przemysle oraz
zyciu codziennym. Zajecia pozwalajg takze na ksztattowanie umiejetnosci wyszukiwania
i selekcjonowania informacji oraz korzystania z nowoczesnych aplikacji i technologii.
Przyktady wykorzystania zestawdéw LEGO na terenie Warszawy obejmuja zajecia
oferowane przez nastepujace firmy:

e Maly inzynier (www.malyinzynier.pl)
e ROBOcamp (www.robocamp.pl)



e Roboty i Spotka (www.robotyispolka.pl)

e Twoj Robot (www.twojrobot.pl)

¢ Robomind (www.robomind.pl)

e Planeta Robotéw (www.planetarobotow.pl)

e eduPUNKT (www.edupunkt.com.pl)

e Akademia Iwony Kalaman (www.iwonakalaman.pl/index.html)
e MatPlaneta (www.e-matplaneta.pl)

Powyzsza lista pokazuje, ze wybdr ofert dot. warsztatow robotyki z wykorzystaniem
zestawdw LEGO jest bardzo duzy, przy czym firmy niekoniecznie ograniczajg sie tylko do
tych zestawow (np. firma Robotyka edukacyjna.pl oferuje takze zajecia z uzyciem robota
ER1). O popularnosci zestawé6w LEGO w edukacji moze $wiadczy¢ takze fakt, Ze
warsztaty robotyki z wykorzystaniem zestawow LEGO adresowane sa takze do
dorostych, w tym nauczycieli (tego typu warsztaty odbyty sie m.in. w pazdzierniku 2014
roku w Gdansku w ramach inicjatywy Fab Lab Tréjmiasto) i rodzin (organizowane np.
przez firme Krélestwo Edukacji).

Rys. 4 Nauka budowy robotéw z klockéw LEGO Mindstorms

Inng formg zaje¢ z wykorzystaniem robotéw sg wystawy i pokazy odbywajace sie na
terenie catego kraju. robotéw przyktadowe roboty, ktére czesto sa wykorzystywane do
tego celu to robot NAO (Rys. 5a) oraz robot LEMO (Rys. 5b).



b)
a)
Rys. 5 Przyktady robotéw wykorzystywanych w Polsce do celéw edukacyjnych:
a) NAO; b) LEMO

1.1.2.3 Robotyka edukacyjna a nauczanie bezpiecznych zachowan

W literaturze podmiotu nie znaleziono przypadku wykorzystania robotéw do nauczania
bezpiecznych zachowan. Istnieje przy tym szereg obszarow, ktore umozliwiaja
powigzanie nauczania bezpiecznych zachowan oraz robotyki edukacyjnej, takich jak:
a) interdyscyplinarnos¢; b) angazowanie dzieci; c) interakcje spoteczne oraz d)
zastosowania praktyczne. Sytuacja ta wynika z szeregu uwarunkowan. Po pierwsze,
zgodnie z istniejacymi w Polsce regulacjami, nauczanie bezpiecznych zachowan i higieny
stanowi element programu nauczania na poziomie wychowania przedszkolnego oraz
ksztatcenia ogo6lnego. Wiedza przekazywana jest w ramach réznych przedmiotéw, z
ktérymi wigzg sie okre$lone zagadnienia (np. zagrozenia przyrodnicze omawiane sg w
ramach edukacji przyrodniczej [62]). Programy i metody nauczania sg wiec
interdyscyplinarne, przez co dobrze koresponduje z nimi robotyka edukacyjna
charakteryzujaca sie wysokim stopniem interdyscyplinarno$ci, zar6wno pod wzgledem
konstrukcji robotéw jak i przedmiotéw nauczania. Po drugie, nauczanie bezpiecznych
zachowan juz na poziomie przedszkolnych i wczesnoszkolnym mozna powigzac ze
zjawiskiem antropomorfizacji: to wiasnie dzieci stanowig jedna z najczeSciej
angazowanych grup uczestnikéw w badaniach w obszarze robotyki spotecznej i HRI
oraz sg szczegOlnie sktonne do antropomorfizowania robotéw. W nurt ten wpisujg sie
takze warsztaty robotyki prowadzone w Polsce i zagranicg, ktére z reguty adresowane
sa do dzieci na poziomie przedszkoli i szkoét podstawowych. Po trzecie, waznym
elementem poprawy bezpieczenstwa w szkotach jest ksztattowanie umiejetnosci
spotecznych, w tym z wykorzystaniem czynnikdw emocjonalnych. Jest to kolejny aspekt,
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ktéry znajduje wspoélny mianownik z antropomorficznymi robotami spotecznymi, ktére
maja za zadanie dazy¢ do interakcji spotecznej z uzytkownikami, w tym coraz czesciej
imitowac emocje. Te ostatnie sg szczeg6lnie wazne w przypadku interakcji i komunikacji
robotow z dzie¢mi. Po czwarte, wiele treSci nt. bezpiecznych zachowan dotyczy
funkcjonowania w codziennym $rodowisku czlowieka i praktycznych zastosowan
nabytej wiedzy. Tego rodzaju zagadnienia oferujg wiec wiele mozliwosci prowadzania
zaje¢ praktycznych z dzie¢mi, w zaleznos$ci od tematu (np. zasady bezpiecznego
postugiwania sie komputerem, bezpieczne zachowania podczas zaje¢ ruchowych itp.).
Robotyka edukacyjna réwniez promuje metode nauczania poprzez dziatanie (ang.
learning by doing) i umozliwia zaadresowanie w podobny sposob kwestii dotyczacych
nauczania bezpiecznych zachowan.

1.2 Ramy teoretyczne

Podstawe teoretyczng niniejszej pracy stanowita klasyczna wersja interakcjonizmu
symbolicznego [16, 18, 55], tj. jednego z gléwnych nurtéw teoretycznych w socjologii i
naukach spotecznych. Za paradygmat nauczania postuzyt konstrukcjonizm [44, 85]. Oba
te podejscia ktadg nacisk na aktywny i twérczy udziat uczniéw w procesie uczenia sie. W
tym kontekscie, wptyw uzycia robotéw spotecznych na skuteczno$¢ nauczania badany
byt w oparciu o nastepujace pojecia: antropomorfizm, umiejetno$¢ tworzenia znaczen
oraz kreatywnosc¢.

1.2.1 Interakcjonizm symboliczny

Interakcjonizm symboliczny stanowi jedng z gtéwnych perspektyw badawczych w
socjologii, w szczegodlnosci socjologii jakoSciowej (ze wzgledu na swoj szeroki zakres i
duze zréznicowanie, interakcjonizm symboliczny jest postrzegany jako nurt
uwzgledniajacy szereg metod i podejs¢ badawczych, raczej niz pojedyncza teorie).
Interakcjonizm symboliczny zostat zapoczagtkowany na przetomie XIX i XX wieku, a jego
tworca byt amerykanski uczony George H. Mead [55]. Waznym kontynuatorem jego prac
byt Herbert Blumer, ktéry w 1937 r. stworzyt nazwe ,interakcjonizm symboliczny” [18].
Na przestrzeni dekad, w ramach interakcjonizmu symbolicznego powstaly réznorodne
szkoty i podejscia badawcze [51, 72]. Niniejsze badania opieraty sie na klasycznym
podejSciu wypracowanym przez G.H. Mead’a oraz H. Blumer'a. Warto zauwazy¢, ze
gléwnymi pojeciami rozwinietymi w ramach interakcjonizmu symbolicznego sa
umiejetno$¢ tworzenia znaczen oraz spoteczny charakter tozsamos$ci i umystu
cztowieka. Cechy te rozwijane s3 w ramach interakcji symbolicznych, tzn. interakcji
odnoszacych sie do tworzenia i wymiany znaczen (symboli). Nacisk na pojecie tworzenia
znaczen oraz interakcje spoteczng sg gtéwnymi przestankami do zastosowania tej
perspektywy badawczej w obszarze robotyki spotecznej i HRI. Ponadto, biorgc pod
uwage fakt, ze jak wspomniano powyzej, wktad socjologii do robotyki spotecznej jest
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bardzo ograniczony lub wrecz ,nieistniejacy” [71] (ku zdumieniu samych socjologow
[56]), zastosowanie tej perspektywy jest elementem wplywajacym na innowacyjnos¢
projektu.

1.2.2 Pojecia kluczowe
a) Antropomorfizm

Podstawowg cecha robotéw spotecznych, ktéra odréznia je od innych technologii oraz
wzbudza zainteresowanie w uczniach, jest ich antropomorficznos$¢, tzn. nasladowanie
cech ludzkich. Proces antropomorfizacji odbywa sie nie tylko w poprzez nadawanie
robotowi ludzkiego wygladu i zachowan, ale takze w formie interakcji spotecznej miedzy
robotami a ludZzmi. Innymi stowy, liczy sie zaréwno sama konstrukcja robota jak i
interakcja spoteczna z uzytkownikami, a takze kontekst uZycia robota.
Antropomorficzny efekt osiagany jest wiec zaréwno poprzez antropomorficzne cechy
robota jak i nadanie antropomorficznych znaczen takich cech przez cztowieka. To
dlatego ten sam robot moze by¢ postrzegany w rézny sposoéb, tzn. jako bardzo podobny
lub tylko nieznacznie podobny do czlowieka. Ponadto, antropomorfizacja wymaga
dokonania interpretacji przez uzytkownika - nie ma jednoznacznej definicji tego, kim
jest cztowiek, a przez to, co to znaczy by¢ podobnym do cztowieka. To zatoZzenie bazuje
na postrzeganiu robotéw w Kkategorii ,stabej pozycji ontologicznej’? (ang. weak
ontological stance) zgodnie z ktérg roboty humanoidalne wydajqg sie by¢ ludZmi. Jest ono
przeciwstawione ,mocnej pozycji ontologicznej” (ang. strong ontological stance),
zgodnie z ktéra roboty humanoidalne stajq sie ludZmi [45, 90].

b) Umiejetno$¢ tworzenia znaczen

Jak wykazano powyZej, proces interpretacji wygladu i zachowan robota jako
antropomorficznych polega na nadawaniu okres$lonych znaczen przez uzytkownika
robota (ang. meaning-making). Koncepcja tworzenia znaczen jest jednym z gtéwnych
poje¢ rozwinietych w ramach interakcjonizmu spotecznego [18, 55, 67]. To, w jakim
stopniu jednostka sama tworzy znaczenia oraz do jakiego stopnia znaczenia s3
ksztattowane przez czynniki zewnetrzne i wewnetrzne wptywajgce na jednostke, jest
przedmiotem dyskusji w naukach spotecznych. Jednakze z punktu widzenia
interakcjonizmu symbolicznego, jednostka aktywnie tworzy znaczenia oraz negocjuje i
zmienia ich tre$¢ w drodze interakcji spotecznej z innymi ludZmi [18]. Znaczenia sg wiec
podzielane przez jednostki w ramach danego spoteczenstwa i kultury gdzie kluczowa
role w ich formowaniu odgrywa jezyk. Mimo to, w wielu badaniach z dziedziny robotyki
spotecznej i HRI, czlowiek czesto przedstawiany jest jako pozbawiony takiej

Z Ontologia jest nauka o bycie.
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umiejetno$ci. W tego rodzaju badaniach antropomorfizm polega na wywotywaniu
okreslonych reakcji w uzytkowniku poprzez odpowiedni wyglad i zachowanie robota,
gdzie postrzeganie robota w kategoriach cech ludzkich nastepuje ,automatycznie” [17,
40, 47]. Niniejszy projekt ktadzie nacisk na proces interpretacji i tworzenia znaczen, tzn.
aktywny udziat uczestnikow w tworzeniu efektu antropomorficznego.

c) Kreatywnos$¢

Proces interpretacji nie byltby mozliwy bez kreatywno$ci. Rozwijanie kreatywnosci w
uczniach jest jedng z gtéwnych zalet robotyki edukacyjnej [6, 19, 46]. W tym kontekscie
kreatywno$¢ czesto oznacza dostowng tworczos$é, tzn. budowanie i programowanie
robotéw i zestawdw robotycznych. W szerszym ujeciu oznacza umiejetno$¢ znajdowania
rozwigzan i kreatywnego myslenia. Kreatywno$¢ jest tez jedng z tzw. ,umiejetno$ci XXI
wieku”, promowanych poprzez edukacje. Z tego wzgledu paradygmatem na ktérym
bazuje wiele projektow w obszarze robotyki edukacyjnej jest konstrukcjonizm
rozwiniety przez Paperta [8, 24, 44]. Konstrukcjonizm propaguje nauczanie poprzez
zaangazowanie uczniow w Kkonstruowanie roéznego rodzaju artefaktow (aspekt
materialny), ktéorymi mozna podzieli¢ sie z innymi w formie wspoétpracy i dyskusji
(aspekt spoteczny), ktére jednocze$nie stanowig przedmiot wspoélnej refleksji i
konstruowania wiedzy (aspekt mentalny) [85]. Jest to wiec ,uczenie sie przez dziatanie”
(ang. learning by doing). Paradygmat ten stopniowo zyskuje na popularnosci takze w
polskiej edukacji [85] i stanowi podstawe niniejszej pracy. Wraz ze stopniowym
wilaczaniem robotéw spotecznych do edukacji oraz nadawania im roli rowiesnikow i
asystentow, kreatywno$¢ rozumiana jako budowanie i programowanie robotoéw, traci
swoje pierwotne znaczenie. Kreatywno$¢ w robotyce edukacyjnej wymaga wiec
przedefiniowania i znalezienia nowych sposobéw rozwijania tej umiejetnosci w
uczniach.

Jedna z mozliwosci stanowi rozwijanie kreatywno$ci wpisanej w ww. proces tworzenia
znaczen wpisanej w antropomorfizacje robotow. Tworzenie znaczen jest uniwersalng
umiejetnosciag cztowieka, obecng w kazdym obszarze zycia, cho¢ nie zawsze w petni
uswiadomiona. Rézne jednostki postuguja sie takg umiejetnoscig w roznym stopniu oraz
rozwijaja ja na przestrzeni zycia. Zdolno$¢ ta nasila sie w sytuacjach napotykania
sprzecznosci: kazda sytuacja, w ktorej znaczenie danego przedmiotu czy zjawiska nie
odpowiadajg znaczeniu przypisywanemu przez dang jednostke, wymaga Swiadomej
refleksji oraz modyfikacji znaczenia lub wypracowania nowego. Zaistnienie sprzecznosci
wzmaga wiec zdolno$¢ nadawania znaczen, a przez to takze kreatywnos$¢. Jednym z
przyktadow takiej sprzecznosci jest wiasnie antropomorfizm. W literaturze przedmiotu
moment kiedy robot antropomorficzny przestaje by¢ akceptowany przez uzytkownika
ze wzgledu na swoje realistycznie, ale niedoktadne podobienstwo do czlowieka jest
okreslany mianem ,Doliny Niesamowitos$ci” [61] - robot, ktéry w zbyt duzym stopniu
przypomina czlowieka, nie bedac jednoczeSnie idealng kopia cztowieka, budzi w
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ludziach niepokéj i odraze. Powodem jest rozdZwiek miedzy wyobrazeniem na temat
cztowieka, a tym co prezentuje taki robot. Tego rodzaju zjawisko, a takze sam proces
antropomorfizacji sktaniajg uzytkownika do refleksji i tworczej interpretacji wygladu i
zachowan robotéw nasladujacych cztowieka. To witasnie po w ten sposéb mozna
rozwija¢ nowe metody rozwijania Kkreatywnosci w uczniach wykorzystujac
antropomorficzne roboty spoteczne w edukacji.

Ponadto, warto zauwazy¢, ze wielu wspotczesnych badaczy postrzega kreatywnos¢ jako
umiejetnos¢ cztowieka uwarunkowang spotecznie i kulturowo. O ile jednostki r6znia sie
miedzy soba predyspozycjami i stopniem kreatywnosci, o tyle kreatywno$ci mozna tez
do pewnego stopnia sie nauczy¢ (dowodem na to jest choc¢by robotyka edukacyjna
wykorzystujaca roboty do ksztatcenia w uczniach kreatywnoS$ci). Odchodzi sie wiec od
postrzegania kreatywnos$ci jako cechy charakteryzujacej tylko wybrane, szczegolnie
uzdolnione jednostki, na rzecz rozwijania kreatywnosci w réznorodnych dziedzinach
dziatan czlowieka [86]. Niniejsze badanie opierato sie wiec na zalozeniu, ze, wbrew
obiegowej opinii wedtug ktdrej to dzieci sg najbardziej kreatywne, zdolnosci twoércze
rozwijaja sie wraz z wiekiem. Z tej perspektywy, w celu bycia kreatywnym potrzebna
jest nie tylko ciekawos$¢ i wyobraznia, ale takze umiejetno$¢ postugiwania wyobraZnig,
czesto na duzym poziomie ztoZzonosSci. Z punktu widzenia interakcjonizmu
symbolicznego, podobnie jak w przypadku umiejetno$ci tworzenia znaczen, kluczem do
rozwijania kreatywnoSci jest interakcja spoteczna [60], gdzie obie te umiejetnosci
wzajemnie sie ze sobg tgcza [57]. Wspdélnym mianownikiem dla procesu uczenia sie,
umiejetnosci interpretacji, kreatywnos$ci oraz antropomorfizacji jest konieczno$¢
zaistnienia interakcji spotecznej. Nowy rodzaj interakcji spotecznej zachodzacej miedzy
uczniami a robotami antropomorficznymi stwarza wiec szanse na badanie wptywu
takiej interakcji na kreatywno$¢ uczniow rozumianej jako umiejetno$¢ tworzenia
nowych znaczen, a w konsekwencji, zdolnos$¢ uczenia sie.

1.3 Ramy metodologiczne

Niniejsza praca opierata sie na paradygmacie jako$ciowym, stawiajagcym w centrum
pojecie tworzenia znaczen i interpretacji. O ile w dziedzinie Human-Robot Interaction
(HRI) dominuje paradygmat iloSciowy, o tyle coraz cze$ciej stosowane sg takze metody
jakoSciowe i mieszane. Ponadto, paradygmat jakoSciowy wpisuje sie w nurt badan w
obszarze interakcjonizmu symbolicznego i konstrukcjonizmu, stanowigcych podstawe
teoretyczng niniejszej pracy. Nie bez znaczenia jest takze fakt, Ze metody jakoSciowe,
takie jak wywiady swobodne i obserwacja uczestniczaca wykorzystane do celow
niniejszego badania, sg szczegdlnie dobrze przystosowane do badan angazujacych dzieci
w roli uczestnikow. Ponadto, ujecia jako$ciowe czesto stosowane sg w badaniach
prowadzonych w naturalnym otoczeniu czlowieka (w tym wypadku w otoczeniu
szkolnym), w przeciwienstwie do eksperymentow prowadzonych w S$cisle
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kontrolowanych warunkach laboratoryjnych. To wlasnie w Swietle tej perspektywy
opracowano gtéwne zatozenia dot. tematyki zaje¢ i metodyki badania.

1.3.1 Wybor szkét

Zgodnie z zatoZeniami badan jako$ciowych, uczestnicy badania stanowili prébe celowq i
nielosowg. Do udziatlu w projekcie zaproszono szkolty podstawowe na terenie
Warszawy, ktére na przestrzeni ostatnich lat poprzedzajacych realizacje niniejszego
projektu wykazaty szczeg6lne zainteresowanie tematyka bezpiecznych zachowan i/lub
robotyka, tj. uczestniczyty w konkursach dot. bezpiecznych zachowan i/lub braty udziat
w pokazach robotéw oraz warsztatach robotyki. Bioragc pod uwage fakt, ze projekt
przewidywal realizacje zaje¢ w trzech szkotach, do udzialu w badaniu na wstepie
zaproszono 10 szkét. W rezultacie do udziatu w projekcie zgtosity sie cztery szkoty. O ile
zatozenia projektu wymagaly zaangaZowania trzech szkoét, ze wzgledu na walory
badawcze, liczbe uczestnikow zwiekszono, tak zeby wtgczy¢ do badania wszystkie cztery
szkoty, ktére wyrazity zainteresowanie projektem.

Przed rozpoczeciem realizacji zaje¢, w kazdej ze szkét odbyto sie po jednym spotkaniu z
nauczycielkami i/lub Dyrekcjg. Spotkania umozliwity Wykonawcy szczegétowe
omoéwienie zatozen projektu oraz opracowanie szczegdtowego scenariusza zajec. Byly
takze wazne dla samych nauczycieli, ktérzy mogli w ten sposéb uzyskaé¢ pewnos¢, ze
Dyrekcja jest poinformowana o zatozeniach i wymaganiach projektu oraz wyraza zgode
na realizacje badania.

W badaniu udziat wziety nastepujace szkoty na terenie Warszawy:

Tab. 1 Szkoty Podstawowe na terenie Warszawy
uczestniczace w badaniu

Numer SP Dzielnica
132 Wola
220 Srodmiescie
336 Ursynow
341 Bemowo

W okresie poprzedzajacych realizacje badania, zaré6wno nauczyciele jak i rodzice dzieci
biorgcych udziat w badaniu, zostali poproszeni o wyrazenie pisemnej zgody na udziat w
badaniu oraz na zebranie i wykorzystanie materiatow audio-wizualnych do celow
badawczych. Do zadan Wykonawcy nalezato sporzadzenie oraz spisanie uméw na
realizacje badania ze szkotami.
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Ze wzgledu na to, Ze zajecia z robotem miaty charakter zaje¢ swietlicowych, uczestnikéw
badania wytypowano spos$rdd uczniow uczeszczajacych na Swietlice. Nauczyciele we
wszystkich szkotach wytypowali po dwie grupy uczniéw na poziomie klas I, po 10-12
0os0b w grupie. W miare mozliwosci zachowano réwng proporcje miedzy uczniami ptci
zenskiej i meskiej. Jedna z grup miala za zadanie uczestniczy¢ w zajeciach
wykorzystujacych robota, natomiast druga grupa stanowita grupe poréwnawcza
realizujgcg ten sam program zajeé, ale bez udziatu robota. Tego rodzaju podziat
umozliwial zbadanie wptywu robota na poziom efektywno$ci nauczania poprzez
poréwnanie wynikéw uzyskanych przy uzyciu testdw sprawdzajacych (obie grupy miaty
za zadanie wypelni¢ te same testy sprawdzajace). Waznym czynnikiem majgcym wptyw
na wybér uczestnikow byla takze dyspozycyjno$¢ uczniow i ich rodzicow, w
szczegblnosci gotowos¢ przywiezienia ucznia do szkoty w okreslonym dniu na okreslong
godzine. Tego rodzaju uwarunkowania dobrze ilustrujg fakt, Ze realizacja zaje¢ byta
uzalezniona nie tylko od samego robota, ale takze innych uwarunkowan na co dzien
istniejagcych w szkotach. W Kkazdej ze szkoét zajecia byty realizowane przez jednag
nauczycielke, t3 sama dla obu grup. Bylo to wazne ze wzgledu na koniecznos$¢
poréwnania wynikéw badania w obu grupach i ograniczenia ilo$ci zmiennych, ktére
mogty wptynaé na rezultat badania.

1.3.2 Wyb6ér robota spotecznego

Glownymi przestankami do wyboru robota byty okreslone cele projektu (wykorzystanie
robota do podniesienia efektywnoSci nauczania bezpiecznych zachowan na poziomie
klas I) oraz mozliwos¢ wchodzenia w interakcje spoteczng z uczniami. Z tej
perspektywy, wazne byto wybranie robota, ktéry stuzyt by jako asystent i/lub réwie$nik
nasladujacy cztowieka oraz uwzglednialby aspekty i zachowania spoteczne wpisane w
tematyke bezpiecznych zachowan. Z tego powodu, wykluczono mozliwo$¢ wyboru
robotow przypominajgcych zabawki (zob. Rys. 2). Przy wyborze robota uwzgledniono
takze definicje r-Learningu stosowang w robotyce edukacyjnej, ktora ktadzie szczegdlny
nacisk na interakcje miedzy robotami a uczniami. Waznymi elementami takiej interakcji
jest zdolno$¢ robota do poruszania sie, porozumiewania sie przy uzyciu mowy oraz
wyrazania i rozpoznawania emocji. Ponadto, podstawa interakcji miedzy cztowiekiem a
robotem jest wzajemno$¢ - robot nie tylko reaguje na polecenia i dziatania uzytkownika,
ale takze sam inicjuje szereg zachowan, na wzor zachowan ludzkich (w praktyce jednak
zdolno$¢ robotéw do samodzielnej, czyli autonomicznych zachowan jest najczesciej
ograniczona, tzn. roboty w roéznym stopniu sterowane sa przez cztowieka). Wybierajac
robota do celéw niniejszego projekty uwzgledniono takze istniejacy stan technologii i
oferte robotow dostepnych na rynku. W rezultacie, do celow projektu wybrano robota
LEMO (Rys. 6) wyprodukowanego przez polska firme Invention-Group Bozydar
Milewski.
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Rys. 6 Robot LEMO

1.3.3 Tematyka zajec

Znajomos$¢ podstawowych zagrozen dla zycia i zdrowia ze strony Srodowiska i
cztowieka oraz zasad bezpiecznych zachowan, jest wpisana w podstawe programowa
zdefiniowang przez Ministerstwo Edukacji Narodowej (MEN) dla poszczegdlnych
etapéw edukacji3. Na etapie edukacji wczesnoszkolnej zagadnienia dot. bezpieczenstwa
wpisane s3 w roznorodne obszary, takie jak ,Edukacja spoteczna”, ,Edukacja
przyrodnicza”, ,Zajecia komputerowe” oraz ,Zajecia techniczne”. Jako tematyke zajeé
realizowanych w ramach niniejszych badan wybrano dwa obszary tematyczne
dostosowane do poziomu klas I, tj. ,bezpieczne wakacje” oraz ,bezpieczenstwo
pozarowe”. Poza wytycznymi zawartymi w podstawie programowej, przy wyborze
tematéw kierowano sie nastepujacymi przestankami:

a) Bezpieczne wakacje: Z réznych analiz wynika, Ze najwiecej wypadkow odbywa
sie na terenie szko6t i doméw, w szczegdlnosci tych dotyczacych uszkodzen
ciata. Jednocze$nie, z danych Systemu Informacji O$wiatowej* wynika, zZe
liczba wypadkéw na terenie szkdt systematycznie maleje. Okres wakacyjny
wigze sie z okre$lonymi rodzajami zagrozen. Z badan przeprowadzonych
CBOS [1] wynika, Ze jednym z zagrozen, na temat ktérego respondenci
posiadaja najmniejsza wiedze jest utoniecie. Ponadto, podczas spotkan
poprzedzajacych realizacje badania, nauczycielki wskazaty szereg innych
zagadnien zwiagzanych z tematyka bezpiecznych wakacji, w tym sposoby

3 Podstawa programowa ksztalcenia ogélnego dla szkét podstawowych
https://men.gov.pl/wp-content/uploads/2014/08/zalacznik_2.pdf
4 http://www.cie.men.gov.pl/index.php/dane-statystyczne/137.html

16



postepowania w przypadku zgubienia sie w tlumie i rozmowa z
nieznajomymi. Wszystkie te zagadnienia uwzgledniono na etapie
formutowania scenariusza zaje¢. Ponadto, tematyka bezpiecznych wakacji
bezposrednio taczyta sie z okresem realizacji zaje¢ (przetom maja i czerwca).

b) Bezpieczeristwo pozarowe: Z jednej strony, nauczanie i zajecia poSwiecone
bezpieczenstwu pozarowemu sg szeroko propagowane, zaréwno przez szkoty
jak i straz pozarng. W szkotach realizowane s3 m.in. ¢wiczenia dot. zasad
ewakuacji oraz spotkania ze strazakami. Z drugiej strony, z danych Komendy
Gtownej Panstwowej Strazy Pozarnej> wynika, Ze obok podpalen umysinych,
glbwna przyczyn pozaréow jest nieostrozno$¢ osob dorostych przy
postugiwaniu sie ogniem otwartym, np. zapatkami i papierosami. Ponadto, z
badan CBOS wynika, Ze pozar jest jednym ze zdarzen, ktore budzi najwiekszy
niepok6j wsrdd respondentéow (drugim co do wielko$ci po wypadkach
samochodowych) [1]. Nauczanie bezpiecznych zachowan w kontekscie
bezpieczenstwa pozarowego wymaga wiec dalszego propagowania i
utrwalania juz na poziomie edukacji wczesnoszkolnej, co zostato podkreslone
takze podczas konsultacji z nauczycielkami. Jest to rowniez tego rodzaju
tematyka, ktéra wymaga ksztatcenia cztowieka przez cate zycie, takze po
ukonczeniu edukacji szkolnej. Ponadto, ze wzgledu na warunki pogodowe,
zagrozenie wystgpieniem pozaru jest szczeg6lnie wysokie w okresie letnim,
przez co tematyka bezpieczenstwa pozarowego taczyta sie z tematyka
bezpiecznych wakacji.

1.3.3.1 Scenariusze zajec

Szczegotowy scenariusz zaje¢ zostat opracowany zaréwno na podstawie przegladu
literatury i istniejgcych programow nauczania oraz materiatow dydaktycznych, jak i
indywidualnych konsultacji z nauczycielami ze szkét biorgcych udziat w badaniu.
Konsultacje odbyty sie w formie spotkan oraz drogga mejlowa na przestrzeni trzech
miesiecy poprzedzajacych realizacje zaje¢. Wiaczanie uzytkownikéw koncowych do
procesu opracowywania wytycznych dot. wtasnosSci oraz sposobu uzytkowania danej
technologii, w tym robotéw, jest coraz powszechniej stosowane (funkcjonuje niekiedy
pod nazwg (ang.) ,participatory design” [66]). Uwzglednienie preferencji uzytkownikow
jest szczegblnie wazne w przypadku robotéw mobilnych, ktére wchodza w bezposrednia
interakcje z cztowiekiem, w tym interakcje spoteczna.

Ponadto, w przypadku niniejszego projektu, celem konsultacji bylo nie tylko
dostosowanie zatozen projektu do istniejacych programoéw nauczania i uwarunkowan

5 http://asystentbhp.pl/art/najczestsze-przyczyny-pozarow/1#.WBy_uySR6DQ
17



istniejgcych w danej szkole, ale takze zaznajomienie nauczycielek z celami i metodami
obowiazujagcymi w dziedzinie robotyki edukacyjnej. Odpowiednie zaangazowanie
nauczycielek w realizacje zaje¢, w tym zrozumienie zasad interakcji cztowiek-robot, byto
kluczowe dla powodzenia realizacji badania. Zabieg ten byt istotny takze ze wzgledu na
to, ze robot wystepowat w roli asystenta, a nie samodzielnego nauczyciela. Poniewaz
robot LEMO byt sterowany przez operatora i nie dziatal autonomiczne, zrozumienie
zasad wspotpracy miedzy nauczycielem i robotem bylo wazne takze dla samego
operatora robota, zaangazowanego w proces konsultacji (operator robota byt
jednoczes$nie osobg odpowiedzialng za zaplanowanie i realizacje badan).

Do celéw badania opracowano dwa scenariusze zaje¢ przeznaczonych dla grupy z
robotem oraz dla grupy poréwnawczej bez robota, a takze testy sprawdzajace. Kazdy ze
scenariuszy obejmowat opis etapow zaje¢ oraz szacowany czas realizacji:

Tab. 2 Etapy badania omdwione w szczegdtowych scenariuszach zaje¢

Grupa z robotem Grupa bez robota
Temat I: Bezpieczenstwo pozarowe Temat I: Bezpieczenstwo pozarowe (60
(75 min) min)
Temat 11: Bezpieczne wakacje Temat II: Bezpieczne wakacje
(75 min) (60 min)
Testy sprawdzajace (30 min) oraz wywiad Testy sprawdzajace (30 min)
grupowy z udzialem uczniéw (30 min)
Spotkanie z robotem (60 min) Spotkanie z robotem (60 min)
Rysowanie robota Rysowanie robota

Kazdy z dwoch blokéw tematycznych tj. bloku poswieconego bezpieczenistwu
pozarowemu i bezpiecznym wakacjom, sktadat sie z czeSci teoretycznej (pogladowej)
realizowanej przez nauczyciela oraz praktycznej (zadaniowej) realizowanej przy uzyciu
pomocy dydaktycznych oraz przy uzyciu robota LEMO (w jednej z grup). Rola
nauczyciela bylo oméwienie wybranych tematéw, natomiast do zadan robota nalezato
pogtebienie informacji poprzez zadania praktyczne. Takie ujecie miato na celu
unikniecie sytuacji kiedy to robot informowatby o zasadach zachowania kluczowych dla
zdrowia i zycia czlowieka, w sposob, ktory moze wywotywac skojarzenia z zabawa
(element zabawy i nauki przez zabawe byt natomiast pozadany w trakcie realizacji
zadan praktycznych). Dla kazdej z dwoch grup opracowano ten sam zestaw testow
sprawdzajacych.

Dodatkowo, do zadan przeznaczonych dla grupy z robotem nalezal udziat w krotkim
wywiadzie grupowym zrealizowanym bezposrednio po zakonczeniu zaje¢. Zakonczenie
cyklu zaje¢ w kazdej ze szk6t obejmowato takze organizacje pokazu robota dla obydwu
grup, a takze dla innych uczniéw lub oséb znajdujacych sie w szkole. Organizacja pokazu
miata na celu zainteresowanie szerszego grona odbiorcéw zajeciami poswieconymi

nauczaniu bezpiecznych zachowan z wykorzystaniem robotéw spotecznych. Byto to
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wazne w perspektywie przysztej realizacji Innowacyjnego Programu Edukacyjnego,
bedacego jednym z rezultatéw projektu. Po tym jak w pierwszej ze szkot, w ktorej
odbyty sie zajecia testowe (SP336), grupa uczniéw z wtasnej inicjatywy wykonata
rysunki robota LEMO, zadanie rysowania robota dodano do scenariusza obowigzujacego
w pozostatych szkotach. Wykonanie rysunkéw stanowito element dodatkowy
przeznaczony do realizacji bezposrednio po zakonczeniu zaje¢ lub w odstepie kilku dni.
Rysunki postuzyly jako materiat badawczy (uzycie rysunkéw staje sie coraz
powszechniej stosowang metoda jakosciowa badaniach HRI angazujacych dzieci [12,
50]), a takze element utrwalajacy pozytywny obraz robota LEMO stworzony podczas
lekcji oraz wiedze uzyskang w trakcie zajec.

Kazdy ze scenariuszy zawieral opis poszczegélnych zadan oraz sposob i orientacyjny
czas realizacji tych zadan (zob. szczegétowe informacje w Sekcji 2.2). Na kazdy z dwéch
blokéw tematycznych przypadata jedna godzina lekcyjna zdefiniowana wedtug
scenariusza (60 i 75 minut) do zrealizowania w kazdej grupie na przestrzeni dwéch dni.
W rezultacie realizacja badania wymagata wyznaczenia 4 godzin lekcyjnych i 4 dni w
kazdej ze szkét (po dwie godziny i dwa dni na grupe z robotem i bez robota). W
przypadku zaje¢ z robotem, scenariusz uwzgledniat takze sekwencje mowy, tj. zdania
lub stwierdzenia wygtaszane przez robota w konkretnych momentach oraz sugerowany
przebieg rozmowy ze strony nauczyciela. Wszystkie sekwencje mowy robota byty
uruchamiane przez operatora znajdujacego sie w klasie lub poprzez dotkniecie tabletu
(,twarzy”). Szczeg6towe rozpisanie zadan do realizacji przez nauczyciela i robota byto
wazne ze wzgledu na nowo$¢ tematyki i brak wcze$niejszych doswiadczen ze strony
nauczycielek w dziedzinie robotyki edukacyjne;j.

Ponadto, do celéw projektu, opracowano materiaty dydaktyczne, takie jak prezentacje w
wersji elektronicznej, laminowane plansze w formacie A3 i A4, naklejki i znaczki oraz
maskotki. Przed rozpoczeciem badania nauczycielki otrzymaty informacje na temat
wszystkich materiatéw i Zrddet wykorzystanych do celéow projektu. Dla celéw projektu
opracowano takze materiaty pamigtkowe, ktére rozdano uczniom po zakonczeniu zajec,
tj. znaczki oraz puzzle z wizerunkami robota LEMO.

1.3.3.2 Rolarobota

W zaleznos$ci od bloku tematycznego i zadan, robot LEMO miat przypisane trzy rézne
role:

a) Pokaz multimediow: Tablet petnigcy funkcje twarzy robota zostat wykorzystany
do pokazu pokazywania zdje¢ w nastepujacej formie:
e Robot pokazywat zdjecia ilustrujgce przedmiot pogadanki, np. pozary. W
grupie bez robota, zdjecia ilustrujace pogadanki pokazywane byly w
formie prezentacji przy uzyciu rzutnika.
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¢ Robot pokazywat zdjecia réznych przedmiotéw. Zadaniem uczniow byto
okreslenie poprzez naci$niecie ekranu czy dany przedmiot byt tatwopalny.
W podobny sposéb zrealizowano ¢wiczenie dotyczace wyboru miejsc
bezpiecznych do kapieli, w trakcie ktérego robot pokazywat na tablecie
zdjecia miejsc, w ktorych kapiel jest dozwolona lub zabroniona. Za kazdym
razem po dokonaniu wyboru, robot udzielal odpowiedzi stwierdzajgcej
czy dany wybor jest prawidtowy czy nie, jednocze$nie wyrazajac rado$¢ w
przypadku odpowiedzi prawidlowej. W tym sensie robot byt takze
uczestnikiem interakcji. W przypadku grupy bez robota, te same zdjecia
przedmiotéw i miejsc byly pokazywane przez nauczycielke przy uzyciu
laminowanych plansz. Po dokonaniu wyboru, nauczycielka informowata
uczniéw czy udzielona odpowiedz byta prawidtowa.

b) Uczestnik: Robot wystepowat jako aktywny uczestnik interakcji podczas
przywitania i pozegnania uczniow oraz podczas wykonywania zadan
utrwalajgcych wiedze nt. drogi ewakuacyjnej oraz postepowania w sytuacji
zgubienia sie (¢wiczenie w formie odnajdywania maskotek). W przypadku
pierwszego ¢wiczenia, uczniowie uktadali na podtodze droge ewakuacyjng
ztozong ze znakéw uprzednio omdéwionych przez nauczyciela, od miejsca pozaru
do wyjscia. W tym celu wykorzystano laminowane plansze w formacie A3.
Zadaniem robota bylo przejscie dang droga stosujac sie zaré6wno do znakéw i
instrukcji udzielanych na biezgco przez uczniéw (robot niekiedy ,mylit sie” tak
zeby zacheci¢ uczniéow do udzielenia pomocy i wyKkorzystania wiedzy nt.
znakow). W przypadku maskotek, uczniowie chowali je w réznych miejscach
klasy, a nastepnie udzielali informacji robotowi gdzie i kogo powinien szuka¢. W
grupie bez robota te same zadania byty wykonywane kolejno przez kazda z grup,
gdzie to uczniowie mieli za zadanie przeby¢ droge ewakuacyjng i odnalez¢
maskotki.

c) Obserwator: W trakcie wykonywania ¢wiczen przez uczniow przy uzyciu plansz
w formacie A4 i naklejek, robot krazyt wsréd biurek, ,przygladajac sie” pracy
uczniow oraz sporadycznie komentujac ich dzialania. W tym sensie peinit
zadanie obserwatora.

1.3.4 Techniki badawcze

Badanie miato na celu sprawdzenie czy wykorzystanie antropomorficznych robotéw
spotecznych moze poprawi¢ efektywnos$¢ nauczania bezpiecznych zachowan na
poziomie klas I. W celu zidentyfikowania elementdéw oraz proceséw, ktore sktadaja sie
na potencjalny wpltyw robota na efektywno$¢ nauczania, zastosowano nastepujace
techniki badawcze:

a) Obserwacja uczestniczqca: Obserwacja uczestniczgca zostata zrealizowana
poprzez udziat w zajeciach dwoch badaczy ze strony Wykonawcy w roli
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obserwatoréw, w tym jednego petnigcego takze role operatora robota. Po
zakonczeniu zaje¢ badacze spisali swoje obserwacje w postaci tzw. notatek
terenowych. Przebieg zaje¢ zostat réwniez udokumentowany w formie nagran
audio-wizualnych oraz zdjec.

b) Wywiady: Bezposrednio po zakonczeniu zajeé¢, uczniowie biorgcy udziat w
zajeciach z robotem zostali zaproszeni do uczestnictwa w krétkich wywiadach
grupowych, ktore odbyly sie na terenie szkoty. Po zakoniczeniu realizacji zajec
we wszystkich szkotach, wszystkie nauczycielki zaproszono do udzialu w
zogniskowanym wywiadzie grupowym zrealizowanym w siedzibie Wykonawcy.

c) Analiza tematyczna: Do analizy danych zgromadzonych w postaci transkrypcji
wywiadoéw, nagran audio-wizualnych oraz notatek terenowych wykorzystano
metode analizy tematyczne;j.

d) We wszystkich szkotach i grupach uczniowie wypenili testy sprawdzajgce wiedze
uczniéw uzyskang podczas zaje¢, a przez to w bezposredni sposéb mierzace
wptyw wykorzystania robota spotecznego na efektywno$¢ nauczania.

Etap przygotowan badania zakonczyt sie przystagpieniem do realizacji badan
odbywajacej sie w ramach Etapu II projektu.
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2. ETAP II: Realizacja badan

Realizacja badan odbyta sie w ramach Etapu II projektu. Zgodnie z zatozeniami, badania
zrealizowano na terenie czterech szkdét podstawowych na terenie Warszawy, tj. SP Nr
132, SP Nr 220, SP Nr 336 oraz SP Nr 341 (dalej zwanymi SP132, SP220, SP336, SP341).
Zajecia odbyty sie na przetomie maja i czerwca 2015 roku.

W kazdej ze szkoét zajecia odbywaty sie na przestrzeni 5 dni. Harmonogram badania
przewidywal rozpoczecie realizacji zaje¢ w grupie bez robota (dzien 1-2), po ktorej
nastepowata realizacja zaje¢ w grupie z robotem (dzien 3-4). Badanie konczyto sie
testem sprawdzajacym dla wszystkich uczniéw (dzien 5) oraz pokazem. Rozpoczecie
zaje¢ od grupy poréwnawczej miato na celu unikniecie rozpowszechniania informacji
dot. zaje¢ wsrdd uczniéw, co mogto by¢ spowodowane obecnoscia robota i zwigzanym z
tym zainteresowaniem. Taki plan badania miat réwniez umozliwi¢ nauczycielkom
zapoznanie sie ze scenariuszem zaje¢ w jego tatwiejszej wersji, tj. bez robota.

O ile scenariusz przewidywat realizacje pokazu robota w dodatkowym terminie, o tyle w
praktyce, ze wzgledu na preferencje szkot, pokaz odbywat sie w dniu pisaniu testow
sprawdzajacych, tj. po zakonczeniu testéw. Decyzja o realizacji pokazéw miata na celu
unikniecie wywotywania konfliktdéw ws$rdd uczniéw na tle tego, kto brat lub nie brat
udzialu w zajeciach z robotem (jak sie okazato podzniej, ryzyko zaistnienia takiego
konfliktu pojawiato sie niekiedy takze ws$réd samych rodzicéw). Ponadto, z punktu
widzenia realizacji przysztego Innowacyjnego Programu Edukacyjnego, wazne byto
zainteresowanie zaréwno uczniéw jak i szkdét nauczaniem bezpiecznych zachowan z
wykorzystaniem robotow spotecznych. Z tego wzgledu, jezeli szkola wyrazita takie
zapotrzebowanie, pokaz nie byt ograniczony wytacznie do grup uczniéw bioracych
udziat w badaniu, ale pozostawat otwarty takze dla innych uczniéw i nauczycieli oraz
innych pracownikéw szkoty.

Bezposrednio po zakonczeniu testow, w kazdej szkole zrealizowano wywiad grupowy z
uczniami, ktérzy wzieli udziat w zajeciach z robotem (w tym celu wyznaczono osobne
pomieszczenie lub miejsce w klasie). Poza zakonczeniu wywiadu, ktory trwat srednio 10
minut, uczniowie dotaczali do grupy uczestniczacej w pokazie. Ponadto, bezposrednio
po zakonczeniu zaje¢ lub w odstepie kilku dni, wybrani uczniowie wykonali rysunki
poswiecone zajeciom z robotem LEMO (zadanie miato charakter nieobowigzkowy).

Po zakonczeniu zaje¢ we wszystkich szkotach wszystkie nauczycielki wziety udzialt w
zogniskowanym wywiadzie grupowym. Wszystkie wywiady zarejestrowano w formie
nagran audio-wizualnych.
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2.1 Przebieg zajec

Wybo6r miesigca maj/czerwiec na okres realizacji zaje¢ wigzat sie z tym, Ze realizacja
zaje¢ we wczeSniejszym terminie wsrdd ucznidéw klas I, ktérzy dopiero rozpoczynaja
nauke, mogtaby okaza¢ sie zbyt trudna, zaréwno z punktu widzenia uczniéw jak i
nauczycielek. Ponadto, czerwiec jest okresem, w ktorym szkoly majg wiele mozliwosci
realizacji zaje¢ dodatkowych oraz wykorzystania sal swietlicowych, w ramach ktérych
odbywalty sie niniejsze badania.

W Kkazdej ze szkot, w zajeciach uczestniczyta jedna nauczycielka oraz dwéch badawczy
ze strony Wykonawcy, z czego jeden z badaczy byt takze odpowiedzialny za sterowanie
robotem. Drugi badacz nadzorowat i wspomagal proces realizacji ¢wiczen oraz
wykorzystania pomocy dydaktycznych. Ponadto, kazdy z badaczy byt odpowiedzialny za
prowadzenie obserwacji uczestniczacej. Ocenia sie, Ze obecnos¢ os6b trzecich podczas
zaje¢ nie wptyneta znaczaco na wynik badania. Interakcja badaczy z uczniami byta
ograniczona do przywitania i pozZegnania, a uczniowie szybko przestawali zwraca¢
uwage nie tylko na obserwatordéw, ale takze na fakt sterowania robotem (osoba
sterujgca robotem przy uzyciu klawiatury znajdowata sie z boku klasy, pozostawata
jednak widoczna dla uczniéw). Brak wptywu widocznego lub cze$ciowo ukrytego
operatora robota na rezultat badan prowadzonych w szkotach zaobserwowano takze w
innych badaniach w obszarze robotyki edukacyjnej [65]. W grupie z robotem, w kazdej
szkole zajecia rozpoczynaly sie od powitania robota LEMO, ktory wyjezdzat zza
parawanu.

Rys. 7 Robot LEMO wyjezdza zza parawanu z pomoca badacza [SP336]

W zalezno$ci od szkoty, czas realizacji zaje¢ wahat sie od ok. 30 do 60 minut
przypadajacych na kazdy dzien zaje¢ odpowiadajacy grupom z robotem (R) i bez (BR),

24



byt wiec krétszy od czasu zaktadanego w scenariuszu (60 i 75 minut) (czas zmierzony na
podstawie nagran audio-wizualnych). Rdznice wystepowaty gtownie pomiedzy
szkotami, a nie w ramach jednej szkoty. Najwiekszy wptyw na czas trwania zaje¢, w tym
odstepstwa od zaktadanego czasu realizacji, miaty strategie nauczania i komunikacji
przyjete przez nauczycieli oraz poziom aktywno$ci uczniéw. Innymi stowy, w zalezno$ci
od indywidualnego stylu nauczania i komunikacji z uczniami, nauczyciel poswiecat
mniej lub wiecej czasu na omawianie poszczegdlnych zadan i ich realizacje. Ponadto,
uczniowie w réznym stopniu angazowali sie¢ w wykonywane zadania, co réwniez
przektadato sie na tempo realizacji takich zadan. Czas realizacji zaje¢ w grupie bez
robota (BR) i z robotem (R), tzn. w dniach 1-2 oraz 3-4, byt do siebie zblizony, tzn. uzycie
robota nie wptyneto na wydtuzenie czasu trwania zaje¢ (Tab. 3).

Tab. 3 Laczny czas realizacji zaje¢ w minutach
z podzialem na grupy

SP BR (Dzien 1-2) R (Dzien 3-4)

132 74 66
220 109 107
336 114 109
341 102 99

Zgodnie z zatozeniami wypracowanymi w ramach Etapu I, w skiad kazdej grupy weszto
10-12 dzieci (Tab. 4), acznie 88 uczniow.

Tab. 4 Liczba uczestnikéw w poszczegoélnych szkotach
z podzialem na grupy

SP BR R Razem
132 11 11 22
220 12 12 24
336 10 11 21
341 11 10 21

Tylko w jednej ze szkét udato sie osiggna¢ rowna proporcje pomiedzy uczniami ptci
zenskiej i meskiej (Rys. 8).
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Rys. 8 Laczna liczba uczniéw pici meskiej i zenskiej z podziatem na szkoty

W trakcie realizacji zaje¢, wystapity pojedyncze przypadki nieobecnos$ci poszczegdlnych
uczniéow na zajeciach lub opuszczenia klasy przed zakonczeniem zaje¢ na wniosek
rodzicéw. Sporadycznie zdarzaty sie réwniez spdZnienia uczniéw. W trzech szkotach
nauczycielki zgtosity obecno$¢ pojedynczych uczniéw, u ktérych zaobserwowano (w
niektérych przypadkach takze zdiagnozowano) zaburzenia utrudniajgce wspotprace w
grupie. Fakt ten nie miat wptywu na przebieg zaje¢, z wyjatkiem jednej szkoty, w ktorej
po zakonczeniu pierwszej godziny zajec z robotem, uczen zareagowat silnym wybuchem
emocji. Decyzjg nauczycielki, dla dobra ucznia i grupy, uczen zostat wykluczony z zaje¢
nastepnego dnia.

2.2 Realizacja scenariusza zaje¢ w grupie z robotem

We wszystkich szkotach zrealizowano nastepujgcy scenariusz zaje¢ z wykorzystaniem
robota:

HARMONOGRAM ZAJEC: GRUPA Z ROBOTEM

— Dzien 1-2: Temat I: Bezpieczenstwo pozarowe (75 minut)

— Drzien 3-4: Temat 11: Bezpieczne wakacje (75 minut)

— Dzien 5: Testy sprawdzajace (30 minut)

— Dzien 5: Wywiad grupowy z udzialem uczniéow (30 minut)

— Dzien 6: Spotkanie z robotem (60 minut)

— Dzien 7: Rysowanie robota
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Temat I: Bezpieczenstwo pozarowe

Cel gtéwny:

Cele szczegotowe:

Uczen potrafi:

Metody dydaktyczne:

Pomoce dydaktyczne:

Formy pracy:

Wyposazenie sali:

Podniesienie efektywnos$ci nauczania w zakresie bezpiecznych
zachowan. Nauczanie zasad bezpieczenstwa pozarowego.

- Dostarczenie oraz utrwalenie informacji nt. przyczyn i sposobow
zapobiegania pozarom oraz zasad postepowania w przypadku
wystgpienia pozaru;

- Rozwijanie logicznego myslenia;

- Ksztatcenie umiejetnosci tworzenia znaczen poprzez interakcje z
antropomorficznym robotem spotecznym.

- Zna podstawowe przyczyny pozaru i sposoby zapobiegania
powstawaniu pozarow;

- Potrafi przewidzie¢ konsekwencje swoich dziatan;
- Zna podstawowe znaki ewakuacyjne i potrafi si¢ do nich zastosowac

- Potrafi interpretowac wyglad i zachowania robota
antropomorficznego.

- Stowne: rozmowa kierowana, instrukcje

- Ogladowe: wykorzystanie materiatow audiowizualnych oraz ilustracji
w wersji drukowanej

- Praktyczne: interakcja z robotem, zadania logiczne, zadania
plastyczne, odgrywanie scenek, zgadywanki opisowe

- Robot spoteczny

- Materiaty wizualne

- llustracje i plansze w formie papierowej
- Przybory plastyczne

- Grupowa

Rzutnik, dywan lub poduszki, krzesta, stoliki, parawan

PRZEBIEG ZAJEC

I blok zaje¢ sklada sie z nastepujacych czesci:

a) Wprowadzenie (5 minut)

b) Przyczyny pozaru (35 minut)

c) Droga ewakuacyjna (35 minut)
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WPROWADZENIE

Zadanie:

Metoda:

Czas trwania:

Wprowadzenie
Praktyczna: interakcja z robotem

5 minut

Srodki dydaktyczne: Robot

Wyposazenie sali: Parawan

Opis:

Zadanie

(5 minut)

- interakcja
Z robotem

Dzieci siadajg na srodku w potokregu na dywanie lub poduszkach. Nauczyciel staje na
wprost, robot stoi z boku ukryty za parawanem.

Rys. 9 Uczniowie na §wietlicy rozpoczynaja zajecia [SP336]

Nauczyciel zapowiada goscia: ,,Mam dla was niespodziankg. Dzi$§ podczas zaje¢ bedzie z
nami robot. LEMO, przywitaj si¢ z dzie¢mi”. Robot wyjezdza zza parawanu na srodek i
przedstawia sig:

o Cze$é, jestem LEMO”(1)®

Nauczyciel zacheca dzieci zeby wstaty 1 podeszty do robota. Daje czas na interakcje:
dzieci moga dotykac robota, tzn. ztapac za r¢ce, dotkng¢ glowy i twarzy. Robot stoi w
miejscu, reaguje na dotknigcie:

Dotknigcie oka powoduje odpowiedz: ,,Ata, moje oko”
Dotknigcie ust powoduje odpowiedz: ,,.Buziaczek, dla ciebie!”
Dotknigcie klapki na glowie powoduje odpowiedz: ,,Przytul mnie”
Dotknigcie reki powoduje odpowiedz: ,,Czes¢, jestem LEMO”

Nauczyciel poleca dzieciom zeby oddality si¢ od robota. Robot pyta dzieci jak si¢
nazywaja:

6 Numer przypisany do wypowiedzi lub zachowania robota oraz opis w nawiasie jest informacjg dla
operatora przy uzyciu jakiego klawisza (tzw. guzika) uruchomi¢ dang sekwencje.
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o A Wy, jak sie nazywacie?”(2)

Nauczyciel zachgca dzieci zeby si¢ przedstawity. Uczniowie przedstawiajg sie.

Po tym jak przedstawig si¢ 3-4 osoby, robot wtraca:

»A Ty?” (3)

Na koniec robot mowi:

,»,Bardzo mi mito”(4)

Rys. 10 Uczniowie witajg si¢ z robotem [SP220]

Nauczyciel poleca dzieciom zeby usiadty, dzieci wracaja na miejsce. Nastgpnie
nauczyciel przechodzi do tematu zajec: ,,Dzi§ porozmawiamy o pozarach”. Robot nadal
stoi na Srodku.

1. PRZYCZYNY POZARU

Zadanie 1:

Metoda:

Czas trwania:

Srodki dydaktyczne:

Wyposazenie sali:

Omowienie przyczyn pozarow

Stowna: rozmowa kierowana
Ogladowa: wykorzystanie materiatow wizualnych

Praktyczna: interakcja z robotem, zadania logiczne i plastyczne
35 minut
Robot, materiaty wizualne, ilustracje w wersji drukowanej, naklejki

Dywan lub poduszki, krzesta, stoliki

29



Opis:

Zad. 1.1
(5 minut)

- rozmowa
kierowana

Zad. 1.2
(10 minut)

Teoria:
- rozmowa
kierowana

- materiaty
wizualne

Zad. 1.3

(10 minut)

Praktyka:

- interakcja
z robotem

- materiaty
wizualne

- zadania
logiczne

Dzieci siedzg na §rodku w potokregu. Obok stoi robot. Przed rozpoczeciem zajec¢
nauczyciel dzieli uczniow na dwie grupy w sposob losowy: dzieci losuja znaczki.
Podziat obowiazuje podczas catych zajec.

Nauczyciel inicjuje rozmowe z dzie¢mi: Czy widziaty kiedys$ pozar?

Co sig wtedy dziato? Nastepnie nauczyciel zapowiada ogladanie ilustracji
przyktadowych miejsc i przyczyn pozaru. Jest to sygnal dla robota, zeby wysunaé
si¢ naprzod i pokazaé zdjecia. Nauczyciel zachegca dzieci, zeby podeszty blizej
robota.

Robot wysuwa si¢ o pot kroku naprzod 1 wyswietla na ekranie zdjgcia ilustrujace
pozary w roznych miejscach (10 zdje¢ w odstegpie 20 sekund).

e Guzik 92

Nastepnie nauczyciel prosi dzieci o wrdcenie na miejsca. Wyswietla na rzutniku
po jednym zdjeciu do kazdej sytuacji (budynek mieszkalny i miasto), ktore zostajg
w tle podczas gdy nauczyciel omawia przyczyny pozarow (wywotane przez
cztowieka, awarie¢ sprzetu, uzywanie okreslonych przedmiotow):

a) Budynek mieszkalny. Przyczyna: pozostawienie wiaczonej kuchenki
elektrycznej lub kuchenki gazowej albo awaria sprzetu. Nauczyciel
thumaczy, ze to dotyczy roznych urzadzen, np. zelazka, tostera itp. Nie
nalezy bawi¢ si¢ urzadzeniami elektrycznymi oraz nalezy upewnic si¢
przed wyjs$ciem z domu, ze wszystkie urzadzenia sg wytaczone.

b) Miasto. Przyczyna: substancje tatwopalne w kontakcie z zapatkami.
Nauczyciel ttumaczy, ze w ogdle nie nalezy bawic¢ si¢ ogniem, ale w
szczegoblnosci nalezy unika¢ taczenia zapatek z substancjami tatwopalnymi
(papier, klej, benzyna, puszki po farbie itp.).

Po omoéwieniu zdje¢, nauczyciel zapowiada ¢wiczenie. Dzieli uczniéw na dwie
grupy wedtug znaczkow. Nastepnie zwraca si¢ w strong robota mowiac ,,LEMO,
dotaczysz do nas?”. Robot podjezdza na $rodek, méwiac:

e Tak, oczywiscie” (24)
o Guzik95i96

Nauczyciel thumaczy zasady ¢wiczenia: uczniowie maja za zadanie obejrzec
obrazek na ekranie robota, a nastepnie okresli¢ czy dany przedmiot moze wywotaé
pozar. Nastepnie prosi pierwsza grupe o podejscie do robota (druga grupa czeka)
oraz robota o wyswietlenie obrazkow. Robot wy$wietla na ekranie 8 obrazkow
roznych przedmiotéw. Po 20 sekundach pod obrazkiem wyswietla si¢ napis
»TAK” oraz ,,NIE”. Dzieci majg za zadanie wybra¢ odpowiedz (czy dany
przedmiot moze powodowac pozar) poprzez dotknigcie ekranu (w miare
mozliwosci kazde z dzieci w grupie zaznacza odpowiedz przynajmniej jeden raz).
Po kazdym z obrazkow robot mowi ,,Tak!” i uSmiecha sie, jesli odpowiedz jest
poprawna, lub ,,Nie” i smuci sig, jesli odpowiedz jest btgdna. Po wyswietleniu 8
obrazkow do wykonania zadania przystepuje druga grupa (inny zestaw obrazkow).
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Zad. 1.4

(10 minut)

Praktyka:

- zadania
logiczne

- zadania
plastyczne
- interakcja
z robotem

Robot mowi:

e Jeszcze raz! Ale super.” (34) (uSmiech i rece uniesione do gory)

Rys. 11 Cwiczenie ,,TAK/NIE” z uzyciem robota [SP336]"

Nauczyciel zapowiada nast¢pne ¢wiczenie. Dzieli dzieci na dwie grupy i kieruje je
do stolikow. Nastepnie thumaczy zasady ¢wiczenia: poleca dzieciom dopasowac
naklejki do ilustracji pozaréw tak, aby wskaza¢ kto lub co wywotalo pozar.

Kazda grupa otrzymuje po 3 ilustracje przedstawiajace pozary w réznych
miejscach oraz naklejki pokazujace rdzne przedmioty. Zadaniem dzieci jest
dopasowanie do zdj¢¢ naklejek, tak aby stwierdzi¢, co wywotato pozar (moze by¢
wigcej niz jedna przyczyna). Umieszczanie naklejki robota ma na celu sprawdzenie
w jaki sposob uczniowie postrzegaja robota, tzn. czy i jakie role zostang mu
przypisane.

Robot jezdzi migdzy stolikami i przyglada si¢ pracy uczniéw. Jesli zobaczy
naklejke robota, reaguje w jeden z nizej wymienionych sposobow:

,»0, to jal” (8)

»Toja?”’ (9)

»Znowu jal!” (10)

,.Niemozliwe!” (12)

,»0, 0, bede uwazat.” (13)

Jesli nie pojawi si¢ naklejka z robotem, robot mowi:

e Jabym dodat naklejke robota.” (14)

Po zakonczeniu ¢wiczenia dzieci wracajg na miejsca, siadajg na srodku w
po6tokregu na krzestach lub poduszkach. Robot zostaje na $rodku.

7 Zdjecia ilustrujace scenariusz pochodza z zaje¢ odbywajacych sie zaré6wno w ramach Etapu Il jak i Etapu

I11.
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2. DROGA EWAKUACYJINA

Zadanie 2:

Metoda:

Omowienie znakéw ewakuacyjnych
Stowna: rozmowa kierowana, instrukcje
Ogladowa: wykorzystanie materiatow wizualnych

Praktyczna: zadania logiczne, interakcja z robotem, odgrywanie

scenek
Czas trwania: 35 min
Srodki dydaktyczne: Robot, materiaty wizualne, plansze

Wyposazenie sali:

Opis:

Zad. 2.1
(10 minut)
Teoria:

- rozmowa
kierowana

- materiaty
wizualne

- instrukcje

Zad. 2.2
(25 minut)

Praktyka:

- zadania
logiczne

- interakcja
Z robotem

- odgrywanie
scenek

Dywan lub poduszki, parawan

Dzieci siedzg na Srodku w potokregu na dywanie lub poduszkach. Obok stoi
robot.

Nauczyciel wyswietla na rzutniku podstawowe znaki ewakuacyjne
(10 zdj¢¢ co 20 sekund), a nastepnie:

- omawia ich znaczenie w konteks$cie oddalenia si¢ z miejsca pozaru w

budynku;

- pyta, czy dzieci widziaty znaki w szkole (nad drzwiami, na korytarzu,
obok schodow itp.);

- thumaczy, ze nie nalezy zastawia¢ wyj$¢ ewakuacyjnych;
- podkresla, ze ewakuacja kieruje osoba dorosta.

Nastepnie nauczyciel zapowiada ¢wiczenie w postaci odgrywania scenek i
zaprasza robota ,,. EMO, dotaczysz do nas?”, na co LEMO odpowiada:

o . Tak, oczywiscie!” (24)

Na polecenie nauczyciela uczniowie dziela si¢ na dwie grupy wedtug znaczkow.
Wspolnie robig puste miejsce na srodku sali, ktadgc na podtodze plansze z
symbolem pozaru. Robot i operator odchodza na bok za parawan (ten sam, za
ktoérym schowat si¢ na poczatku pierwszej lekcji), zeby ,,nie podgladac”.

Nauczyciel rozdaje obu grupom zestawy plansz ze znakami ewakuacyjnymi
(strzatki i oznaczenia) oraz planszg¢ z symbolem wyjscia ewakuacyjnego, a takze
2 x symbol schodow i 3 x symbol drzwi. Pierwsza grupa najpierw rozktada na
podtodze plansze wyjscia, schodéw i drzwi, a nastgpnie rozktada znaki
ewakuacyjne, dostosowujac je do symboli drzwi i schodow (druga grupa czeka).
Dzieci przy uzyciu strzatek i znakow tworza droge wyjscia z miejsca, w ktorym
wybucht pozar (oznaczony plansza pozaru) do wyjscia ewakuacyjnego
(oznaczonego odpowiednim symbolem). Znaki musza by¢ roztozone w duzej
odlegtosci, tak aby swobodnie przejechal migdzy nimi robot. Nastgpnie wolaja
robota.
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Robot wyjezdza zza parawanu mowiac:

e Jestem gotowy.” (25)
e Ale super, juz si¢ robi.” (16)

Staje przed labiryntem, nastepnie na polecenie nauczyciela rusza, moéwiac:
e Uwaga, ruszam!” (27)

Robot ma za zadanie przejechac trase od miejsca pozaru do wyjscia na
podstawie znakdéw. Operator specjalnie popetnia bledy, tak zeby dzieci
podpowiadaly robotowi, dodatkowo objasniajac oznaczenia. Robot moze wtedy
powiedziec:

e O, przepraszam.” (28)
W pewnym momencie robot staje, méwigc:

e Chyba si¢ zgubitem.”(29)
e Nie wiem, prosze o podpowiedz” (21)

Dzieci moga podpowiadac¢ robotowi. Robot po chwili rusza, mowiac:
e Juzwiem!” (31)

Po dotarciu do wyj$cia robot méwi:
e . Udato si¢!” (33)

Nauczyciel poleca robotowi zeby ponownie schowat si¢ za parawan. Cwiczenie
powtarza si¢ z udziatem drugiej grupy (nowy rozktad znakow na podtodze,
zard6wno oznaczen drzwi i schodow jak i znakow ewakuacyjnych). Robot
wyjezdza zza parawanu mowiac:

o Jeszcze raz! Ale super.” (34)
e, Zaczynamy?”’(26)

Nauczyciel potwierdza, ze tak. Robot méwi:
e Uwaga, ruszam!” (27)
W trakcie jazdy robot komentuje:

e 0, schody!”(31)
e _Hm, ktéredy teraz?”(30)

Po dotarciu do wyj$cia robot mowi:

e  Udato sie!” (33)
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. Rys. 12 Robot pokonuje tras¢ wedtug znakéw ewakuacyjnych [SP341]

Po zakonczonym ¢wiczeniu dzieci z powrotem przesuwajg krzesta i poduszki na
srodek. Robot stoi z boku. Nauczyciel zapisuje, ktory uczen przydzielony byt do
ktorej z grup i zbiera znaczki. Pierwszy blok tematyczny dobiega konca.

Temat I1: Bezpieczne wakacje

Cel gtéwny:

Cele szczegotowe:

Uczen potrafi:

Metody dydaktyczne:

Podniesienie efektywnos$ci nauczania w zakresie bezpiecznych
zachowan. Nauczanie podstawowych zasad bezpiecznych zachowan
obowigzujacych w czasie wakacji.

- Dostarczenie oraz utrwalenie informacji nt. zasad bezpiecznego
przebywania nad woda;

- Dostarczenie oraz utrwalenie informacji nt. zasad postepowania w
przypadku zgubienia sig¢;

- Rozwijanie logicznego myslenia;

- Ksztalcenie umiejetnosci tworzenia znaczen poprzez interakcje z
antropomorficznym robotem spotecznym.

- Wie, w jakich miejscach mozna si¢ kgpa¢ oraz zna zasady
bezpiecznych zachowan przed, po i w trakcie kapieli;

- Zna zasady postgpowania w przypadku zgubienia si¢, w tym wie do
kogo zwrdci¢ si¢ do pomoc i jakich informacji udzielac;

- Potrafi przewidzie¢ konsekwencje swoich dziatan;

- Potrafi interpretowac wyglad i zachowania robota
antropomorficznego.

- Stlowne: rozmowa kierowana, instrukcje
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- Ogladowe: wykorzystanie materiatow audiowizualnych oraz
ilustracji w wersji papierowej

- Praktyczne: interakcja z robotem, zadania logiczne, zadania
plastyczne, odgrywanie scenek, zgadywanki opisowe

Pomoce dydaktyczne: - Robot spoteczny
- Materiaty wizualne
- llustracje i plansze w formie papierowej

- Przybory plastyczne

- Rekwizyty
Formy pracy: - Grupowa
Wyposazenie sali: Rzutnik, dywan lub poduszki, krzesta, stoliki, parawan

PRZEBIEG ZAJEC

II blok zaje¢ sklada sie z nastepujacych cze$ci:

a) Rozgrzewka (3 minuty)

b) Pobyt nad woda (35 minut)

C) Zgubienie sie (35 minut)

d) Pozegnanie (3 minuty)

ROZGRZEWKA
Zadanie: Rozgrzewka
Metoda: Praktyczna: interakcja z robotem
Czas trwania: 3 minuty

Srodki dydaktyczne: Robot

Wyposazenie sali: Dywan lub poduszki, parawan

Opis: Dzieci siadajg na srodku w potokrggu na dywanie lub poduszkach. Nauczyciel staje na
wprost, robot stoi z boku ukryty za parawanem.

Zadanie Nauczyciel wita si¢ z dzie¢mi i zapowiada kontynuacje¢ zajec¢ z robotem. Nastgpnie wota

(3 minuty) robota ,,LEMO, chodz do nas”. Robot wyjezdza zza parawanu, staje na srodku i méwi:

- interakcja e, Cze$¢, to znowu ja. Pamietacie mnie?” (35)
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Z robotem

Nauczyciel zacheca dzieci zeby podeszty do robota i przywitaly si¢ z nim. Robot mowi:

o 0, towy!”(36)
e Alesuper.” (37)

Nauczyciel poleca dzieciom zeby usiadly, dzieci wracaja na miejsce i przechodzi do tematu
zajec: ,,Dzi§ porozmawiamy o bezpiecznych wakacjach”. Robot zostaje na $rodku.

1. POBYT NAD WODA

Zadanie 1: Omowienie zasad bezpiecznego przebywania nad woda

Metoda: Stowna: rozmowa kierowana
Ogladowa: wykorzystanie materiatow wizualnych

Praktyczna: interakcja z robotem, zadania logiczne i plastyczne

Czas trwania: 35 minut
Srodki dydaktyczne: Robot, materiaty wizualne, ilustracje w wersji drukowane;j, naklejki
Wyposazenie sali: Dywan lub poduszki, krzesta, stoliki
Opis: Dzieci siedzg na $srodku na dywanie lub poduszkach. Obok stoi robot. Nauczyciel
rozdaje uczniom znaczki wedtug podziatu grup ustalonego podczas pierwszych
zajec.

Zad. 1.1 Nauczyciel wprowadza uczniow do tematu lekcji, pytajac czy byly nad morzem

) oraz gdzie chciataby spedzi¢ wakacje nad woda. Nastepnie nauczyciel zapowiada
(5 minut) ogladanie ilustracji. Jest to sygnat dla robota, zeby wysuna¢ si¢ naprzod i pokazaé
- rozmowa zdjecia. Nauczyciel zacheca dzieci, zeby podeszty blizej robota.
kierowana o (Guzik 91)
Zad. 1.2 Robot wysuwa si¢ o p6ot kroku naprzod i wyswietla na ekranie zdjecia ilustrujace

) zdjecia zwigzane z woda i plaza (10 zdje¢ w odstepie 20 sekund). Nastgpnie
(10 minut) nauczyciel prosi dzieci o wrocenie na miejsca. Wyswietla na rzutniku po jednym
Teoria: zdjeciu do kazdej sytuacji (miejsca, w ktorych kapiel jest dozwolona i
— niedozwolona), ktore zostajg w tle podczas gdy nauczyciel omawia zasady
- rozmowa dotyczace:
kierowana a) miejsca:
- materiaty o . . . -
miejsca wyznaczone do kapieli

wizualne ! Y 4P

e oznaczenia ww. miejsc (bojki, choragiewki) oraz obecno$¢ ratownika
b) kapieli:

e informowa¢ opiekunow o zamiarze wejscia do wody
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Zad. 1.3

(10 minut)

Praktyka:
- interakcja
z robotem

- materiaty
wizualne

- zadania
logiczne

Zad. 1.4

(10 minut)

Praktyka:

- zadania
logiczne

- zadania
plastyczne

- interakcja
z robotem

e uwazac zeby nie wyplyna¢ poza wyznaczony teren (bojki)
e nie urzadza¢ niebezpiecznych zabaw w wodzie

e nie skaka¢ na glowke

e nie plywa¢ od razu po jedzeniu

e uzy¢ pomocy plywackich (poduszeczki, kota itp.)

Po omdwieniu zdjeé, nauczyciel zapowiada ¢wiczenie. Dzieli uczniow na dwie
grupy wedtug znaczkoéw. Nastepnie zwraca si¢ w strong robota moéwiac ,,LEMO,
dotaczysz do nas?”. Robot podjezdza na $rodek, méwigc:

o Tak, oczywiscie” (24)
e Ale super, juz si¢ robi.” (16)
e (Guzik93i94)

Nauczyciel thumaczy zasady ¢wiczenia: uczniowie maja za zadanie obejrzec
obrazek na ekranie robota, a nastepnie okresli¢ czy dane zachowania sa dozwolone
na plazy. Nastepnie prosi pierwsza grupg o podejscie do robota (druga grupa
czeka) oraz robota o wyswietlenie obrazkéw. Robot wyswietla na ekranie 8
obrazkéw roéznych zachowan. Po 20 sekundach pod obrazkiem wyswietla si¢ napis
,»TAK” oraz ,,NIE”. Dzieci majg za zadanie wybra¢ odpowiedZ poprzez dotknigcie
ekranu (w miar¢ mozliwo$ci kazde z dzieci w grupie zaznacza odpowiedz
przynajmniej jeden raz). Po kazdym z obrazkéw robot méwi ., Tak!” i uSmiecha
sie, jesli odpowiedz jest poprawna, lub ,,Nie” i smuci sie, jesli odpowiedz jest
btedna. Po wyswietleniu 8 obrazkéw do wykonania zadania przystgpuje druga
grupa (inna kombinacja obrazkow).

Robot mowi:
e Jeszcze raz! Ale super.” (34)

Nauczyciel zapowiada nastgpne ¢wiczenie. Dzieli dzieci na dwie grupy i kieruje je
do stolikow. Nastepnie thumaczy zasady ¢wiczenia, tzn. poleca dzieciom
dopasowac naklejki do ilustracji kapielisk tak, aby wskazaé¢, w jakiej kolejnosci
nalezy wykonywac okreslone czynnosci na plazy.

Kazda grupa otrzymuje po 1 ilustracji przedstawiajacej kapielisko strzezone oraz 5
naklejek pokazujace rézne czynnosci. Zadaniem dzieci umieszczenie na zdjeciach
naklejki w odpowiedniej kolejnosci.

Robot jezdzi miedzy stolikami i przyglada sie pracy ucznidéw. Jesli ,,zobaczy”
naklejke robota, reaguje w jeden z nizej wymienionych sposobow:

e .0O,tojal” (8)

e _Toja?’(9)

e _Znowuja!” (10)

e Niemozliwe!” (12)

e 0O,o,bed¢uwazal.” (13)
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Rys. 13 Materialy uzyte do celow ¢wiczen [SP220]

Po zakonczeniu ¢wiczenia dzieci wracaja na miejsca, siadajg na srodku w
potokregu na dywanie lub poduszkach. Robot zostaje na srodku.

2. ZGUBIENIE SIE
Zadanie 2: Omowienie zasad postgpowania w przypadku zgubienia si¢
Metoda: Stowna: rozmowa kierowana, instrukcje
Ogladowa: wykorzystanie materiatow wizualnych
Pre_lktyczna: interakcja z robotem, odgrywanie scenek, zgadywanka
opisowa
Czas trwania: 35 min

Srodki dydaktyczne: Robot, materiaty wizualne, ilustracje

Wyposazenie sali: Dywan lub poduszki, rzutnik, parawan, maskotki
Opis: Dzieci siedza na $rodku w potokregu na dywanie lub poduszkach. Obok stoi
robot.
Zad. 2.1 Nauczyciel wyswietla na rzutniku 6 zdjg¢ przyktadowych miejsc, w ktdrych
) potencjalnie mozna si¢ zgubi¢ (2 x galeria handlowa, 2 x ulica i 2 x park —
(10 minut) zmieniajg si¢ co 1 minuteg). W trakcie i po zakonczeniu wyswietlania nauczyciel
. omawia:
Teoria:
- rozmowa a) sposoby zapobiegania zgubieniu si¢:
kierowana e nie nalezy oddala¢ si¢ od grupy
. e nie nalezy schodzi¢ ze szlaku

- materiaty . . , . . ,

. e nalezy mie¢ przy sobie/zna¢ numer telefonu do rodzicow/opiekunow
audiowizualne . . o . .

e nalezy wykaza¢ ostrozno$¢ w kontaktach z obcymi (nie oddalac si¢ z

- instrukcje nimi)

b) zasady postepowania w przypadku zgubienia si¢:
e nieoddalanie si¢ z miejsca ostatniego kontaktu z opiekunami
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Zad. 2.2
(25 minut)

Praktyka:

- interakcja
Z robotem

- odgrywanie
scenek

- zgadywanka
opisowa

e zgloszenie si¢ do 0s6b w wyrazny sposob odznaczajacych si¢ jako
pracownikow danego miejsca, np. pracownikéw ochrony (mundury,
kamizelki) oraz informacji, ktorych powinno si¢ udzieli¢ (imig, co si¢
stato)

e uzycie telefonu komdrkowego, jesli go posiadaja i opis miejsca, w
ktérym si¢ znajduje uczen

Na koniec nauczyciel wprowadza do ¢wiczenia w formie odgrywania scenek z
udzialem robota, polecajac robotowi zeby sie przygotowat do ¢wiczenia. Robot
wysuwa si¢ do przodu méwigc:

e Ale super! Juz si¢ robi!” (16)

Dzieci otrzymuja 2 maskotki, ktérym nadajg imiona. Nauczyciel poleca dzieciom
przedstawi¢ maskotki robotowi: ,,LEMO, zapamigtaj. To jest (imi¢)” Robot
odpowiada:

,»OKk, postaram si¢” (44)
e Zapamigtatem!” (45)

Nastepnie nauczyciel dzieli uczniow na dwie grupy wedtug znaczkow. Na
polecenie nauczyciela robot i operator chowaja si¢ za parawanem zeby ,,nie
podglada¢”. Pierwsza z grup chowa jedna lub dwie maskotki w klasie w
miejscach dostepnych dla robota (na poziomie podtogi i tawek, nie na potkach).
Nauczyciel zachgca dzieci zeby zawotaty robota. Robot wychodzi zza parawanu i
ma za zadanie odnalez¢ maskotki. Stoi na srodku i mowi:

e Czyli kogo mam szukac?” (47)

Grupa udziela robotowi informacji na temat maskotek, zanim robot przystapi do
szukania oraz w trakcie szukania, naprowadzajac robota:

e ilu maskotek ma szukac

e jaksi¢ nazywaja

e w ktérym miejscu (z pomoca nauczyciela dzieci opisujg miejsce od ogotu
do szczegotu: szkota/klasa/blisko okna itp.)

e co wida¢ wokot maskotki.

Robot przystepuje do wykonania zadania mowiac:

o , Chyba wiem.” (49)
o ,Uwaga, szukam!” (46)

Robot (operator) moze specjalnie robi¢ pomytki, co sktoni dzieci do udzielenia
dalszych informacji. W trakcie szukania, robot komentuje:

e Nie wiem.. Prosze¢ o podpowiedz” (21)

e Juzwiem!” (32)

Ostatecznie robot znajduje maskotki. Za kazdym razem kiedy znajduje maskotke
robot wyswietla usmiech i wyglasza jedng z kwestii:

e Znalaztem!” (50)
e Udalo si¢.” (54)
o . Czy tojuz wszyscy?” (53)
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Rys. 14 Robot ,,0dnalazt” maskotke

Nauczyciel poleca robotowi zeby znowu udat si¢ za parawan. Robot wyswietla
usmiechnigta twarz, unosi rece do géry i odchodzi méwiac:

e Jeszcze raz! Ale super.” (34)

Druga grupa chowa maskotki. Na polecenie nauczyciela dzieci wotajg robota.
Robot przyjezdza méwiac:

e Jestem gotowy.” (25)

Cwiczenie powtarza si¢: dzieci thumacza robotowi ile i ktorych maskotek szukaé
(jednej lub dwoch), oraz w jakim miejscu i co wida¢ wokot maskotki. Robot
przystepuje do wykonania zadania:

e Zaczynamy?” (26)
o Uwaga, szukam!” (46)

W trakcie szukania robot komentuje:

e ,,Gdzie mam szukac?” (48)
o Szukam dalej.” (52)

Ostatecznie robot znajduje wszystkie maskotki. Za kazdym razem kiedy znajduje
maskotke robot wy$wietla usmiech i wyglasza jedna z kwestii:

e Znalaztem!” (50)
,»lujestescie!” (51)
e Udato sig.” (54)

Po wykonaniu zadania drugi blok tematyczny dobiega konca. Dzieci zachowuja
znaczki.
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POZEGNANIE

Zadanie: Pozegnanie
Metoda: Praktyczna: interakcja z robotem
Czas trwania: 3 minuty
Srodki dydaktyczne: Robot
Wyposazenie sali: Krzesta, poduszki, stoliki, parawan
Zadanie Nauczyciel zapowiada koniec zaje¢¢ i pozegnanie robota. Robot wyswietla smutng
) ming i mowi:
(3 minuty)
. . e . O nie, to juz koniec zajec...” (55)
- interakcja
zZ robotem Nauczyciel zacheca dzieci zeby podeszty do robota. Dzieci podchodzg, a robot

mowi:

e . Bylo super. Do zobaczenia po wakacjach!” (57)
e Calus (78)
e Do zobaczenia!” (58)

Podsumowujac, zgodnie z zalozeniami wypracowanymi na Etapie I, w zaleznos$ci od
bloku tematycznego i zadania, robot LEMO pelnit réznorodne role (Tab. 5). Tego
rodzaju podziat zadan mial umozliwi¢ uczniom nawigzanie interakcji spotecznej z
robotem oparty na réznym stopniu antropomorfizacji (przypisywania robotowi cech
ludzkich): od postrzegania robota jako aktora spotecznego (uczestnik) do robota w roli
narzedzia (multimedia), do formy posSredniej pomiedzy aktorem spotecznym a
narzedziem (obserwator). Podstawa interakcji z robotem byta interakcja ruchowa i
stowna, a takze mimika twarzy robota. Robot reagowal na dotyk, a poszczegodlne
sekwencje mowy i mimiki twarzy byty uruchamiane nie tylko przez operatora, ale takze
uczniow dotykajacych tabletu (,twarzy”) oraz czujnikOw umieszczonych na szczycie
glowy i w rekach robota.
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Tab. 5 Rola robota w trakcie zaje¢ z podziatem na tematy

TEMAT I: BEZPIECZENSTWO POZAROWE

TEMAT II: BEZPIECZNE WAKACJE

Pozegnanie

Opis Opis
Zagadnienie Zagadnienie
Teoria Praktyka Rola robota Teoria Praktyka Rola robota
Przywitanie Uczestnik Rozgrzewka Uczestnik
Przyczyny Bezpieczne
pozarow miejsca kapieli
Przyczyny Zadanie Multimedia/ | Pobyt nad Zadanie Multnne_dla;‘
pozaru tak/nie Uczestnik woda tak/nie Uczestnik
Zaclat_lie z Obserwator Zadal_lie z Obserwator
naklejkami naklejkami
Znaki Zasady .
Dr rakuacyj L St /anis i
evlvzi?nc rjna EEE—— Zgubienie sig S Odnajdywanie ;
ey Labirynt Uczestnik I Uczestnik
maskotek
Uczestnik

O ile interakcja w trakcie zaje¢ przy uzyciu dotyku z zatozenia miata by¢ ograniczona do
przywitania i pozegnania, o tyle uczniowie byli sktonni do tego rodzaju interakcji takze
w sytuacjach gdy robot znajdowat sie wystarczajaco blisko. Zwigzane to byto w duzej
mierze z checig wywotania ,reakcji emocjonalnej” u robota, np. ,puszczenia buziaczka”
przez poprzez dotkniecie ust robota (zob. Rys. 15).

2.3

Rys. 15 Przyktad interakcji przy uzyciu dotyku [SP341]

Testy sprawdzajace oraz zgromadzenie danych

Z przyczyn zaleznych od rodzicow poszczegolni uczniowie byli nieobecni w dniu pisania
testow. Oznacza to, Ze liczba uczniéw, ktérzy przystapili do testow sprawdzajgcych byta
nieco mniejsza niz liczba uczniéw, ktérzy wzieli udziat w zajeciach (odpowiednio 80 i 88

uczniow).
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Ponadto, podczas wszystkich zaje¢ zgromadzono dane audio-wizualne w formie nagran i
zdje¢. W tym celu postuzono sie kamerg i aparatem cyfrowym, ktére umozliwiaty nie
tylko zbieranie danych z réznych perspektyw, ale takze zabezpieczenie na wypadek
usterki jednego z urzadzen. Lacznie zgromadzono ponad 24 godziny nagran.

Ponadto, w kazdej ze szkdt grupa uczniéw, ktora uczestniczyta w zajeciach z robotem
wzieta udzial w wywiadzie grupowym. Pytania zadawane w trakcie wywiadu mialy na
celu zrozumienie, w jaki sposdb uczniowie postrzegali robota, w szczegdlnosci jego
cechy antropomorficzne, w powiazaniu z nauczaniem bezpiecznych zachowan. Sredni
czas trwania wywiadu wyniést 10 minut.

sy

Rys. 16 Wywiad swobodny z uczniami [SP132]

Po zakonczeniu zaje¢ w siedzibie Wykonawcy zostat zrealizowany zogniskowany
wywiad grupowy z udzialem czterech nauczycielek i moderatora ze strony Wykonawcy
(osoba réwnocze$nie peinigca role operatora robota, tzn. bezposrednio znajaca
zagadnienia omawiane w trakcie wywiadu). Celem wywiadu byto uzyskanie opinii
nauczycielek na temat zatozen i metod realizacji zaje¢ z uzyciem antropomorficznych
robotéw spotecznych w kontekscie nauczania bezpiecznych zachowan. Czas trwania
wywiadu wynidst ok. 80 minut.
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Rys. 17 Zogniskowany wywiad grupowy z udziatem moderatora i nauczycielek (od lewej)

Po zakonczeniu zaje¢, dzieci wykonaly rysunki zajeé. Zadanie miato charakter
nieobowigzkowy. W zaleznosci od szkoty zostato ono zrealizowane bezposrednio po
zakonczeniu zaje¢ lub w odstepie kilku dni. Rysunki pokazaty, Ze kluczowym elementem
wygladu i zachowan robota LEMO, byty emocje, zaréwno te ,,odczuwane” przez robota
(Rys. 18a oraz Rys. 18b), jak i wyrazane przez dzieci (Rys. 18c). Robot posiadat przy tym
zarébwno cechy maszyny jak i czlowieka, co dobrze oddaje istote antropomorfizacji.
Ponadto, niektére z rysunkéw potwierdzilty, ze uczniowie zapamietali robota w
konteks$cie nauczania bezpiecznych zachowan (zob. strzatka ewakuacyjna na Rys. 18d).

Po zakonczeniu realizacji badan przystapiono do realizacji Etapu II, tj. analizy wynikow
badania oraz opracowania Innowacyjnego Programu Edukacyjnego.
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d)

Rys. 18 Rysunki LEMO sporzadzone przez uczniéw: a) SP341; b) SP341; c) SP336; d) SP336
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3. ETAP III: Analiza wynikéw badan

Dane uzyskane podczas badania zrealizowanego na Etapie Il przy uzyciu robota LEMO,
poddano analizie i interpretacji na Etapie III. Obejmowaty one nastepujace pozycje:

e Transkrypcje zogniskowanego wywiadu grupowego zrealizowanego z udziatem
nauczycieli (zwanego dalej wywiadem 2z nauczycielami) oraz wywiadéw
grupowych przeprowadzonych z uczniami uczestniczagcymi w zajeciach z
wykorzystaniem robota LEMO (zwanych dalej wywiadami z uczniami);

e Nagrania audio-wizualne sporzadzone w trakcie zaje¢ w wykorzystaniem robota
LEMO;

e Notatki terenowe sporzadzone w trakcie realizacji zajec.

Wszystkie dane poddano analizie przy uzyciu metody analizy tematycznej, ktorg stosuje
sie do analizy danych tekstowych i wizualnych [21]. Przewiduje ona kodowanie danych,
tj. tworzeniu zbioru poje¢ i kategorii, ktérych opisuja kodowane tresci. Kody moga
sktadac sie z pojedynczych stéw lub dtuzszych wyrazen, podobnie jak odpowiadajgce im
fragmenty kodowanego tekstu [81]. Dla kazdego kodu opracowywana jest definicja, co
pozwala zapewni¢ powtarzalno$¢ catego procesu oraz zredukowac subiektywizm
charakteryzujgcy badania jakoSciowe. Przy uzyciu kodoéw tworzy sie tzw. wezly, gdzie
kazdy fragment zakodowany przy uzyciu danego kodu stanowi tzw. referencje
(odnos$nik). Referencje sumuja sie w ramach danego kodu. Kodowanie odbywa sie
podczas dwoéch lub wiecej cyklow, ktoére nastepnie prowadzi do utworzenia tzw.
,Tematéw” (ang. ,Themes”) [21, 76], nazywanych w niniejszej pracy ,obszarami
tematycznymi”. W zalezno$ci od zagadnien i celow badawczych, badacze wybierajg
metode kodowania, kategoryzacji i tematyzacji spo$réd réznorodnych wariantéw (zob.
[58, 74, 76]).

Kodowaniu poddano w kolejnosci transkrypcje wywiadu z nauczycielami, transkrypcje
wywiaddéw z uczniami oraz dane audio-wizualne, a takze zawarto$¢ notatek terenowych.
O ile analiza transkrypcji wywiadéw z nauczycielami i uczniami miata na celu
zidentyfikowanie zjawisk skupiajacych sie wokdt interakcji cztowiek-robot w kontekscie
nauczania bezpiecznych zachowan, o tyle analiza danych audio-wizualnych
zorientowana byta na zidentyfikowanie zagadnien, ktore nie pojawity sie w trakcie
wywiadéow  i/lub mialy szczegélne znaczenie dla zrozumienia zjawiska
antropomorfizacji.

3.1 Generalizacja wynikow

Spos6b gromadzenia i analizy danych wigzat sie z przyjeciem okreSlonej metody
generalizacji wynikdw badania. Podstawa niniejszej pracy byta tzw. generalizacja
analityczna (teoretyczna), ktdra rézni sie od generalizacji na populacje. Tego rodzaju
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podejScie badawcze jest czesto spotykane w badaniach jakoSciowych, ktére podobnie
jak niniejsze badanie, z reguty prowadzone sg na matych probach [54, 70]. Generalizacja
analityczna polega na generalizowaniu poszczegdlnych obserwacji do szerszych
konstruktow teoretycznych [70]. Takie podejscie tgczy sie z rozumieniem procesu
kodowania jako procesu uogdlniania obserwacji do pojec¢ i konstruktéw teoretycznych
raczej niz generalizowania wniosk6w na cala populacje. Nalezy przy tym podkresli¢, ze
w badaniach jako$ciowych obserwacje i wnioski sg konstruowane przez badaczy raczej
niz jedynie odkrywane w danym korpusie danych. W celu ograniczenia subiektywnoSci
wpisanej w tego rodzaju podejscie badawcze, niniejsze badanie wykorzystato
triangulacje metodologiczng, tzn. badanie danego zjawiska przy uzyciu wiecej niz jednej
metody (ww. zogniskowanego wywiadu grupowego z nauczycielami, wywiadoéw
grupowych z dzie¢mi oraz obserwacji uczestniczacej skutkujacej zapisem danych audio-
wizualnych). Ponadto, waznym elementem byta kontekstualizacja obserwacji w ramach
szerszych ram spoteczno-kulturowych, w ktére wpisywato sie badane zjawisko.

3.2 Rezultaty procesu kodowania danych

Ze wzgledu na eksploracyjny i pilotazowy charakter badania oraz mata prébe uzyta w
badaniu, wyniki badania nie byty analizowane pod katem réznic pomiedzy uczestnikami
pochodzacymi z réznych szkét Ponizej omoéwiono rezultaty kodowania uzyskane
osobno transkrypcji wywiadéw z nauczycielami i uczniami oraz nagran audio-
wizualnych. Na etapie formutowania obszaréow tematycznych, wyniki dla
poszczeg6lnych korpuséw danych potraktowano jako integralng cato$¢. Wyniki
kodowania transkrypcji wywiadéw z nauczycielami i wuczniami zilustrowano
fragmentami pochodzacymi z korpusu danych audio-wizualnych. Ponadto, dla celéw
prezentacji wynikow kodowania postuzono sie takze cytatami pochodzacymi z
transkrypcji wywiadows.

3.2.1 Analiza wywiadu z nauczycielami

Proces kodowania danych uzyskanych przy uzyciu metody zogniskowanego wywiadu
grupowego pokazal, Zze najwiekszg uwage zagadnienia zwigzanym z lekcjami (kategoria
»Lekcje” na Rys. 19). Ponadto, nauczycielki dosy¢ obszernie oméwity role i wiasciwosci
robota LEMO na skali ,podobny do cztowieka - podobny do robota” (ang. ,human-like -

8 Wszystkie cytaty pochodza z transkrypcji wywiadéw z nauczycielkami lub uczniami. Ze wzgledu na
konieczno$¢ anonimizacji danych, wypowiedzi uczestnikéw oznaczone s3 literg ,U” oraz numerem
przypisanym do danego uczestnika. Wypowiedzi moderatora wywiadu oznaczono literg ,M”. Dla celéw
prezentacji wynikéw badania, z cytatow usunieto wtrgcenia lub sformutowania typowe dla jezyka
moéwionego, np.,No...".
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robot-like”), a takze w kontek$cie skojarzen z innymi technologiami i postaciami
fikcyjnymi (,Skojarzenia”). Ponadto, uczestniczki badania stosunkowo czesto odnosity
sie do réznych aspektéw prowadzenia zaje¢ w grupach z robotem i bez (,Grupa R vs
BR”), w tym roéznic miedzy nimi. Zwrdécily takze uwage na wybrane zachowania robota
(,Zachowanie robota”) oraz atrakcyjnos$¢ robota i zwigzanych z nim zaje¢, zaréwno dla
ucznidow jak i nauczycieli (,Stopien podobania sie robota”).

120
100 -
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0 - T T T T 1
Lekcje Skojarzenia  GrupaRvsBR Zachowanie Stopien
robota podobaniasie

Rys. 19 Rezultat kodowania transkrypcji wywiadu z nauczycielami: Pie¢ gtéwnych kategorii
wedtug liczby referencji

Biorac pod uwage role uczestniczek badania podczas zaje¢, tj. wystepowanie w roli
nauczyciela, nie zaskakuje fakt, Ze najwiecej uwagi poswiecity réznym aspektom
zwigzanym z zawartos$cig i sposobem prowadzenia zaje¢ z wykorzystaniem robota, oraz
potencjalnych zastosowan i modyfikacji w przysztych programach nauczania (lekcjom).

W trakcie wywiadu nauczycielki skupity sie gtdwnie na praktycznych zastosowaniach
robota, a takze uwarunkowaniach i wymaganiach zwigzanych ze sposobem prowadzenia
zaje¢, w szczegollnosci kwestii obowigzkowego lub Swietlicowego charakteru zajec.
Z tego wynika, zZe o ile dla badaczy w obszarze robotyki i Human-Robot Interaction (HRI)
centralnym zagadnieniem jest interakcja uzytkownikéw z robotem, o tyle nauczycielki
przyjmujg duzo szersza perspektywe, tylko czeSciowo poswiecong robotom.
Perspektywa nauczycieli wychodzita tez poza sam przedmiot zajeé, tj. nauczanie
bezpiecznych zachowan. Zagadnieniom tym poswiecono szczeg6lnie uwagi w trakcie
formutowania i omawiania obszaréw tematycznych (zob. Sekcja 3.4).

Charakterystyka i zadania robota nie pozostaty oczywiscie bez znaczenia. Wsréd
nauczycielek istniat konsensus, co do pomocniczej roli robota w trakcie zaje¢, gdzie
robot wspomaga, a nie zastepuje nauczyciela. Takie podejscie wigzato sie z
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postrzeganiem robota jako maszyny, pomimo przypisywania robotom cech ludzkich na
potrzeby zaje¢. Wypowiedzi cytowane ponizej ilustrujg przyktady takiego podejscia.

U1: Taki pomocnik nauczyciela.
U2: Tak, tak!
U3: Pomocnik nauczyciela.

U2: To jest maszyna i tutaj nie da sie zastgpi¢ pewnych rzeczy.

U3: Mysle, ze zadna maszyna nie jest w stanie zastgpic cztowieka tak naprawde.

U4: Robot jednak nie zastgpi nauczyciela.

Warto jednocze$nie zwrdci¢ uwage, ze z wyjatkiem jednej nauczycielki (U3), ktora jako
jedyna postrzegata robota LEMO tylko i wytacznie jako maszyne, uczestniczki w réznym
stopniu antropomorfizowaty robota. Wydaje sie, Ze stopienn antropomorfizowania
robota najlepiej oddaje nastepujace stwierdzenie, klasyfikujace robota ,pomiedzy”
robotem a cztowiekiem:

U1: (...) Taki nie za bardzo ludzki i nie taki za bardzo maszyna.

W przypadku antropomorfizowania robota przez nauczycielki, robot byt niekiedy
postrzegany jako jedno z dzieci. Tego rodzaju obserwacje w sposob szczegdlny
przyczynity sie do opracowania roli robota jako ,modelowego réwiesnika”, ktéra
stanowita podstawe p6Zniejszego zmodyfikowanego programu zajec.

U1: Dla mnie to byt taki... Moze nie dziecko, ale méj pomocnik, ale z cechami ludzkimi.

U4: (...) Potraktowatam go jak cztonka naszej grupy, po prostu.

U3: Dla mnie to maszyna. Maszyna. Nie odbieratam go, ze jest w takiej formie, Ze niby
cztowiek takze dziecko. Dla mnie to jest maszyna. Tym bardziej, ze widze osobe, ktéra go
obstuguje wiec dla mnie to jest maszyna [$miech].

U4: Tak, jak do dzieci.
M: Jak do dzieci?
U4: Tak. Jakby byt jednym z nich po prostu.

Ponadto, niektére nauczycielki omoéwily fakt odczuwania pozytywnych emocji
zwigzanych z robotem, Jak sie pdzniej okazato, byt to element wspdlny dla postrzegania
robota przez uczniow i nauczycielki oraz stanowit Kkluczowy aspekt dla
antropomorfizacji robota (mozliwos¢ odczuwania emocji niekiedy byta utozsamiana z
byciem cztowiekiem: ,U2: Ten robot musiatby by¢ bardzo ludzki. Tutaj te wszystkie
nasze emocje...”). Warto przy tym zauwazyg¢, Ze tego rodzaju emocje dotyczyty nie tylko
robota, ale takze uczniéw i zaje¢ jako takich. W niektorych przypadkach, nauczycielki
odniosty sie do emocji jako do narzedzia dyscyplinowania uczniow.

U4: Ja tam bardzo szybko sie z nim zaprzyjaZznitam.
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U2: (...) Tak jak juz rozmawialy$my wcze$niej, sam fakt obecnos$ci robota mnie na tyle
pozytywnie nakrecat, Zze wydaje mi sie, Ze pozytywny przekaz z mojej strony moze nawet
byt ciekawszy dla dzieci. Nie tylko jakby on co$ robi, ale tak moéj entuzjazm i taka inna
troszeczke atmosfera na tych zajeciach spowodowata, ze to zajecia moze rzeczywiscie,
tych informacji byto na przyktad wiecej. Dyskusja byta Zywsza miedzy mng a dzie¢mi.

U4: To sg przekazywane emocje dzieciom. Moim zdaniem, wystarczy, Ze one spojrza na
nasze miny i wiedza, Zze majg siedzie¢ cicho i nie gadac.

Podobnie jak w przypadku innych aspektéw interakcji z robotem, nauczycielki zwracaty
uwage nie tylko na wtasne reakcje, ale takze na reakcje uczniéw. Stwierdzono, ze w
jednym przypadku interakcja z robotem wywotata silne reakcje emocjonalne ze strony
ucznia po zakonczeniu zaje¢ (takich reakcji nie zaobserwowano w trakcie obserwacji
uczestniczacej). Ponadto, niektore nauczycielki zauwazyty, Ze o ile dziewczynki z regutly
demonstrowaty postawy empatyczne w stosunku do robota, o tyle chtopcy czesciej
,zaczepiali” robota, np. poprzez wktadanie palca w oko robota. Ww. omoéwione
zagadnienia dot. emocji dobrze ilustrujg fakt, Ze interakcja z robotem w trakcie zajec
oraz proces antropomorfizacji w rzeczywistosci odbywa sie pomiedzy robotem,
uczniami i nauczycielem raczej niz jedynie robotem i pojedynczymi uzytkownikami. Rola
emocji jest rowniez wazna w konteks$cie nauczania bezpiecznych zachowan, ktére czesto
wigza sie odczuwaniem silnych emocji (np. strachu przed pozarem) oraz konieczno$ci
zapanowania nad nimi.

\‘,'"

[ [ O

Rys. 20 [SP336] Interakcja angazujaca trzy rodzaje aktoréw:
nauczyciela, uczniéw i robota

Wedtug wypowiedzi nauczycielek, w dwoch przypadkach robot wywotat silne emocje
negatywne: jeden uczen, ktéry na co dzien nie przejawia takich reakcji, przestraszyt sie,
natomiast drugi uczen, zdiagnozowany jako osoba sprawiajaca problemy wychowawcze,
po zakonczeniu zaje¢ przejawial niespotykanie silng ekscytacje, ktéra wymagata
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interwencji os6b trzecich. Byty to jednak reakcje sporadyczne, poniewaz co do zasady
dzieci ,byty zachwycone” (U4).

Podczas analizy transkrypcji wywiadu zaobserwowano takze kilka ciekawych uwag
odnos$nie mozliwo$ci angazowania robota do odgrywania tzw. scenek, nie tylko z
udziatem uczniow, ale i samych nauczycieli. Takie podejscie dobrze wpisuje sie w
charakter robotéw antropomorficznych, ktére z zalozenia odgrywajg role cztowieka
(nasladujg cechy ludzkie, a nie dostownie je posiadajg). Zostato réwniez ono
uwzglednione na etapie planowania zadan w zmodyfikowanym programie zaje¢, ktory
postuzyt do opracowania Innowacyjnego Programu Edukacyjnego.

U2: Tez wlasnie chciatam powiedzie¢, Ze [robot] mdglby odgrywaé scenki, wtasnie
reagowac w okreslony sposob i to by byto dla nich bardzo atrakcyjne.

U2: (...) Ja sie tutaj $wietnie czutam, ale moze dlatego, ze ja lubie takie zadania troche
aktorskie [$miech].

U4: Tak, tak.

U2: To trzeba lubic.

U1: Takie wczuwanie sie w jakie$ role. Tak. Dzieci tez to bardzo lubig. Dzieci bardzo
dobrze reaguja.

Wsrdd gtéwnych czynnikow, ktére wptynety na okreSlony przebieg zaje¢ byto gltéwnie
nastawienie ucznidw na zabawe. Takie nastawienie wynikato ze $wietlicowego
charakteru zaje¢, ktore z zatozenia przeznaczone sg na zabawe, a nie nauke. Ponadto, nie
bez znaczenia byty pory dnia i roku, a takze wiek dzieci, ktéry sprzyja angazowaniu sie
zarOwno w zabawe jak i antropomorfizacje robotéw. Nie byto jednak zgody co do tego
czy roboty antropomorficzne sprawdzilyby sie lepiej wsrdd starszych czy mtodszych
dzieci.

U3: (...) Ja mysle, Zze dobrzy by to byto gdyby projekt byt skierowany do klas drugich i
trzecich. Mysle, Ze to wtedy by zupelnie inaczej wygladato. To s3 dzieci jednak mate. (...)
M: Mysli pani, Ze one wtedy by tak samo odbieraty robota?

U4: No wlasnie chciatam powiedzie¢, ze mysle, Ze nie.

U3: Mysle, Ze nie.

U4: Mysle, ze nie odbieratyby tak samo, dlatego ze jeszcze wierza.

Nauczycielki zwracaty takze uwage na to, ze aktualne i potencjalne zastosowania
robotéw spotecznych moga by¢ zréznicowane, w zaleznosci nie tylko od uczniéw, ale
takze funkcjonalnosci robotéw. Grupy wiekowe, zadania i wtasciwosci robotéw powinny
by¢ do siebie odpowiednio dobrane, w szczegélnosci pod wzgledem oczekiwanego
poziomu antropomorfizacji: im starsi uczniowie, tym wyzsze oczekiwania w stosunku do
realizmu robota. Robot powinien tez by¢ dostosowany do przedmiotu nauczania (w$r6d
innych przedmiotéw, ktérych mdégtby nauczac robot, poza bezpiecznymi zachowaniami,
nauczycielki wymienity m.in. matematyke i jezyki obce).

U1: To tez wtasnie zalezy jak robot wyglada.
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U2: Ja sie przychylam jednak do pani, bo wiem, mam okazje pracowac z trzecig klasa.
Dzieci doszukuja sie we wszystkim. Z trzeciej klasy juz po prostu robig sobie czesto
zarty. Sa juz jednak przyzwyczajone.

U1: Chyba, Ze ten robot bytby bardziej taki powazny.

U2: Tak, to by¢ moze by to przeszio.

Dla celéow analizy, warto takze zwroci¢ uwage na zagadnienia, ktore nie znalazty sie w
gléwnych kategoriach. Do tego rodzaju zagadnien nalezato zagadnienie dyscypliny.
Wedtug nauczycielek, robot niekiedy utrudniat utrzymanie dyscypliny, co spowodowane
byto samg obecno$cig robota lub jego konkretnymi zachowaniami, takimi jak np.
popelnianie pomytek.

U2: (...) Z kolei dyscyplina podczas zaje¢ z robotem... Byto trudniej te dzieci utrzymaé w
ryzach. Zdecydowanie.

U4: Chyba raczej nie powinien sie mylic.
U2: Bo to rozprasza dzieci.

M: Jak sie myli to rozprasza, tak?

U2: Tak.

U4: RozSmiesza, tez.

Ponadto, z punktu widzenia zatozen projektu, tj. wykorzystania robotéw spotecznych do
zwiekszenia efektywno$ci nauczania bezpiecznych zachowan, warto zauwazy¢, ze
niektére nauczycielki poruszyly kwestie pozytywnego wptyw robota na proces
zapamietywania tresci zaje¢ przez uczniéw w kontekscie bezpiecznych zachowan.

U4: Wiec one do tej pory go pamietaja. Jak wrdcitam do tego tematu przed wakacjami, to
byto jako$ w zesztym tygodniu i one moéwig: to jak LEMO byt to wtasnie moéwiliSmy o
tym jak sie zachowac na plazy. I w ogéle, Ze nie wolno jes¢ i tak dalej. To to! Opowiadaty
sobie.

U4: U mnie zapamietaty tez bardzo duzo. Ostatnio tez rozmawialiSmy na temat
bezpieczenstwa podczas wakacji, bo jest juz koniec roku szkolnego. I one wtasnie
mowily, Ze przeciez mowitySmy o tym jak byt LEMO. [ w ogdle, wiec one wspominaty to
wszystko. Wtasnie dlatego, ze byt robot.

3.2.2 Analiza wywiaddow z uczniami

W odroéznieniu do nauczycielek, ktére zaadresowaly szereg zagadnien zwigzanych z
zawartos$cig i sposobem prowadzenia zaje¢, najwieksza uwage uczniéw przyciagnety
zachowania robota (kategoria ,Zachowanie robota” na Rys. 21).
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Rys. 21 Rezultat kodowania transkrypcji wywiadu z uczniami: Pie¢ gtéwnych kategorii
wedtug liczby referencji

Nalezy przy tym pamieta¢, ze tematyka i czas trwania wywiadéw byty dostosowane do
dzieci: gléwnym celem wywiadéw byto zgromadzenie informacji wiasnie nt.
postrzegania robota przez uczniéw raczej niz innych kwestii wpisujgcych sie w szerszy
kontekst edukacyjny. Poza omdéwieniem zachowan robota, uczniowie do pewnego
stopnia poruszyli kwestie celéw, do jakich wedtug nich uzyto lub mozna uzywac roboty
podczas lekcji (,Cel uzycia”). Podczas wywiadéw poruszono takze watek podobienistwa
robota LEMO do cztowieka lub maszyny (,Podobienstwa”). Warto zauwazy¢, ze o ile
nauczyciele analizowali kwestie antropomorficzno$ci robota z réznorodnych
perspektyw, w tym w odniesieniu do innych technologii, o tyle uczniowie skupiali sie na
bardziej dostownych poréwnaniach robota do cztowieka i jego poszczegdlnych cechach.
Uczniowie wyrazili takZe pozytywne opinie i aprobate dla robota (,Stopien podobania
sie”) oraz do pewnego stopnia odnies$li sie do wybranych elementéw wygladu robota
(,Wyglad robota”).

U8: Caty byt w ogdle bardzo fajny.
M: Catly byt bardzo fajny?
U8: Wszystko w nim byto bardzo fajne.

Elementy, ktére zwrocity najwieksza uwage uczniow to zachowania robota, w tym
zachowania zwigzane bezposrednio z wykonywaniem zadan. W kontek$cie zachowan
robota, szczegdblnie czesto dyskutowano zdolno$¢ méwienia robota, ktéra zwrécita duza
uwage uczniow (,U2: I méwit! Duzo mowit”). Fakt, ze to méwienie stanowito kluczowy
element interakcji z robotem stanowi wazng informacje dla planowania przyszitych
konstrukgcji i interakcji cztowiek-robot w kontekscie robotyki edukacyjnej. Wskazuje
takze na silng tendencje do antropomorfizowania robota (jezyk jest jedna z podstawowa
cech wyrozniajaca cztowieka). Nie bez znaczenia jest takze fakt, ze robot wyposazony
byt w gtos nasladujacy gtos dziecka oraz odpowiednia intonacje gtosu. Jednoczesnie,
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podobnie w przypadku wywiadu z nauczycielkami, pojawita sie uwaga nt. rozpraszajacej
roli robota, ktory ,,Czasami przeszkadzat, bo gadat”.

Ponadto, uczniowie czesto postrzegali robota przez pryzmat emocji, ktére ,wyraza” i
,czuje”, w szczegdlnosci tych zwigzanych z funkcja ,puszczania buziaczka” oraz
symulowania bélu po dotknieciu w oko. Co do zasady, robot postrzegany byt jako bardzo
przyjazny i mity.

M: (...) Co tak najlepiej zapamietaliscie o tym robocie?
U3: To jak méwit, Ze 'buziaczek dla ciebie' albo 'bede uwazat'.

M: A czy LEMO, czy on cos pokazywat na na tej twarzy?
U3: Pokazywat.
Kilkoro dzieci naraz: Buziaczki!

U2: Ma takie stodziutkie oczka.
M: Stodziutkie oczka. Rozumiem.
U2: No i jeszcze buZke stodka.

M: Dlaczego sie on wam podobat, ten robot?
U8: Byt wyjatkowy.
U1: Jak aniotek!

U2: Ma takie stodziutkie oczka (...). No i jeszcze buzke stodka.

Funkcje dot. mimiki bezposrednio wigzaty sie z funkcja mowy: w trakcie ,wysytania
buziaczka” robot najczeSciej mowit ,Buziaczek, dla ciebie!”, natomiast po wtozeniu palca
w oko, robot mogt ,wyraza¢” smutek, ktéremu réwniez towarzyszyty komunikaty
stowne, takie jak ,Ata, moje oko!”. Tego rodzaju zwigzek zostal zauwazony i dobrze
zapamietany przez uczniow.
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a) b)

Rys. 22 Robot ,wyraza” emocje: a) ,puszcza buziaczka”;
b) krzywi sie po wlozeniu palca w oko

O ile uczniowie najwiecej uwagi poswiecili emocjom pozytywnych, zaréwno tych
symulowanym przez robota, jak i odczuwanym przez nich samych, o tyle emocje
negatywne takze nie uszty uwadze.

U6: Mi sie nie podobato, jak ktos mu wkiadat w oko paluch i tak méwit, ze go boli.

M: (...) Moze byto cos, co wam sie nie podobato? (...)
U1: Jak oni dotykali oko i [niezrozumiale].

U8: Jak bili go w oko...

U4: Byt smutny...

O ile symulowanie podstawowych emocji, w tym emocji negatywnych, jest czestym
elementem wykorzystywanym w interakcji i komunikacji cztowiek-robot [22, 77], ten
aspekt wymaga szczeg6lnej uwagi, zwtaszcza w przypadku angazowania dzieci w roli
uczestnikéw, tj. oséb nalezacych do tzw. grup wrazliwych. Ponadto, wymagana jest
ostrozno$¢ z wykorzystaniu emocji w procesie nauczania zagadnien z zatoZzenia
nacechowanych emocjonalnie, tj. zachowan zwigzanych z bezpieczenstwem, a wiec
zagrozeniem zdrowia i Zycia cztowieka. Jest to o tyle wazne, Zze w przeciwienstwie do
nauczycieli, dzieci czesto dostownie interpretujg emocje symulowane przez robota (por.
z wypowiedzig nauczycielki na powyzej nt. dzieci, ktére ,jeszcze wierza”).

U4: Ze on czuje to, co robi.

M: Czuje to, co robi? W jakim sensie?

U4: Ze on wyczuwa to, co my robimy i odpowiada.
M: Na przyktad co? Co on takiego czuje?

U4: Jest jak zwykty cztowiek.
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Z tego wynika, Ze podobnie jak w przypadku ogélnych podobienistw do cztowieka, w
poréwnaniu z nauczycielkami, uczniowie rozpatrywali kwestie emocji w duzo wezszym i
bardziej dostownym zakresie. Mimo to, sporadycznie zdarzaty sie przypadki omdéwienia
emocji takze w odniesieniu do nauczycielek, a nie tylko robota lub samych uczniéw.

M: A wedtug was?

U1: Zeby rozémieszat pania.

M: Zeby co [robil]?

U1: Zeby rozémieszat panig Matgosie.

Ponadto, zaréwno analiza wywiadéw, jak danych audio-wizualnych i notatek
terenowych pokazata, ze fakt ,dokuczania” robotowi niekiedy prowokowat reakcje
emocjonalne nie tylko ws$réd uzytkownikéw bezposrednio zaangazowanych w
interakcje z robotem, ale takze wsréd innych uczniéw (zob. Rys. 26b). Tym samym, na
przyktadzie zagadnienia emocji, potwierdzita sie obserwacja, ze proces interakcji z
robotem i antropomorfizacji, jest czeScig szerszego uktadu interakcji spotecznych, ktory
wychodzi poza samg interakcje cztowiek-robot. Ponadto, uczniowie stosunkowo czesto
opisywali robota jako podobnego do cztowieka, w szczegélnosci rowiesSnika. Takie
podejScie wigzato sie m.in. z charakterem okreslonych ¢wiczen wykonywanych przez
uczniéow.

M: (...) Cos jeszcze z nim robiliscie? Razem?
U3: Glaskalismy go.

M: Gtaskaliscie.

U3: My tak méwiliSmy ,,Grzeczny LEMO”.

U9: Jak prawdziwy cztowiek.
U5: Robilismy dla niego wyjscie ewakuacyjne.
U9: PomagaliSmy mul!

Z drugiej strony, uczniowie czesto byli Sswiadomi ,mechanicznej” natury robota i
zwracali uwage na elementy wyposazenia robota. Ten sam element, taki jak tablet, mogt
by¢ opisywany jak gdyby charakteryzowat cziowieka lub jako element nalezacy do
robota, a takze jako element posredni:

M: A co robit LEMO? Teraz méwicie o tym co méwit, a co robit tak ogélnie?
U6: Tak mrugat... [pokazuje jak mrugat]

M: Mrugat oczami, tak?

U6: [Przytakuje]

U1: Ma ekran zamiast twarzy.

U1: Ze jego twarz... Jemu zmieniata sie twarz na obrazek jakis.

W konteks$cie zachowan robota zwigzanych z zadaniami, uczniowie czesto bezposrednio
taczyli opisu robota z zagadnieniami dot. bezpiecznych zachowan, omawianych w
trakcie zaje¢, zar6wno w obszarze ,bezpiecznych wakacji” jak i ,bezpiecznych
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zachowan”. W tym sensie, podobnie jak w trakcie wywiadu z nauczycielami, niektére
wypowiedzi wskazywaty, Ze robot spetnil swojg funkcje wspomagania nauczania w
zakresie bezpiecznych zachowan.

U1: (...) Jemu zmieniata sie twarz na obrazek jakis.
M: Na obrazki? A jakie obrazki?
U1: Na przyktad na takie palace sie bloki albo plac zabaw i na plaze.

M: Pokazywat buziaczki, pozary, tak. Cos jeszcze?(...)
U3: Prosze pani, zgadywaliSmy z pozarem, czy to jest fatwopalny albo z bezpiecznymi
wakacjami, Ze czy to mozna robi¢ czy nie.

U3: Jednoczesnie sie bawiliSmy robotem i jednoczes$nie sie uczyliSmy.

M: Uczyliscie sie.

U3: Uczylismy sie o flagach i ze nie mozna sie na przyktad kapacé jak jest czerwona flaga,
a jak jest biata to juz sie mozna kapac.

U9: PomagaliSmy mu w drodze ewakuacyjnej.

M: (...) Po co wam LEMO na lekcjach? Po co w ogéle robota przywiezlismy na lekcje?

U1: Zeby sie z nami bawil.

M: Zeby sie z wami bawit. Po co jeszcze?

U2: Zeby$my sie duzo tego nauczyli, ze trzeba patrze¢ na znaki, jakie, na plazy. Czy to
mozna sie tam kapaé, czy nie. Jeszcze, zeby w domu nie zostawia¢ wigczonego Zelazka i
tez kuchenki wigczonej i garnkdéw.

Zadania wykonywane przez robota bezposrednio omawiane przez uczniéw dotyczyty
gltownie zadan zwigzanych z tabletem dotykowym. Mogto to wynika¢ ze szczegdlnej
atrakcyjnosci elementu twarzy, ktéra w przypadku robotow antropomorficznych
zazwyczaj przykuwa najwiecej uwagi uzytkownikéw (m.in. stad rozwijanie robotow-
gtow [30]). Ponadto, atrakcyjne mogly wydawac sie same zadania wykonywane przy
uzyciu tabletu, oraz zwigzane z nimi reakcje robota. Przyktadowo, zadanie wymagajace
wybrania odpowiedzi ,TAK” lub ,NIE” angazowato takze robota, ktory albo udzielat
pochwaly w przypadku prawidtowej odpowiedzi (przy uzyciu komunikatu stownego o
radosnym charakterze oraz wy$wietlania koloréw) lub polecal wykonanie zadania
jeszcze raz. W mniejszym stopniu uczniowie poswiecili uwage innym zachowaniom
robota, np. ruchom lub btedéw popetnianych celowo lub przypadkiem (np. wpadniecie
na kosz).

Podsumowujac, uczniowie w duzym stopniu antropomorfizowali robota, gtéwnie w
zwigzku z funkcjami mowy i emocji, w ktére wyposazony byt robot, oraz szeroko
rozumianych zachowan robota. Sposdb postrzegania robota byl zdecydowanie
pozytywny. Nalezy przy tym zauwazy¢, Ze jak zauwazono podczas wywiadéw z
nauczycielkami, dzieci majg tendencje do angazowania sie w rdznego rodzaju
aktywno$ci na zasadzie zabawy. Dlatego interpretowanie wypowiedzi i zachowan dzieci
zaangazowanych w roli uczestnikéw badania wymaga szczegdlnej uwaznosci ze strony
badacza, tak aby oddzieli¢ wypowiedzi, ktére stanowig forme Zartu od tych, ktoére
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dostarczajg faktycznych informacji na temat wybranego zagadnienia. Wypowiedzi
uczniow, ktore w zdecydowany sposob stanowity forme Zartu, zostaty wytaczone z
procesu kodowania.

3.2.3 Analiza danych audio-wizualnych

Analiza danych audio-wizualnych ukierunkowana byta na zidentyfikowanie zagadnien,
ktére nie pojawity sie w trakcie wywiadéw z nauczycielkami oraz uczniami i/lub byty
szczegoblnie istotne dla przeanalizowania zjawiska antropomorfizacji, postrzeganej jako
kluczowego elementu interakcji z robotami spotecznymi potencjalnie wptywajgcego na
poprawe efektywnos$ci nauczania. Zgodnie z oczekiwaniami, uzytkownicy wykazali sie
silng tendencja do antropomorfizowania robota LEMO, co przetozyto sie na uzycie
pojecia  antropomorfizacji jako najczeSciej stosowanego kodu (kategoria
»~Antropomorfizacja” na Rys. 23).
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robota przez nauczycieli

Rys. 23 Rezultat kodowania danych audio-wizualnych: Pie¢ gtdéwnych kategorii
wedtug liczby referencji

Drugga w kolejnosci kategorig byta ta dotyczaca reakcji uczniéw (,Reakcje dzieci”).
Ponadto, kilkukrotnie powtdrzyly sie sytuacje, podczas ktorych zar6wno uczniowie jak i
nauczyciele wyrazaja swojg aprobate dla robota (,Aprobata ze strony uczniéw i
nauczycieli”). Jest to wazny element wspolny dla postrzegania robota przez te dwie
grupy uczestnikow badania, ktoére znaczaco roznig sie miedzy soba pod innymi
wzgledami (np. checi uzycia robota do celow zabawy lub nauki). O ile nauczycielki
przejawiaty podczas zaje¢ szereg réznych zachowan wobec robota (,Reakcje i postawy
nauczycieli wobec robota”), a takze aktywnie przedstawiaty robota w roli uczestnika
zaje¢ oraz ksztattowaty jego obraz (,Przedstawienie i postrzeganie robota przez
nauczycielki”), w nagraniach wiodgca rola przypadta uczniom. Uczniowie aktywnie
poszukiwali kontaktu z robotem oraz ,testowali” jego mozliwosci, w szczego6lnoSci przy
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uzyciu dotyku (Rys. 24). Tego rodzaju zachowania czesto wigzaty sie z
antropomorfizowaniem robota, np. poprzez pomaganie robotowi przez ,prowadzenia”
go za reke (Rys. 24c) lub pieszczotliwego gtaskania robota po gtowie (Rys. 24d). Ze
wzgledu na Swietlicowy, a wiec tylko do pewnego stopnia ustrukturyzowany charakter
zaje¢, okazji do tego rodzaju interakcji z robotem byto stosunkowo duzo.

F % el f
b % s -
A - N

74

) d)

Rys. 24 Przyktady interakcji miedzy robotem a uczniami: a) uzycie czujnika na gtowie robota [SP220]; b) uzycie
tabletu dotykowego [SP220]; c) dotykanie ramion robota [SP220]; d) gtaskanie robota po glowie [SP341]?

Blizsza analiza zachowan zwigzanych z antropomorfizacjg pokazata, Ze nie tylko dzieci,
ale takze nauczyciele w stosunkowo duzym stopniu angazowali sie w interakcje z
robotem i sposoby opisywania robota zblizajace robota do cztowieka. Warto przy tym
podkresli¢, Ze o ile uczniowie w duzym stopniu angazowali sie w interakcje przy uzyciu

® Numery w opisach rysunkéw zaczynajace sie od liter ,,SP” (Szkola Podstawowa) odnosza sie do numerow
szkol, z ktorych pochodzi dane zdjecie.
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dotyku i ruchu (zob. Rys. 24 powyzej), o tyle nauczyciele polegali gtéwnie na opisach
stownych i komunikowaniu sie z robotem przy uzyciu jezyka. Jednocze$nie, zaré6wno
uczniowie jak i nauczyciele niekiedy odnosili sie do robota jako do maszyny. Jedno
zjawisko nie wyklucza drugiego, w szczegélnosci w przypadku dzieci: uczniowie czesto
byli $wiadomi faktu, Ze robot sterowany jest przez operatora (Rys. 25), co nie
przeszkadzato im w jednoczesnym traktowaniu robota jako przedmiotu ozywionego.
Jest to zjawisko, ktore niekiedy opisywane jest w literaturze HRI w kategoriach
,zawieszenia niewiary” [31] (ang. willing suspension of disbelief).

Rys. 25 [SP341] Uczennice obserwuja i ,zaczepiaja” operatora robota

Analiza nagran pokazata rowniez, ze w niektérych przypadkach uczniowie traktowali
robota jak przedmiot zblizony do zwierzecia raczej niz cztowieka lub maszyny.

U [SP341]'%: ,Cho-odZ. Cip, cip, cip!”
U [SP220]: , Czes¢ piesku!”
U[SP220]: ,Ej, zywy robot!”

Wspétwystepowanie  animizmu  (przypisywania cech istot zywych) oraz
antropomorfizacji (przypisywania cech ludzkich) jest dobrze znanym zjawiskiem w
badaniach Human-Robot Interaction (HRI) [10]. W przypadku niniejszego badania, taka
postawa mogta wigzac sie rOwniez z ograniczonymi mozliwosciami robota LEMO, ktéry
nasladuje jedynie podstawowe cechy cztowieka i w ograniczonym zakresie.

Podobnie analiza transkrypcji wywiadéw, analiza danych audio-wizualnych pokazata, Ze
jednym z dominujacym elementow interakcji z robotem oraz antropomorfizacji byty
emocje. Z jednej strony uczniowie zwracali uwage na pozytywne emocje robota i sami

10 Cytaty pochodzace z nagran oznaczone s3 literg ,U” dla oznaczenia wypowiedzi uczniéw oraz ,N” dla
oznaczenia wypowiedzi nauczycieli. Ponadto, dotgczone sa numery szkét, z ktérych pochodza cytaty.
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wyrazali je pod adresem robota. Z drugiej, potwierdzity sie wnioski uzyskane na
podstawie wywiadéw, zgodnie z ktérymi uczniowie reagowali takze na negatywne
emocje zwigzane z interakcja z robotem. W pojedynczych przypadkach uczniowie
zareagowali w sposob, ktdry moégt wskazywaé na wystgpienie tzw. efektu Doliny
Niesamowito$ci [11] (,Uncanny Valley”), oznaczajacego, Ze uzytkownik odczuwa
niepokdj na widok robota bardzo podobnego, ale jednak réznego od cztowieka.
Przyktadowo, jeden z uczniéw na widok robota zaczat udawac¢ tzw. zombie (uzyt tego
stowa oraz charakterystycznej postury ciata z wyciggnietymi przed siebie ramionami).

Rys. 26 [SP132] Uczniowie wyrazaja emocje zwigzane z interakcja z robotem: a) pozytywne (przytulanie robota);
b) negatywne (wktadanie palca w oko robota i zwigzane z tym dyskusje wsréd uczniéw)

Takze i w tym przypadku interakcja uczniéow z robotem polegata na interakcji przy
uzyciu dotyku jak i komunikacji stownej. Warto zauwazyé, ze proces
antropomorfizowania robota, w tym dokonywania projekcji emocji, dotyczyt nie tylko
samego robota, ale takze innych uczniéw i interakcji pomiedzy uczniami.

U [SP132]: ,Ten robot cie kocha”

U [SP132]: ,Robocikuy, co ty...”
U: ,Przestraszyt sie.”
U: ,Robociku, przyjedz do nas!”

U [SP341]:,0-0, on sie boi nas”

Obraz robota, ktéry wytaniat sie na podstawie ww. elementéw procesu
antropomorfizacji angazujacego uczniéw, wskazywat na tendencje uczniow do
traktowania robota jako cztonka grupy, w tym jako dziecko. Przyktadowo, w trakcie
przerwy lub po zakonczeniu zaje¢ niektorzy uczniowie zadawali pytania operatorowi
dot. robota, np. jego wieku. Ponadto, mozna byto zaobserwowac¢ préby ,zaprzyjazniania”
sie z robotem.
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U [SP220]: ,Lubisz nas?”

U [SP220]: ,]Ja chce Zeby LEMO z nami.”
U: ,Ja chce obok LEMO.”
U: ,Ja chce z LEMO.”

U [SP341]: ,LEMO, jaka zabawe najbardziej lubisz?”

W kontek$cie analizy zjawiska antropomorfizacji, szczegélnie interesujace byto
stwierdzenie silniejszej tendencji do antropomorfizowania robota przez nauczycielki niz
wynikatoby to z wywiadu. Nauczycielki czesto ,rozmawiaty” z robotem, lub opisywaty
go jak gdyby byt cztowiekiem, akcentujac przy tym elementy zwigzane z odczuwaniem
emocji. Niektére z nauczycielek gtaskaty robota po gltowie (Rys. 28), a takze uzywaty
zdrobnien pod jego adresem. Byty to nie tylko zachowania antropomorfizujace robota,
ale takze zachowania, ktore nauczycielki demonstrowaty pod adresem uczniéw. Analiza
nagran pokazata wiec, ze z wyjatkiem jednego przypadku, nauczycielki czesto odnosity
sie do robota jak jednego z dzieci. Przyktadowo, robot czesto byt chwalony za poprawne
wykonanie zadania, wigcznie z wykonywaniem aplauzu na koniec zadania (najwiekszy
entuzjazm wzbudzato ¢wiczenie polegajace na pokonaniu drogi przez robota przy uzyciu
znakéw ewakuacyjnych).

N [SP220]: ,0, malenistwo. Tak. Lubi jak sie go gtaszcze.”

N [SP341]: ,LEMUS, dzieci ci dokuczaja, tak?”

N [SP336]: ,Doskonale sobie poradziliscie, i LEMO tez.”
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Rys. 27 Uczniowie cieszg sie z powodu dotarcia robota do celu [SP220]

63



Nalezy przy tym zaznaczy(, ze istnialty duze réznice indywidualne miedzy
nauczycielkami, zar6wno pod wzgledem stopnia antropomorfizacji robota jak i
sposobéw pracy i komunikacji z dzie¢mi (podobnie jak analiza tresci wywiadu, analiza
transkrypcji wywiadu oraz danych audio-wizualnych pokazata, Ze o ile trzy nauczycielki
w réznym stopniu przypisywaty robotowi cechy ludzkie, o tyle jedna z nich
zdecydowanie unikata takich zachowan).

a) b)

Rys. 28 Nauczycielka gtaszcze robota po glowie: a) [S341]; b) [SP220]

W trakcie wywiadu, nauczycielki zwracaty uwage, ze robot niekiedy rozpraszat uczniow
w trakcie zaje¢ i utrudniat im skupienie sie na lekcji. Dane audio-wizualne réwniez
pokazaty, Ze uczniowie czesto znajdywali okazje, zeby ,zaczepia¢” robota, gtéwnie
poprzez machanie do robota, nawolywania lub pokazywanie robotowi roéznych
przedmiotéw (Rys. 29). Wydaje sie, Ze zachowania w postaci wktadania palca w oko
robota réwniez ukierunkowane byty na che¢ wywotania reakcji ze strony robota raczej
niz dokuczania.
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a) b)

Rys. 29 [SP341] Uczniowie ,zaczepiajg” robota poprzez: a) machanie; b) pokazywanie maskotki

Kwestia utrzymania dyscypliny na zajeciach byta niekiedy trudna dla nauczycieli, nie
tylko ze wzgledu na obecnos$¢ robota i zwigzany z tym poziom ekscytacji wsréd ucznidw,
ale takze $wietlicowy charakter zaje¢ (nastawienie na zabawe). Analiza danych audio-
wizualnych pozwolita zaobserwowac interesujaca tendencje wsréd nauczycielek do
uzywania robota w roli narzedzia dyscyplinujgcego klase. W takich przypadkach, wazna
role odgrywata antropomorfizacja, w szczegélnosci odwotywanie sie do emocji robota,
ktéry wedtug nauczycielek ,smucit sie” lub ,denerwowat” jesli uczniowie zachowywali
sie nieodpowiednio. Samo wykonanie ¢wiczenia z robotem mogto stanowi¢ nagrode dla
»najgrzeczniejszych” os6b. Takie zastosowanie robota bylo zupeilng nowoscia w
stosunku do rdl robota przewidzianych w scenariuszu, wskazujac na twoércze podejscie
nauczycieli do wykorzystywania nowych narzedzi edukacyjnych oraz na szczeg6lne
znaczenie emocji w procesie komunikowania sie w uczniami. Zostato roéwniez
uwzglednione na etapie opracowywania Innowacyjnego Programu Edukacyjnego.

N [SP220]: ,Widzicie, nawet robot sie denerwuje i sie rusza, bo wszyscy méwia naraz”

N [SP341]: ,[LEMO] Nie chce zebys go dotykatl. Chce zeby$ usiadt na dywanik, dobrze?"

N [SP336]: ,Cisza teraz! Ale stuchajcie, a czy wy chcecie wiedzie¢ co LEMO ma wam do
powiedzenia? To musimy by¢ cicho, bo inaczej go nie ustyszymy, cichutko, stuchamy co
nam powie.”
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Rys. 30 [SP341] Nauczycielka ,pociesza” robota

W niektérych przypadkach robot wykorzystywany byt do ,nadzorowania” zadan
wykonywanych przez dzieci.

N [SP336]: ,Zobaczcie, LEMO jezdzi i obserwuje czy tadnie pracujecie, zobaczcie.
Widzicie? On sprawdza jak wam idzie praca.”

N [SP336]: ,]Jezeli ktoras grupa skonczyta podnosi reke zebym widziata i LEMO teZ chce

wiedzie¢, ze juz skonczyliscie.”
W tym sensie robot petnit takze role ,eksperta”, ktoéry zaréwno w oczach nauczycieli jak
i uczniéw, posiada wiedze do udzielania wtasciwych odpowiedzi. Ta rola moze wigzaé
sie z powigzywaniem robota z innymi technologiami, zwtaszcza komputerami, ktére
czesto postrzegane s3g jako systemy eksperckie [20]. Warto przy tym podkresli¢, ze
zgodnie z zatoZeniami niniejszego badania, podczas zaje¢ to nauczyciele wystepowali w
roli ekspertéw omawiajacych zagadnienia zwigzane z bezpieczenstwem i ré6znorodnymi
zagrozeniami, natomiast robot petnit role uzupetniajaca.

N [SP336]: ,To teraz stuchajcie, jedni mowig, Ze nie moze, a drudzy, ze moze. Ola
nacisnij, zobaczymy co nam LEMO powie. LEMO wie najlepie;j.”

U [SP336]: ,LEMO, dobrze robimy? Dobrze robimy LEMO? Powiedz.”

Sporadycznie robot stuzyt takze jako wzor do nasladowania, tak jak gdyby byt jednym z
uczniow.

N [SP341]: ,Wszystkie oczka patrza na mnie. LEMO tez skierowany do mnie. Stucha sie.
Grzeczny LEMO.”

Traktowanie robota za wzér grzeczno$ci w niektérych przypadkach znajdowato
bezposrednie potwierdzenie u uczniow:
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N [SP341]: ,LEMO jest bardzo postuszny, prawda? Bardzo grzecznie sie zachowuje na
zajeciach.”
U: ,Tak. On jest aniotkiem.”

Analiza nagran pokazata réwniez, ze zgodnie z tym, co méwiono w trakcie wywiadu,
niektére nauczycielki traktowaty robota wprost jako pomocnika (asystenta). Taka tez
byta rola robota wynikajgca ze scenariusza zaje¢ oraz jego uwarunkowan technicznych
(robot nie posiadat bardzo zaawansowanych funkcji, ktére pozwolityby mu na
samodzielne wykonywanie skomplikowanych zadan).

N [SP336]: ,I LEMO bedzie mi dzisiaj w tych zajeciach pomagat.”

N [SP341]: ,Dzisiaj wta$nie bedzie nam taki robot towarzyszyt. Bedzie mi tutaj pomagat
w zajeciach.”

N [SP341]: ,Nasz LEMUS, bedzie nam pomagat, na pewno zaraz przyjdzie.”

Z tej perspektywy, analiza danych audio-wizualnych potwierdzita, Ze roboty spoteczne
wpisujg sie w szerszy kontekst strategii i praktyk stosowanych w klasie. Innymi stowy,
interakcja czesto odbywa sie miedzy nauczycielem i uczniami za posrednictwem robota,
raczej niz tylko miedzy robotem a poszczegdélnymi uzytkownikami. Takie podejscie
pozwala skutecznie osadzi¢ tematyke bezpiecznych zachowan w kontek$cie spotecznym
i skierowac uwage na cztowieka, ktérego bezpieczenstwo dotyczy.

a) b)

Rys. 31 Operator posredniczy w interakcji uczniow i nauczycieli z robotem [SP341]: a) operator steruje robotem
wykonujgcym zadania z uczniami; b) operator obserwuje nauczycielke w celu wybrania rodzaju i czasu reakcji robota
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Rys. 32 Interakcja obejmujaca sie¢ aktoréw spotecznych: na pierwszym planie
nauczycielka i uczniowie, w tle robot i operator [SP132]

3.3 Wyniki testow sprawdzajacych

Gléwnym celem niniejszego projektu byto podniesienie efektywno$ci nauczania w
zakresie bezpiecznych zachowan ucznidw na poziomie szkét podstawowych.
Bezposrednim wskaznikiem pozwalajacym oceni¢ w jakim stopniu taki cel zostat
osiaggniety byty wyniki testéw sprawdzajgcych przeprowadzonych na zakonczenie zaje¢
zrealizowanych w szkotach w ramach Etapu II. Rys. 33 ilustrujagcy proporcje
poprawnych odpowiedzi pokazuje, ze w dwéch szkotach (SP132 i SP220) grupy
ucznidow realizujgce zajecia z wykorzystaniem robota (R) osiagnety wyniki lepsze niz
grupy bez robota (BR); jedna ze szkoét zaprezentowata trend odwrotny (SP336),
natomiast w innej szkole (SP341) obie grupy osiagnety bardzo zblizone wyniki. Mozna
zatem stwierdzi¢, Ze wykorzystanie robota spotecznego pozwolito podnies¢
efektywnos$¢ nauczania bezpiecznych zachowan, jednakze, bez osiggniecia znaczacej
przewagi w tym zakresie nad grupami nieuzywajacymi robota.
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Rys. 33 Procent poprawnych odpowiedzi uzyskanych w testach sprawdzajacych
w grupach z robotem (R) oraz grupach bez robota (BR)
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Przyczyn, ktére ttumacza takie zjawisko moze by kilka. Przede wszystkim, warto
zauwazy¢, ze we wszystkich szkotach i grupach (z wyjatkiem grupy BR w szkole SP220),
$Srednio 85% odpowiedzi byto poprawnych. Tak wysokie wyniki mogty by¢
powodowane nastepujgcymi czynnikami:

a) Niski poziom trudnosci

Jak sygnalizowaty niektére z nauczycielek podczas zogniskowanego wywiady
grupowego, zadania realizowane w ramach testéw sprawdzajacych byly zbyt proste.
Podobnie jak scenariusz zaje¢, testy sprawdzajace zostaly poddane konsultacji z
nauczycielkami biorgcymi udziat w badaniu przed rozpoczeciem realizacji zajec.
Poniewaz zaréwno szkoty jak i nauczycielki wykazaty duze zainteresowanie udziatem w
projekcie, przypuszcza sie, ze to wzgledu na ograniczenia czasowe, nauczycielki zgtosity
jedynie minimalne uwagi do treSci scenariuszy i testow, w szczegdlnosci odnos$nie
kwestii logistycznych (czasu trwania i realizacji zaje¢ itp.). Dopiero po zakonczeniu
realizacji, niektore z nauczycielek stwierdzity, ze testy byly zbyt proste. Warto przy tym
zauwazy¢, ze w trakcie wywiadu pojawity sie takze wypowiedzi podkres$lajace
pozytywny wptyw wykorzystywania robota na stopien zapamietywania zagadnien
omawianych podczas zaje¢. Waznym wnioskiem ptyngcym z takiej sytuacji jest
bezwzgledna konieczno$¢ angazowania przedstawicieli systemu edukacji do procesu
opracowywania programdéw i materiatldw nauczania, tak aby dostosowane byty do
mozliwosci i wieku uczniow.

b) Wysoki poziom atrakcyjnosci

Inng obserwacja dokonang przez niektdre nauczycielki byto stwierdzenie, ze zajecia w
obu grupach, tj. grupie R i BR, byly interesujace i dobrze przygotowane. Wydaje sie, Ze to
m.in. z tego powodu w trakcie wywiadu nauczycielki skupity sie gtéwnie na réznicach

69



miedzy zajeciami obowigzkowymi i Swietlicowymi lub innych czynnikach wptywajacych
na zaangazowanie dzieci raczej niz na roznicy pomiedzy grupa z R i BR. Przyktadowo,
uczestniczki stwierdzity:

U4: Generalnie, scenariusz byt dobrze napisany, wiec kazdy by poprowadzit te zajecia na
pewno.

U1l: Sam ten scenariusz byt dosy¢ przyjemny. Ta lekcja byta dos$¢ ciekawa do
prowadzenia. Nawet ta bez robota, ona w taki dos$¢ ciekawy i przekazatySmy wazne
informacje dzieciom. Bardzo potrzebne, wiec i tak to byta duza korzy$¢ w jednej i drugiej
grupie. Dzieci tez duzo zapamietaty. A wiadomo, robot to taka dodatkowa atrakcja.

Zgodnie z niektéorymi wypowiedziami, ze wzgledu na nietypowy charakter i rodzaj
zadan, np. w formie zadan ruchowych, zaréwno uczniowie jak i nauczyciele byli
szczegOlnie zainteresowani udziatem w zajeciach. Zwiekszony poziom zainteresowania i
zaangazowania w zajecia przelozyty sie na osiggniecie lepszych wynikéw nauczania.

U4: (...) To jest jakas nowos¢ i atrakcja dla dzieci i tatwiej to zapamietaty. Jesli chodzi o
mojg grupe, bo to bylo wida¢, ze one byly zaangazowane. Tak, jak powiedziatam
wczesniej: duzo bardziej niz na zwyktych lekcjach.

Ponadto, jako interesujgca zostata oceniona sama tematyka zaje¢, ta sama dla obu grup
(U4: ,Generalnie temat byl w dziesigtke”). Ocenia sie wiec, ze z punktu widzenia
efektywnos$ci nauczania bezpiecznych zachowan, kluczowa role peini takze sama
tematyka zaje¢. Ponadto, w przyszioSci wptyw robota na efektywno$¢ nauczania
powinien by¢ mierzony nie tylko bezposrednio po przeprowadzeniu zaje¢, ale takze w
dtuzszej perspektywie czasowej. Jak zauwazyly niektore z nauczycielek, niektorzy
uczniowie wspominali robota na dtugo po zakonczeniu zaje¢, niekiedy taczac go z
tematyka zajec:

U4: (...) Jakby co$ byto rzucone na tablice interaktywng, to one to majg na co dzien i nie
bytoby to dla nich tak atrakcyjne jak robot, o ktérym ciaggle wspominaja. To juz kilka razy
byt poruszany ten temat. Teraz tez im powiedziatam, Ze jade na spotkanie i kazaly
pozdrowi¢ LEMO.

U1: (...) To wtasnie byto takie nietypowe. Co$ innego niz takie zwykte, oklepane jak na co
dzien. Takze uwazam, Ze to wptywa bardzo na atrakcyjnos¢ takich zaje¢ i ich
zapamietywanie.

U3: (...) Na pewno dla dzieci, gdzie byt ten robot to byto bardziej interesujgce. Mysle, ze
na pewno wiecej zapamietaty niz takie typowe zajecia - omawianie slajdéw na rzutniku.
To w 100%.

3.4 Obszary tematyczne

Proces kodowania zakonczyt sie sformutowaniem nastepujacych szeSciu obszaréw
tematycznych:
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Nauczyciele jako kluczowi aktorzy

O ile uczniowie, z wyjatkiem sporadycznych przypadkéw, silnie
antropomorfizowali robota i postrzegali robota w sposob pozytywny, o tyle
nauczycielki prezentowaty duzo bardziej ztozone postawy wobec robota oraz
jego role w procesie nauczania. Postawy nauczycielek roznity sie pod wzgledem
stopnia antropomorfizacji robota LEMO, a takze strategii pracy i komunikowania
sie z uczniami, zaro6wno z wykorzystaniem jak i bez posrednictwa robota. W tym
sensie, to rola nauczycielek, a nie uczniéw, okazata sie najbardziej ztozonym i
interesujagcym przedmiotem badania. Ponadto, perspektywa nauczycielek na
wykorzystanie robota podczas zaje¢ znaczaco wychodzita poza interakcje z
robotem lub jego wyglad i zachowania, obejmujac szereg elementéw i procesow,
ktére sktadajg sie na organizacje i realizacje zaje¢. Nie zaskakuje fakt, Ze
uczniowie i nauczyciele réznili sie miedzy sobg pod wzgledem stopnia i rodzaju
antropomorfizacji, w szczegdélnosci pod wzgledem elementéw dotyczacych
emocji: O ile uczniowie czesto dostownie przypisywali robotowi cechy ludzkie, o
tyle nauczycielki byly $§wiadome w trakcie takiego procesu, Ze robot jest
maszyng. Warto przy tym zauwazy¢, ze w duzym stopniu, to nauczycielki mogty
ksztattowac¢ sposob, w jaki uczniowie odnosili sie do robota. Przyktadowo,
przedstawienie robota jako ,goscia” oraz odwotywanie sie do ,emocji” robota
mogto znaczaco wzmacniaé antropomorficzne znaczenia przypisywane robotowi
przez uczniow. JednoczeSnie, uczniowie czesto w sposéb spontaniczny i
zywiotowy reagowali na obecno$¢ robota, w szczego6lnosci poprzez dotykanie
oraz wyrazanie emocji pod adresem robota. To z kolei wptywato na okreslone
zachowania nauczycielek zaré6wno pod adresem robota, jak i dzieci (np. reakcja
nauczycielki na ,dokuczanie” robotowi przez ucznidw, byto stwierdzenie, Ze
robot ,jest smutny” i uczniowie powinni lepiej sie zachowywac). W tym sensie,
interakcja i proces antropomorfizacji odbywat sie miedzy trzema rodzajami
aktoréw, tj. uczniami, nauczycielkami i robotem, a nie tylko miedzy
nauczycielkami i robotem lub uczniami i robotem. Jednocze$nie, warto zauwazyc¢,
ze uczniowie wykazywali duze zainteresowanie nie tylko samym robotem, ale
takze tematyka zaje¢ zwigzang z bezpieczenstwem pozarowym i bezpiecznymi
wakacjami. W tym sensie, robot stanowit element szerszego ukladu odniesienia.
Ponadto, analiza pokazata, Ze stosunek nauczycieli do uzycia robota podczas
zaje¢ moze by¢ silnie uwarunkowany stopniem obeznania z technologia (np. w
niektérych szkotach na porzadku dziennym jest uzywanie komputeréw i tablic
interaktywnych, podczas gdy w innych nauczyciele wykorzystuja tego rodzaju
tylko w zakresie minimum) oraz poziomem trudnos$ci w organizacji zajec.
Przyktadowo, jedyna nauczycielka, ktéra nie antropomorfizowata robota LEMO,
zgtaszata podczas wywiadu zaistnienie trudnosci organizacyjnych, z ktérymi
musiata boryka¢ sie w celu przeprowadzenia zaje¢, oraz zwigzanego z tym
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duzego stresu. Planujagc wykorzystanie robotéw spotecznych w programach
edukacyjnych nalezy wiec pamietac, Ze z jednej strony, nauczyciele funkcjonujg w
szerszych ramach instytucjonalnych i organizacyjnych, natomiast z drugiej
strony, jako jednostki maja kluczowg role w stosowaniu i wdrazaniu nowych
technologii i innowacji w klasie. O ile niektére badania HRI opisujg poglady
nauczycieli na wykorzystanie robotow i robotyki w edukacji [8, 78, 87], w tym w
ramach szerszego kontekstu instytucjonalnego [7, 63], to zagadnienie nadal
stanowi kwestie otwartg. Duzym wyzwaniem badawczym jest zrozumienie nie
tylko zasad i uwarunkowan interakcji robota spotecznego z uczniami lub
nauczycielami, ale takze zaadresowanie tego rodzaju interakcji jako elementow
wspdlnego systemu i powigzan spotecznych, w sposdéb, ktéry sprzyja edukacji w
zakresie bezpiecznych zachowan.

Kontekst instytucjonalny i organizacyjny

Proces planowania oraz realizacji badania pokazal, ze prowadzenie zaje¢ w
szkotach z wykorzystaniem robota spotecznego wymaga uwzglednienia duzo
szerszego kontekstu niz sama rola robota czy jego interakcja z uczniami lub
nauczycielem. W organizacje zaje¢ zaangazZowani s3 nie tylko nauczyciele
prowadzacy zajecia, ale takze kadra szkoly, rodzice, oraz inni nauczyciele.
Przyktadowo, zrealizowanie zaje¢ tylko z wybrang grupa ucznidéw, ktorzy
uczeszczaja na S$wietlice, wymagato znalezienia opieki dla pozostatej grupy
uczniow, ktérzy w tym czasie powinny znajdowac sie na Swietlicy. Nauczyciele
posredniczyli takze pomiedzy Wykonawcg a rodzicami w procesie pozyskiwania
pisemnej zgody rodzicoOw na udziat dzieci w badaniu. Ponadto, szkoty r6znia sie
otwartoScia na innowacje technologiczne, co przeklada sie np. stopien
zaznajomienia uczniow z technologia zaleznie od wyposazenia klasy lub
gotowo$¢ nauczycieli do postugiwania sie technologia podczas zajec
(przyktadowo, uzycie rzutnika moze stanowi¢ staty element zaje¢, lub moze
wymagac specjalnych przygotowan). Nie bez znaczenia jest charakter lekcji:
wszystkie nauczycielki byty zgodnie co do tego, ze Swietlicowy charakter zaje¢, w
ramach ktérych odbyty sie badania, sprawia, Ze uczniowie oczekuja od robota
gléwnie zabawy (zajecia sa duzo mniej sformalizowane i pozostawiajg wiecej
wolnego czasu uczniom), a przez to sg mniej zdyscyplinowane podczas zajec. Do
innych czynnikéw wptywajacych na przebieg zaje¢ nalezat takze wiek uczniow,
ktéry wigzat sie z nastawieniem dzieci na zabawe. Zwrocono takze uwage, ze
pewna role moze odgrywac pora dnia i roku: dzieci lepiej pracuja rano i w ciggu
roku niz po potudniu i w okresie przedwakacyjnym. Ponadto, tematyka
bezpiecznych zachowan, w szczeg6élnosci zasad ewakuacji, jest wpisana w
istniejgce programy nauczania, co sprawia to, ze w roznych szkotach uczniowie
mogg by¢ w réznym stopniu zaznajomieni z tematem bezpiecznych zachowan.
Nalezy to uwzglednia¢ w momencie planowania zaje¢ z robotem poswieconych

tym zagadnieniom. Ponadto, niniejszy projekt zaangazowat nauczycieli na etapie
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tworzenia scenariuszy zaje¢. Badanie pokazato, ze wspotpraca z nauczycielami i
szkotami powinna odbywac sie mozliwie na kazdym etapie realizowania projektu
(planowania, realizacji i ewaluacji), uwzgledniajac kwestie, ktére znaczaco
wychodza poza zakres robotyki i HRI. O ile konieczno$¢ uwzglednienia
czynnikoéw instytucjonalnych i organizacyjnych moze wydawac sie oczywista, o
tyle rzadko uwzgledniane s3 one w badaniach z dziedziny HRI i robotyki
edukacyjne;j.

Antropomorfizacja jako proces swiadomy vs. nieSwiadomy

Analiza procesu antropomorfizacji dotyczyta szeregu elementéw. Po pierwsze,
badanie dowiodto, Ze uczniowie silnie antropomorfizowali robota LEMO, co
potwierdza dobrze znang tendencje dzieci do angazowania sie w czynnoSci
wymagajgce antropomorfizacji [13]. Analiza pokazata, Ze uczniowie jednoczes$nie
czesto byli Swiadomi ,,mechanicznej” natury robota LEMO, np. poprzez zwracanie
uwagi na takie elementy robota jak kable, i sporadycznie takze na obecnos¢
operatora robota. O ile tendencja do antropomorfizacji mogta wydawac sie
silniejsza w przypadku analizy danych audio-wizualnych, w szczeg6lnosci ze
wzgledu na reakcje emocjonalne przejawiane wobec robota, o tyle obraz robota
LEMO jako bedacego ,jak prawdziwy cztowiek” pojawiat sie takze w wywiadach.
W niektérych przypadkach uczniowie taczyli elementy nadajace robotowi cechy
cztowieka i maszyny, co skutkowato postrzeganiem robota jako zwierzatka albo
dziecka. Takie podej$cie dobrze wyraza np. fakt uzywania zdrobnien pod
adresem robota, takich jak np. ,robocik”. Jednocze$nie, robot czesto kojarzony
byt przez uczniow z tematyka bezpiecznych zachowan i poszczegdlnymi
zadaniami wykonywanymi w trakcie zajec.

Proces antropomorfizowania wygladat inaczej ws$réd nauczycieli. Jednym z
najciekawszych obserwacji poczynionych podczas badan bylo stwierdzenie
réznicy pomiedzy stopniem antropomorfizowania robota na poziomie
werbalnym (opisow dokonanych podczas wywiadow) oraz na poziomie
behawioralnym (zachowan wobec robota przejawianych w klasie). Rozbieznos¢
pomiedzy pomiarami antropomorfizacji przy uzyciu metod kwestionariuszowych
i behawioralnych stanowi znaczace wyzwanie w badaniach HRI po$wieconych
antropomorfizacji [10], a takze dobrze ilustruje ztozonos¢ takiego zjawiska jak
dokonywanie projekcji cech ludzkich. Réznica ta w duzej mierze polegata na
Swiadomym i nieSwiadomym dokonywaniem projekcji, i byla szczegélnie
widoczna wséréd nauczycieli (jak zauwazono powyZej, uczniowie w wiekszosci
silnie antropomorfizowali robota, zaré6wno podczas wywiadoéw jak i podczas
zaje¢). W trakcie wywiadu nauczycielki uzywaty antropomorficznych okreslen
pod adresem robota, jednocze$nie jednak stosunkowo czesto opisywatly robota w
kontekscie technologii i praktycznych zastosowan. Analiza danych audio-
wizualnych pokazata natomiast, ze niektdre z nauczycielek przejawiaty tez

zachowania, ktére mogty wskazywac, ze robot byt traktowany jak osoba, raczej
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niz maszyna, w szczegélnosci jak dziecko (robot byt glaskany po glowie,
nazywany przy uzyciu zdrobnien, pocieszany, chwalony itp.). Niektore
nauczycielki zwracaty takze uwage na duzy potencjat robota do tzw. odgrywania
scenek, czyli odgrywania rdl, co dobrze wpisuje sie w charakter robotéw
spotecznych, ktére w pewnych sensie ,odgrywaja” ludzi (w dziedzinie HRI
istniejg takze ujecia i metody wprost taczace roboty z teatrem [28]). O ile tego
rodzaju zadania angazujg gtéwnie dzieci, o tyle niektére z nauczycielek takze
wykazywaty zainteresowanie udziatem w ,zadaniach aktorskich”. Z punktu
widzenia nauczania bezpiecznych zachowan, jest to o tyle wazne, Ze wiele
sytuacji zagrazajacych zdrowiu i zyciu cztowieka wymaga wezwania i udzielenia
pomocy przez innych ludzi (czego przyktadem jest wykonanie telefonu na numer
alarmowy). Z tej perspektywy, roboty spoteczne moga skutecznie wspomagac
nauczania konkretnych zachowan i rél, z ktérymi uczniowie moga zetknac sie w
sytuacjach zagrozenia. Znalezienie witasciwej formuty dla konstrukcji robota
antropomorficznego, ktére pozwataby na antropomorfizacje i udziat w zadaniach
aktorskich zaréwno uczniom jak i nauczycielom, wymaga dalszych prac i badan w
dziedzinie HRI.

Czynniki emocjonalne

Kluczowym elementem w interakcji z robotem zaréwno z uczniami jak i
nauczycielami okazaty sie czynniki emocjonalne. Emocje stanowity jeden z
najwazniejszych i najzywiej dyskutowanych elementéw zachowan robota oraz
interakcji z robotem, w wiekszosci wywotujagc w uzytkownikach emocje
pozytywne oraz opiekuncze postawy wobec ,LEMCIA” i ,malenstwa”. Jednakze,
uczniowie 1 nauczyciele odbierali emocje i postugiwali sie komunikacja
emocjonalng w odmienny sposoéb i do innych celéw. Uczniowie skupiali sie
gtownie na bezposrednio ,emocjach” robota, oraz swojej wtasnej relacji z
robotem (np. niektérzy uczniowie pytali czy robot ich ,lubi”). Ponadto, w
przypadku uczniow emocje stanowity wazny element wptywajacy nie tylko na
interakcje z robotem, ale takze innymi uczniami. Obejmowaty one zaréwno
emocje pozytywne (np. rado$¢ z powodu wywotania reakcji robota w postaci
,catuska”), jak i negatywne (np. spory z powodu wktadania palca do oka robota).
Natomiast nauczycielki traktowaty i opisywaty ,emocje” robota jako S$rodek
komunikacji z uczniami, w tym jako narzedzie dyscyplinowania uczniéw.
Podkreslaty skuteczno$¢ tego rodzaju strategii w nauczaniu dzieci. Tego rodzaju
podejscie moze wynika¢ takze z faktu, ze do projektu zaangazowano nauczycielki,
bez Zadnego przedstawiciela ptci meskiej (z badan wynika, ze nauczycielki w
wiekszym stopniu odwotujg sie do emocji niz nauczyciele [83]). Ponadto, rola
emocji w procesie nauczania, zostata takze opisana w kontekscie
wykorzystywania robotéw spotecznych [75, 82], a takze w szerszym konteks$cie
steorii ksztatcenia wielostronnego” autorstwa W. Okonia, uwzgledniajacej takie

rodzaje aktywnos$ci czlowieka jak poznawcza, uczuciowo-emocjonalna i
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dziataniowa [49]. Ponadto, biorgc pod uwage fakt, Ze nauczanie bezpiecznych
zachowan czesto dotyczy sytuacji o silnym tadunku emocjonalnym (np. pozar jest
jednym z zagrozen, ktére budzi najwiekszy niepokéj wsrdd respondentéow [1]),
wazne jest Zeby umozliwi¢ uczniom nauke postugiwania sie emocjami oraz
panowania nad nimi (np. w sytuacji wykonywania telefonu pod numer
alarmowy). Ze wzgledu na mozliwo$¢ wystapienia tzw. efektu Doliny
Niesamowito$ci, wykorzystanie emocji w interakcji cztowiek-robot, wymaga
jednak szczegdlnej ostroznosci, zwlaszcza w przypadku angazowania dzieci w
interakcje.

Zwiekszony poziom zainteresowania vs. zmniejszony poziom dyscypliny
Zgodnie z wynikami testow sprawdzajacych oraz z wypowiedziami nauczycieli,
wykorzystanie robota podczas zaje¢ poprawito efektywnos$¢ zapamietywania
zagadnien omawianych na lekcjach. Bylo to zwigzane ze zwiekszonym
zainteresowaniem uczniow i zaangazowaniem w zajecia. Niektdrzy uczniowie
kojarzyli tematyke bezpiecznych zachowan bezposrednio z robotem LEMO
zarOwno podczas wywiadéw jak i na dtugo po zakonczeniu lekcji. Dodatkowa
korzyscig byt fakt, ze niektérzy uczniowie opowiadali innym osobom o zajeciach i
robocie, w szczego6lnosSci innym uczniom i rodzicom. Zajecia z wykorzystaniem
robota cieszyly sie takze zainteresowaniem os6b postronnych, ktoére niekiedy
zagladaty lub wchodzity do klasy podczas przerw, zaréwno dorostych jak i
uczniow. Do pewnego stopnia zainteresowanie wzrosto takze wsréd samych
nauczycieli, zaréwno tych prowadzacych zajecia, jak i innych nauczycieli
pracujacych w szkole, w ktorej odbywaly sie badania, ktorzy chcieli uzyskac
wiecej informacji na ten temat od nauczycielek bioracych udziat w projekcie
(tylko w jednym przypadku zarejestrowano zainteresowanie negatywne, t;.
nauczycielce ,wspétczuli” dodatkowych obowigzkéw; byta to ta sama szkota, w
ktorej nauczycielka doswiadczyl probleméw organizacyjnych i unikata
antropomorfizowania robota). Warto zauwazy¢, ze podczas zajec, zwiekszone
zainteresowaniem uczniow i nauczycieli dotyczyto nie tylko robota, ale takze
catego scenariusza zajeC i zadan wykonywanych w Kklasie, zar6wno w grupie
wykorzystujacej robota jak i bez robota. W tym sensie, wykorzystanie robota
pozwolito poprawi¢ znajomos$¢ zasad bezpiecznych zachowan oraz zwiekszy¢
zainteresowanie tg tematyka takze poza kontekstem lekcji w szkole. Z tej
perspektywy, wykorzystanie robota spotecznego sprzyja ksztattowaniu
okresSlonych postaw oraz uczeniu sie przez cale zycie w obszarze bezpiecznych
zachowan.

Zainteresowanie i ekscytacja spowodowane obecno$cig robota miato tez swoje
negatywne strony. Robot i jego zachowania niekiedy rozpraszat uczniéw i obnizat
poziom dyscypliny, sporadycznie rozpraszajac takze samych nauczycieli. Nie bez
znaczenia byt fakt realizacji zaje¢ w ramach zaje¢ $wietlicowych, podczas ktérych
zadania i nastawienie uczniéw ukierunkowane sa gtéwnie na zabawe (niektérzy
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badacze HRI zwracaja uwage, ze w przypadku dzieci, zabawa bezposrednio wigze
sie z antropomorfizacja [13]). Uczniowie czesto spontanicznie starali sie wejS¢ w
interakcje z robotem i wywota¢ jego reakcje, w szczego6lnosci te dotyczace emocji
(,puszczanie buziaczka” oraz ,smutny” wyraz twarzy po dotknieciu w oko).
Ponadto, na obnizZenie poziomu dyscypliny wptywaly takze takie czynniki jak
pora dnia i roku, w czasie ktérej prowadzono zajecia. Kwestia utrzymania
dyscypliny uczniéw jest o tyle wazna, ze tematyka zwigzana z bezpiecznymi
zachowaniami jest szczeg6lnie wazna dla zdrowia i zycia cztowieka, wymaga wiec
szczeg6lnego skupienia ze strony uczniow. Podobnie jak w przypadku innych
elementéw, czynniki wptywajace na prace uczniow wychodzity daleko poza sama
interakcje z robotem. Jednocze$nie, analiza materialéw audio-wizualnych
pokazata, Ze nauczyciele wypracowali interesujgce strategie wykorzystania
robota LEMO jako narzedzia pomagajacego utrzymac dyscypline w czasie zajec.
Przyktadowo, wykonanie ¢wiczenia razem z robotem mogto stanowi¢ nagrode
dla tego, kto ,byl grzeczny”, a wskazanie na ,smutek” lub ,zdenerwowanie”
robota z powodu zachowania dzieci, pomagato w uspokajaniu uczniéw. Robot
niekiedy byt takze wykorzystywany do ,,nadzorowania” prac dzieci. Tego rodzaju
strategie byly $ciSle powigzane z antropomorfizacja robota, w szczegélnoSci
przypisywania emocji robotowi. Utrzymanie dyscypliny z uzyciem robota
spotecznego jest wiec nie tylko mozliwe, ale takze dyscyplina i skupienie na
przedmiocie zaje¢ moze wzrosngc.

Robot jako model rowiesnika

Jednym z najciekawszych wnioskéw ptynacych z badan byto stwierdzenie, Ze
robot nie tylko odzwierciedla role i cechy cztowieka, ale takze moze stanowic
wzor dla okresSlonych rél i zachowan spotecznych. Jak zauwazono powyzej,
rozumienie rol spotecznych oraz umiejetno$¢ wspétpracy z innymi ludzmi jest
szczegblnie istotna w sytuacjach stanowigcych zagrozenie dla zdrowia i Zycia
cztowieka, a przez to w obszarze nauczania bezpiecznych zachowan. Zaréwno
nauczycielki jak i uczniowie na réznych etapach zaje¢ traktowali robota jak
jednego z uczniow, cho¢ niekoniecznie w sposéb Swiadomy (zob. gtaskanie po
glowie w wykonaniu nauczycielek na Rys. 28). Nauczycielki stawiaty robota za
wzOr grzecznego zachowania, w tym postuszenstwa (niezbedna w tym wypadku
byta pomoc operatora, ktéry obserwowat nauczycielke i wykonywat polecenia
wydawane robotowi). Ponadto, nauczycielki niekiedy zwracaty sie do robota z
pochwatg za grzeczne zachowanie lub wykonanie zadania w sposoéb, ktéry
stawiat robota na rowni z dzie¢mi. W przypadku uczniéw, robot stanowit wzor
kolezenskich zachowan: wielu dzieciom zalezato, Zeby inny nie dokuczali
robotowi (bronity robota przed wktadaniem palca w oko, zwtaszcza
dziewczynki), a takze czesto usitowaty ,zaprzyjaznic¢ sie” z robotem i upewnic, ze
robot je lubi (robot ze swojej strony reagowat w sposob afirmatywny). Ponadto,

uczniowie w niektérych przypadkach ,pomagali” robotowi, zwtlaszcza w
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wykonywaniu zadan ruchowych, takich jak przebycie drogi ewakuacyjnej (w tym
wypadku robot ,mylit sie” specjalnie). Kluczowa role w tego rodzaju interakcjach
stanowity emocje. Jednoczes$nie, robot wystepowat jako wzoér wiedzy, ktory ,wie
najlepiej” czy dana odpowiedZ jest poprawna. Taka rola mogta wigzac sie z
postrzeganiem robota w kontekscie innych technologii, zwtaszcza komputerow i
sztucznej inteligencji, ktére coraz czeSciej postrzegane sg jako przewyzszajace
ludzi pod wieloma wzgledami. Z tej perspektywy robot LEMO petnit modelowe
rola o jako kompetentny pomocnik, grzeczny uczen oraz modelowy réwiesnik.
Mozliwo$¢ wykorzystania robota jako modelu jest wazna z punktu widzenia
wykorzystania robotow spotecznych nie tylko do rozumienia, ale takze
przestrzegania bezpiecznych zachowan. Ponadto, wykorzystanie robotow
spotecznych w tym kontekScie wigze sie nauczaniem zasad bezpiecznych
zachowan uwzglednia w celu zapewnienia nie tylko bezpieczenstwa wtasnego,
ale takze innych.

3.5 Zmodyfikowany program zajec

Badania zrealizowane w ramach Etapu II stuzyly do zbadania wptywu wykorzystania
robota spotecznego na efektywno$¢ nauczania bezpiecznych zachowan. Etap III byt
natomiast ukierunkowany na analize wynikéw ww. badania oraz opracowanie i
zweryfikowanie zatozen Innowacyjnego Programu Edukacyjnego. W tym celu dokonano
modyfikacji istniejacego scenariusza zaje¢, ktéry nastepnie zweryfikowano podczas
zaje¢ w trzech szkotach. Scenariusz zaje¢ opracowany na potrzeby zajec realizowanych
w ramach Etapu Il obejmowat on nastepujgce elementy:

Podobnie jak na Etapie II, robot wystepowal w roli asystenta nauczyciela.
W przeciwienstwie do Etapu II, nie byt jednak angazowany do interakcji o
charakterze zabawy, tj. interakcji dowolnej (w trakcie przerw robot byt
wyprowadzany z klasy, a w trakcie zaje¢, w miare mozliwosci angazowany byt
jedynie do ¢wiczen przewidzianych w scenariuszu; o ile z zalozenia robot nie
ignorowat sygnatow ze strony dzieci sygnalizujacych che¢ nawigzania kontaktu,
reakcje robota na tego typu zachowania byty ograniczone przez operatora do
minimum).
Ww. podejScie zwigzane bylo z wykorzystaniem robota takze w roli ,modelowego
rowiesnika”, ktory uczestniczyl w zajeciach na podobnych zasadach, co inni
uczniowie (np. ,siedzac” w tawce) oraz byl postuszny nauczycielowi (jedno z
zadan w scenariuszu wymagato skutecznego uspokojenia robota przez
nauczyciela). Tego rodzaju wykorzystanie robota miato za zadanie wspomagac
proces nie tylko nauczania treSci zasad bezpiecznych zachowan, ale takze
nauczania przestrzegania zasad oraz ksztattowania postaw.
Elementem wspolnym dla scenariusza uzytego na Etapie II i III byto
przeprowadzenie zaje¢ nt. bezpieczenstwa pozarowego. Ponadto, w obu
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przypadkach zastosowano formute zgodnie z ktérg nauczyciel najpierw omawia
zagadnienia teoretyczne, nastepnie robot pomaga w realizacji (¢wiczen
zwigzanych z takimi zagadnieniami.

Podobnie jak podczas poprzednich zaje¢ postuzono sie pomocami naukowymi w
postaci prezentacji na rzutniku oraz plansz A3 i A4. Zrezygnowano z uzycia
naklejek i zwigzanych z nimi ¢wiczenn wykonywanych w tawkach.

Nowos$¢ stanowito przeprowadzenie zaje¢ w ramach lekcji obowigzkowych
zamiast zaje¢ $Swietlicowych, a takze zaangazowanie catej klasy (ok. 25 oséb) w
kazdej ze szkot, a nie tylko wybranych grup. Wynikato to z zatoZenia zgodnie z
ktorym nauczanie bezpiecznych zachowan z wykorzystaniem robotow
spotecznych wymaga zapewnienia odpowiedniego poziomu dyscypliny i
skupienia wéréd ucznidéw oraz powinno obejmowac cate klasy.

W scenariuszu pozostawiono ¢wiczenia zwigzane z przyczynami pozarOw oraz
ewakuacja. Obejmowaty one ¢wiczenie polegajace na stwierdzeniu czy dany
przedmiot moze powodowa¢ pozar (¢wiczenie ,TAK/NIE” realizowane przy
uzyciu tabletu-twarzy robota) oraz ¢wiczenie polegajgce na utozeniu na podtodze
drogi ewakuacyjnej dla robota przy uzyciu plansz. Dodano ¢wiczenie wymagajace
wykorzystania plansz polegajace na dopasowaniu przyczyn do rodzajéw
pozarow. Ponadto, tematyka bezpieczenstwa pozarowego zostata wzbogacona o
blok dotyczacy numeru alarmowego, ktéry jednoczesnie angazowat nauczycieli w
roli aktoréw odgrywajacych tzw. scenki z robotem. Podkreslono koniecznos$¢
zachowania spokoju w takiej sytuacji. Tego rodzaju wykorzystanie robota miato
na celu uczenie dzieci przyjmowania okres$lonych rol spotecznych w sytuacjach
wymagajgcych wezwania lub udzielenia pomocy.

Na Etapie II, robot wystepowat w roli uczestnika, obserwatora oraz przekaznika
multimedialnego. ZatoZeniem na Etapie IlI, byto wykorzystanie robota gtéwnie w
roli uczestnika, zaréwno jako asystenta nauczyciela jak i ,modelowego
réwiesnika”. Z tego wzgledu wykorzystanie tabletu dotykowego robota w formie
przekaznika multimedialnego ograniczono do realizacji ww. ¢wiczenia
»TAK/NIE”, rezygnujac z pokazywania na tablecie zdje¢ ilustrujacych pozary.
Ponadto, podczas kazdego zadania robot uczestniczyt w jego realizacji w r6znym
stopniu, bez pozostawania w roli pasywnego obserwatora. Tego rodzaju
wykorzystanie robota miato na celu ograniczy¢ mozliwos¢ ,zaczepiania” robota
przez uczniow, a przez to zwiekszy¢ poziom skupienia i efektywnosci uczenia sie.
Zgodnie z powyzsza logika, w celu utrzymania dyscypliny podczas zaje¢ oraz
skupienia uczniow na nauce, elementy bezposrednio zwigzane z zabawg zostaty
ograniczone. W tym celu nie tylko zmieniono charakter zaje¢ ze Swietlicowych na
obowigzkowe, ale takze zrezygnowano z ¢wiczenia wymagajacego wykorzystania
maskotek. Ponadto, jak wspomniano powyzej, robot ,wchodzil” do klasy na
poczatku zaje¢ zamiast wyjezdzac zza parawanu, a na czas przerwy ,wychodzit” z
klasy. Tym samym robot podczas przerwy mdgt unika¢ angazowania przez
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uczniéw do niekontrolowanych interakcji i zabaw oraz uczyt przyjmowania rél
spotecznych. Pozostawiono jednak inne elementy umozliwiajace nauke przez
zabawe, w szczeg6lnosci ¢wiczenia ruchowe wykonywane podczas ewakuaciji.
Ww. ¢wiczenie z maskotkami bylo czescig bloku poswieconego bezpiecznym
wakacjom, z realizacji ktdrego rowniez zrezygnowano. Taka decyzja wynikata z
ograniczen czasowych, a takze pory roku, w trakcie ktorej realizowano zajecia
(po wakacjach).

Na potrzeby podsumowania i ewaluacji zaje¢ opracowano prezentacje
umozliwiajaca gre w skojarzenia oraz krzyzowke, nie przeprowadzono natomiast
testow sprawdzajacych (w przeciwienstwie do Etapu II, podczas ktorego
oceniano efektywno$¢ nauczania, celem zajec¢ realizowanych na Etapie III byta
weryfikacja zatozen wypracowanych do celow stworzenia Innowacyjnego
Programu Edukacyjnego). Hastem krzyzowki byto , Bezpieczenstwo”.

Czas trwania zaje¢ byt taki sam we wszystkich szkotach, zgodnie z rozktadem
zajeC i przerw, tj. 2 x 45 minut (na Etapie II, ze wzgledu na $wietlicowy charakter
zajet, czas trwania ulegat zmianom, w zaleznosci od szkoty i uczniéw).

Podsumowujac, zajecia przeprowadzone w ramach Etapu III miaty charakter
obowigzkowy, a przez to bardziej ustrukturyzowany (czas zaje¢ byt $cisle okresSlony, a
uczniowie wiekszo$¢ czasu spedzili w tawkach). Tematyke zaje¢ stanowito
bezpieczenstwo pozarowe, natomiast robot wystepowat w roli asystenta nauczyciela
oraz ,modelowego rowiesnika” (zob. Tab. 6).
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Tab. 6 Poréwnanie zatozen i zasad realizacji zaje¢ na Etapie I1 i 111

Etap |1 Etap 111
Miesiac Maj-czerwiec 2015 roku Pazdziernik 2016 roku
realizacji
Pora dnia Godzinny poranne i popotudniowe Godziny poranne
Poziom | klasa I'i 1l klasa

Uczestnicy w
kazdej szkole

Wybrana grupa z robotem (R),
10-12 osob;

Wybrana grupa poréwnawcza bez
robota (BR), 10-12 os6b

Cala klasa, ok. 25 0sob

Wymiar 2 X ok. 2 godziny lekcyjne 2 godziny lekcyjne
czasowy
Charakter Swietlicowe Obowigzkowe
zajeé Zabawa i nauka Nauka
Nauka przez zabawe
Tematyka Bezpieczenstwo pozarowe, w tym Bezpieczenstwo pozarowe, w tym
przyczyny pozarow i zasady ewakuacji; przyczyny pozaréw i zasad
Bezpieczne wakacje ewakuacji oraz zasady korzystania
Z numeru alarmowego
Rola robota Uczestnik Asystent nauczyciela
Obserwator ,Modelowy rowiesnik”
Multimedia
Ewaluacja Testy sprawdzajace Gra w skojarzenia
Krzyzowki
3.6 Realizacja zajec

Zgodnie z zatozeniami, zajecia przeprowadzono w trzech szkotach podstawowych na
terenie Warszawy. Byly to trzy z czterech szkot zaangazowanych do projektu w ramach
Etapu II, tj. SP220, SP336 i SP341, oraz trzy nauczycielki, ktore wcze$niej uczestniczyty
w badaniu. Kontynuacja wspétpracy z ww. szkotami wpisywata sie w postulat tworzenia
i realizacji dtugoterminowych programéw nauczania z udziatem robotow edukacyjnych.
Powtarzanie udziatu w zajeciach stanowito takze utatwienie dla samych nauczycielek, co
zaobserwowano juz na Etapie Il podczas realizacji zaje¢ w grupie z robotem (R) i grupie
bez robota (BR):

U2: Warto tez powiedzie¢ o tym, Ze my prowadzitySmy juz te same zajecia pod rzad.
Jednak te drugie zajecia z kolei, kiedy ten scenariusz juz sie przerobito, byto duzo fatwiej.
Byto juz wiadomo, czego sie spodziewad, jakie mogg by¢ odpowiedzi dzieci chociazby.

Do udziatu w zajeciach zaproszono klasy na poziomie I oraz w przypadku jednej szkoty
(SP341), klase na poziomie II. Wynikato to z checi osiggniecia kompromisu, tj. z jednej
strony zaangazowania uczniéw klas I, natomiast z drugiej strony zaangaZowania
uczniow w wieku lat 7 (w obecnych I klasach, wiekszos$¢ dzieci stanowig szeSciolatki).
Ponadto, w przypadku dwéch szkoét angazujacych klasy I, nauczycielki poprowadzity
zajecia w klasach przypisanych do innych nauczycieli (nauczycielki zaangazowanie do
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projektu, w trakcie jego realizacji, nie miaty przypisanych do siebie klas I). Nauczycielka,
ktéra poprowadzita zajecia na poziomie klasy II, byta jednoczesSnie wychowawczynia tej
klasy, co jednoczes$nie przektadato sie na lepsza znajomos$¢ poszczeg6lnych ucznidw.
Warto réwniez zauwazy¢, ze jedna z nauczycielek byta osobg odpowiedzialng za
prowadzenie $wietlicowych, podczas gdy pozostate dwie nauczycielki prowadzity
zajecia w ramach zaje¢ obowigzkowych, co mogto wptywa¢ na sposéb prowadzenia
zaje¢. Wybdr Kklas i nauczycielek celowo uwzgledniat wiec warunki zastane w szkotach,
tak aby zbada¢ zatozenia projektu m.in. pod wzgledem elastycznoSci zatozen programu.

Przed przystgpieniem do realizacji zaje¢ pozyskano od rodzicow pisemne zgody na
udziat dzieci w badaniu oraz wykorzystanie nagran audio-wizualnych nakreconych
podczas zaje¢ do celé6w badawczych oraz upowszechniania wynikéw projektu w formie
materiatéw informacyjno-promocyjnych. Uczniowie, ktérych rodzice nie zgodzili sie na
wykorzystanie wizerunku, zostaly wylaczone z nagran. Pozyskano takze zgody od
nauczycieli oraz podpisano ze szkotami umowy na realizacje zajec.

3.6.1 Przebieg zajec

Zajecia zostaty zrealizowane miedzy 17-27 pazdziernika w wymiarze dwéch godzin
lekcyjnych. W przeciwienstwie do zaje¢ zrealizowanych na Etapie 1, zajecia odbyty sie
w ramach godzin obowigzkowych i obejmowaty cate klasy. Ponadto, we wszystkich
trzech szkotach zajecia odbyly sie w godzinach porannych. Podczas zaje¢, poza
operatorem robota i dodatkowego badacza, w klasie znajdowaly sie dwie osoby
odpowiedzialne za nakrecenie materiatéw audio-wizualnych wykorzystanych do celow
informacyjno-promocyjnych. W dwoch klasach podczas zaje¢ obence byty takze
wychowawczynie danych klas, minimum na czas jednej godziny lekcyjnej. W trakcie, ze
wzgledu na ograniczenia czasowe, a takze stopien skomplikowania niektérych zadan,
scenariusz zaje¢ ulegt nieznacznym modyfikacjom. Wnioski uzyskane na podstawie
realizacji zaje¢ stanowity weryfikacje zatozen Innowacyjnego Programu Edukacyjnego
oraz stanowity wktad do wersji finalnej programu.

3.1 Kwestionariusze i wywiady indywidualne z
nauczycielkami

W okresie 1-2 tygodni po zakonczeniu realizacji zaje¢ we wszystkich szkotach
zorganizowano indywidualne spotkania z nauczycielkami z udziatem badacza ze strony
Wykonawcy. Spotkania miaty na celu zrealizowanie kwestionariusza oraz krotkiego
wywiadu indywidualnego podsumowujacego realizacje projektu. Wywiad zostat
przeprowadzony przez tego samego badacza, ktéry petnit role moderatora w trakcie
zogniskowanego wywiadu grupowego przeprowadzonego na Etapie II, co utatwito
zaréwno przeprowadzenie wywiadoéw jak i péZniejszg analize i interpretacje wynikow.
Zarowno kwestionariusz jak i scenariusz wywiadu opracowano w oparciu o analize

81



SWOT, tj. zawarto pytania, ktére pozwolitby zidentyfikowa¢ mocne i stabe strony zajec¢ z
wykorzystaniem robotéw spotecznych, a takze zwigzane z nimi potencjalne zagrozenia i
szanse.

3.1.1 Wyniki kwestionariuszy

Na rysunkach ponizej przedstawiono wyniki uzyskane z udziatem trzech nauczycielek w
poszczeg6lnych obszarach tematycznych, tj. ,Robot” (Rys. 34), ,Uczniowie” (Rys. 35),
»Nauczyciel” (Rys. 36) oraz ,Szkota” (Rys. 37). WartoSci przedstawione na osi poziomej
na wszystkich rysunkach odpowiadajga nastepujacej skali zastosowanej w
kwestionariuszu:

Nie zgadzam sie Zgadzam sie

1 2 3 4 5

W ciagu dluzszego okresu, robot znudzi sie uczniom

Robotpowinien porozumiewad sie przy uzyciu gestdw

Robotpowinien porozumiewacsie przy uzyciu emocji

Robot powinien porozumiewac sie przy uzyciu mowy

Robotmial powaine ograniczenia techniczne

Robotrozpraszalucznidw w trakcie zajec

Interakcja z robotem byla fatwa dla ucznidw

Robotmial pozytywny wplyw na proces zapamietywania
tresci zajed przez uczniow

Robotmial pozytywny wplyw na poziom zainteresowania
ucznidow tresciq zajec

0 1 2 3 4 5

mSP341 mSP336 mSP220

Rys. 34 Kwestionariusz: Obszar ,Robot”
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Cel uzyciarobota podczaszajec byl trudny do zrozumienia
dlauczniow

Uczniowie byli nastawieni gléwnie na zabawe z robotem

Z powodu obecnosci robota, uczniowie byli mniej
zdyscyplinowani

Dzieki obecnosci robota, uczniowie lepiej wspolpracowali
miedzy sobq

Dzieki obecnosci robota, uczniowie bardziej aktywnie
uczestniczyli w zajeciach

Robot traktowany byl przez ucznidw jak réwiesnik

WSP341 mSP336 mSP220

w

Rys. 35 Kwestionariusz: Obszar ,Uczniowie”

Cel uzyciarobota podczaszajec moze byc trudny do
zrozumienia dla nauczycieli

Mozliwost tzw. odgrywania scenek z robotem jest
atrakcyjna dlanauczyciela

Uzycie robota podczas zajec wymaga od nauczyciela
specjalnych przygotowan

Uzycie robota podczas zajec utrudniala pozyskanie uwagi
uczniow

Obecnoscrobota pozytywnie wplynelana wspoélprace
nauczyciela z uczniami

Zajecia z udzialem robota pozytywnie wplynely na poziom
zainteresowania nauczyciela prowadzeniem zajec

Robot traktowany byl przez nauczyciela jako asystent

Robot traktowany byl przez nauczyciela jako jeden z
uczniow

0 1

mSP341 mSP336 mSP220

w

Rys. 36 Kwestionariusz: Obszar ,Nauczyciel”
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Zorganizowanie zajec z uzyciem robotéw spolecznych bedzie
wymagac duzych zmian programowych

Latwo bedzie przekonacinnych nauczycieli do uzycia
robotow spolecznych

Latwo bedzie przystosowac zajecia z robotem do

istniejacych programow nauczania
Szkola jest dobrze przystosowana do prowadzenia zajecz
udzialem robotéw spolecznych

Zorganizowanie zajec z uzyciem robota wymaga duzego
wysilku organizacyjnego

Zorganizowanie zajec z uzyciem robota wymaga

zaangazowania wiecej niz jednego nauczyciela

Latwo jest przekonacrodzicow do udzialu dzieci w zajeciach

zrobotem

0 1 2

W
+-=

SP341 mSP336 mSP220

Rys. 37 Kwestionariusz: Obszar ,Szkota”

Analizujac wyniki kwestionariusza warto zwréci¢ uwage na zagadnienia, co do ktorych
nauczycielki byty jednomyslne. Wszystkie nauczycielki zgodzily sie co do tego, ze
mozliwos¢ tzw. odgrywania scenek z robotem jest atrakcyjna dla nauczyciela (Rys. 36)
oraz ze tatwo jest przekonac rodzicow do udziatu dzieci w zajeciach z wykorzystaniem
robota spotecznego (Rys. 37). Jest to o tyle wazne, Ze $wiadczy o pozytywnym
nastawieniu oraz checi wspotpracy nie tylko ze strony dzieci, ale takze dorostych
zaangazowanych w realizacje zaje¢. Ponadto, tzw. odgrywanie scenek, czyli odgrywanie
rél z udziatem robotéw i ich uzytkownikéw, stanowi punkt styczny dla nauczycieli i
ucznidw, wart uwzglednienia na etapie planowania zadan i funkcjonalnosci robota oraz
nauczania okreslonych rél spotecznych w kontekscie bezpiecznych zachowan.

Wszystkie nauczycielki nie zgodzily sie natomiast z twierdzeniem, Ze zorganizowanie
zaje¢ z uzyciem robota wymaga zaangazowania wiecej niz jednego nauczyciela lub
bedzie wymaga¢ duzych zmian programowych (Rys. 37). Z jednej strony, moze
$wiadczy¢ to o tym, Ze pomimo swojej nowatorskosci, roboty spoteczne postrzegane sg
jako cze$¢ istniejacych juz technologii (w trakcie wywiadow niektére nauczycielki
podkreslaty zalety integrowania robotéw z istniejacymi technologiami, takimi jak tablice
interaktywne). Byta to istotna informacja w kontek$cie opracowywania Innowacyjnego
Programu Edukacyjnego i postulowanego stopnia innowacji metodycznej. Z drugiej
strony, przypuszcza sie, ze to ze wzgledu nawigzywanie antropomorficznych robotéw
spotecznych do interakcji spotecznej oraz komunikacji przy uzyciu mowy i emocji,
roboty spoleczne w naturalny sposdb wpisuja sie w Srodowisko cztowieka. W ten
sposéb, tego rodzaju roboty moga skutecznie wspomagaé nauczanie bezpiecznych
zachowan, ktore w duzej mierze wymagaja kompetencji spotecznych (zgodnie z
podstawag programowg, nauczanie bezpiecznych zachowan na etapie edukacji
wczesnoszkolnej jest wpisane m.in. w obszar ,Edukacja spoteczna”).
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Inne pytania, ktérym przypisano blisko maksymalng warto$¢ na skali to stwierdzenie, Ze
robot powinien porozumiewac sie przy uzyciu gestow, mowy i emocji, a takze zgoda co
do pozytywnego wptywu robota na proces zapamietywania i poziom zainteresowania
wsrod ucznidw (Rys. 34). Nauczycielki w wiekszoSci zgodzity sie rowniez co do tego, Ze
dzieki obecnosci robota uczniowie bardziej aktywnie uczestniczyli w zajeciach (Rys. 35)
oraz Ze same traktowaty robota jak swojego asystenta (Rys. 36). Wszystkie te elementy,
tj. zajecia, ktdére sg ciekawsze, bardziej angazujace i tatwiejsze w prowadzeniu, byty o
tyle wazne, ze poprawiaty efektywno$¢ zapamietywania tresci zaje¢ dot. bezpiecznych
zachowan (w trakcie wywiadu indywidualnego, podobnie jak podczas zogniskowanego
wywiadu grupowego, jedna z nauczycielek powtorzyta opinie, zgodnie z ktérg ,one
[dzieci] tatwiej przyswoity tresci i do tej pory pamietajg, ze byty zajecia z robotem”).

Najwiecej rozbieznych odpowiedzi uzyskato pytanie o to czy robot znudzi sie w
dtuzszym okresie czasu i czy posiadat ograniczenia techniczne (Rys. 34), a takze pytanie
dotyczace wptywu robota na poziom zdyscyplinowania uczniéw, zrozumienie celu
uzycia robota zaréwno przez uczniéw (Rys. 35) jak i nauczycieli (Rys. 36) oraz o to czy
szkota jest dobrze przystosowana do prowadzenia tego rodzaju zaje¢ (Rys. 37). Wydaje
sie, ze trudno$ci z pozyskaniem jednoznacznej odpowiedzi na ww. pytania wigza sie z
ograniczong znajomoscig aspektéw technicznych robota oraz tego jak roboty moga by¢
postrzegane w przysztos$ci. Ponadto, warto zauwazy¢, ze nauczycielki, ktére uznaty, ze
szkoty sg nieprzystosowane do zaje¢ z robotem odwotywaty sie gtéwnie do trudnosci w
transportowaniu robota spowodowanego brakiem windy. Tego rodzaju przeszkody
wydaja sie wzglednie fatwe do usuniecia, nie tyle poprzez wprowadzanie zmian w
szkotach, co w konstrukcji samego robota. Interpretacja tego na ile robot obniza poziom
dyscypliny, na ile natomiast angazuje dzieci do zaje¢ wymaga dalszych badan (te
sytuacje dobrze ilustruje jedna z wypowiedzi w trakcie wywiadu: , Tutaj robot jest jakby
takim czynnikiem dodatkowym i on moze tez i utrudnia¢ albo i czasem utatwiac.”).
Wydaje sie jednak, ze negatywny wptyw robota na poziom dyscypliny jest doS¢ znaczacy
(stad wiele odpowiedzi twierdzacych na pytanie o trudnos$ci w pozyskaniu uwagi
ucznidow; zob (Rys. 36)). Badanie i zajecia weryfikacyjne pokazaty, ze robot moze petnic
zaréwno jedng jak i druga funkcje, przy czy same nauczycielki moga niekiedy zmienia¢
sposOb postrzegania robota na przestrzeni czasu (przyktadowo, nauczycielka, ktora
podczas zogniskowanego wywiadu grupowego zwrdcita uwage na rozpraszajaca role
robota, podczas wywiadu niecate pottora roku pdzniej stwierdzita, ze robot nie wptywa
negatywnie na poziom dyscypliny). Zapewnienie odpowiedniego poziomu dyscypliny
jest szczegblnie wazne w kontekscie nauczania zasad zachowan, ktore dotycza zdrowia i
zycia cztowieka.

Wyniki kwestionariusza dobrze zilustrowaty fakt, Ze postawy i opinie nauczycielek
moga znaczaco rozni¢ sie miedzy soba. Warto przy tym zauwazyé, ze najwiecej
jednomyslnych i zblizonych odpowiedzi znalazto sie w obszarze ,Robot” (Rys. 34), a nie
w pozostatych obszarach dotyczacych cztowieka (uczniéw i nauczycieli) oraz otoczenia
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cztowieka (szkoty). Taka sytuacja pokazuje, ze w zajeciach z wykorzystaniem robotéw
edukacyjnych oraz szerzej, w badaniach HRI, to cztowiek stanowi najwieksze wyzwanie,
zarowno pod wzgledem koncepcji teoretycznych jak i metod opracowywanych na
potrzeby zaje¢. Ponadto, podobnie jak nauczanie bezpiecznych zachowan, ktére na
etapie edukacji wczesnoszkolnej jest rozproszone pomiedzy rézne przedmioty i
dostosowane do indywidualnych potrzeb i mozliwos$ci uczniéw, wykorzystanie robotow
spotecznych takze powinno wpisywa¢ sie w indywidualne strategie nauczania
poszczegblnych nauczycieli i szkot.

3.1.2 Wyniki wywiadow

Ponizsza tabela ilustruje wyniki wywiadéw przeprowadzonych zgodnie z zatoZeniami
analizy SWOT. Do najmocniejszych stron zaje¢ poprowadzonych z wykorzystaniem
robota spotecznego nalezato podniesienie zainteresowania trescig zaje¢ i zwigzana z
tym poprawa procesu nauczania oraz motywacji do nauki. Najstabsze strony dotyczyty
robota i jego wilasciwosci, a takze ujemnego wptywu jaki miat na poziom skupienia
uczniow. Jednoczesnie, stworzenie bardziej zaawansowanych robotéw oraz poszerzenie
ich zastosowan stanowito jedng z gtéwnych szans wskazanych w trakcie wywiadow.
Warto rowniez zauwazy¢, ze w przypadku pytan o zagrozenia lub wady zwigzane z
robotem, pojawitly sie takze wypowiedzi wskazujace na catkowity brak takich zagrozen
lub wad. Wypowiedzi nauczycielek potwierdzity wiec zdecydowanie pozytywny
wizerunek robota oraz zasadno$¢ wyKkorzystywania robotéw spotecznych w
programach nauczania.
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Tab. 7 Wyniki indywidualnych wywiad6w zgodnie z zatozeniami analizy SWOT

Mocne strony

Zagrozenia

- Podnoszenie atrakcyjnosci zajec¢

- Utatwianie przyswajania tresci zajec

- Element nowosci i urozmaicenia

- Poprawa jakosci nauczania

- Udzielanie informacji zwrotnych przez robota
- Przyjazny, pozytywny wizerunek robota

- Zbyt duza liczba zadan do wykonania przez
nauczyciela

- Robot niedostosowany do starszych klas
(zbyt infantylny)

- Szybkie nudzenie si¢ dzieci

- Brak

Stabe strony

Szanse

- Trudno$ci w poruszaniu si¢ zalezne zarowno
od robota jak i warunkéw w szkotach

- Rozpraszanie uczniow

- Za cichy glos robota

- Robot zbyt malo zaawansowany
technologicznie

- Brak

- Wyzszy stopien zaznajomienia si¢ z robotem
przez ucznioéw, a przez to wyzszy stopien
skupienia

- Wigkszy stopien zaawansowania robota i
bardziej ztozone funkcje

- Zdolnosci dzieci do szybkiego przyswajania
sobie wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z
technologia

- Uzywanie robota do nadzorowania prac dzieci
- Szeroki wachlarz potencjalnych zastosowan
- Wigkszy stopien autonomii robota

W trakcie wywiadéw jedna z nauczycielek potwierdzita, Ze robot moze by¢ traktowany
jako réwiesnik, zaréwno przez uczniow jak i nauczycieli. Natomiast wypowiedzi dwoch
pozostatych nauczycielek wskazywaty na to, Ze robot powinien peti¢ gtéwnie role
asystenta, z jedynie ograniczong rolg ucznia, np. w formie odgrywania scenek (nacisk na
role asystenta byt zbiezny z wynikami kwestionariusza (Rys. 36)).

U3: (...) Ja jako nauczyciel traktowatam go jako dziecko. Jako jednego z ucznidw.

Aczkolwiek, tez jako mojego asystenta.

U2: (...) Bardziej wydaje mi sie, Ze ta rola tego asystenta jest bardziej pozadana w
procesie nauczania niz wtasnie samej takiej zabawki, czy tego, zeby on wchodzit w role

ucznia.

U1: Mam takie przemyslenia, ze wedtug mnie, robot powinien bardziej petnié¢ funkcje
asystenta nauczyciela, a nie kolegi. Tylko tak. (...) Dlatego tez moze ja wtasnie tego
robota odbieratam jako asystenta, bo ja mam do$wiadczenie w pracy, kiedy jest drugi
nauczyciel w czasie zajec¢. | to rzeczywiscie, bardzo ulepsza naszg prace.

Jednoczesnie, nauczycielki zwracaly uwage, Ze robot czesto byt postrzegany jako jedno z

dzieci przez samych uczniow.
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U3: | wtedy bedzie zdecydowanie lepiej [jeSli zajecia beda powtarzane]. One beda
traktowaty juz jak swojego rowiesnika, nie jako kogo$ obcego i kogo$ takiego innego.

U2: (...) Poniewaz odbieraty go [robota] nie jako maszyne, tylko wtasnie bardziej jako
osobe mozna powiedzie¢. (...) Oczywiscie tez dzieci wypowiadaty sie tak na ten temat, ze
zajecia byly ciekawe. Ze wiasnie zaciekawit ich dany temat bezpieczenstwa, ze to jest
bardzo wazne. Byly takie wypowiedzi réwniez. Ale tak, jak méwie przewazajaca czes$¢
dotyczyta samej tej postaci robota i jego emocji, ktére wyrazat.

O ile jedna z nauczycielek nie potrafita jednoznacznie stwierdzi¢, czy robot moégtby
stuzy¢ za wzor do nasladowania, o tyle pozostate dwie nauczycielki zgodzity sie co do
takiego zastosowania. Z tej perspektywy, wizerunek robota jest jednak blizszy uczniowi
niz asystentowi.

M: Czyli na podstawie tego, co pani powiedziata do tej pory, czy mozna powiedzied, Ze
robot magtby stuzy¢ tez za przyktad wzorowych, modelowych zachowan w klasie?

U2: Mysle, ze tak, ze méglby to pokazad. Jak najbardziej. Jest to taka dodatkowa rzecz.

U3: I mozna by wykorzysta¢ i powiedzie¢: Zobaczcie, jak si¢ zachowuje LEMO, ze on
zawsze jest bardzo grzeczny, zawsze jest postuszny. Ze na przyktad nie méwi niepytany,
Ze to jest wzor do nasladowania.

Whnioski z kwestionariuszy oraz wywiadu byly istotne dla weryfikacji zatozen
Innowacyjnego Programu Edukacyjnego. W efekcie koncowym zrezygnowano z
wykorzystania robota jako ,modelowego réwiesnika” w ramach Innowacyjnego
Programu Edukacyjnego przypisujgc robotowi jedynie role asystenta nauczyciela.

4. Wnioski koncowe

Badania i analiza przeprowadzone w ramach projektu z jednej strony zakonczyty sie
szeregiem wnioskdw, z drugiej strony otworzyly droge do dalszych badan w dziedzinie
robotyki edukacyjnej oraz w obszarze nauczania bezpiecznych zachowan.

Po pierwsze, skutecznie wykorzystano mozliwo$¢ przypisywania robotowi rol
spotecznych. O ile z punktu widzenia ucznidw, robot spoteczny na tym poziomie
zaawansowania oraz o takiej konstrukcji, ktére prezentowat robot LEMO, robot czesto
traktowany jest jak jeden z rowiesnikow, o tyle gtdwna rolg przypisywanag robotowi
przez nauczycieli jest rola asystenta nauczyciela. Oczekiwania nauczycieli i mozliwosci
robotow spotecznych w stosunku do zadan, ktore robot moze wykonywac jako asystent
obejmuja:

e Udzielanie informacji, w tym informacji zwrotnej;
e Udziat w realizacji ¢wiczen przy uzyciu poszczegdlnych funkcji robota (np.
tabletu), oraz w formie zadan ruchowych i odgrywania scenek;
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e Nadzorowanie prac uczniéw;

e Wspomaganie w utrzymywaniu dyscypliny (pokazywanie wzorowych
zachowan);

e Wspotpraca z urzadzeniami multimedialnymi.

Po drugie, badania wykazaty, ze robot skutecznie podnosi poziom zainteresowania
treScig zaje¢ wsrod uczniow, a przez to wspomaga proces zapamietywania takich tresci i
poprawia efektywno$¢ nauczania. Gléwne zdolnosci robota, ktére skutecznie
wspomagajg procesy nauczania i prowadzenie zaje¢ zaréwno z punktu widzenia
uczniéw jak i nauczycieli to zdolno$¢ porozumiewania sie przy uzyciu mowy oraz
nasladowania emocji, a takze wchodzenia w interakcje z wykorzystaniem ruchu. W
duzej mierze s3 to wiec zdolnosci, ktére dotycza zjawiska antropomorfizacji, tj.
nadawania robotom cech ludzkich poprzez okre$long konstrukcje oraz projekcje
dokonywane przez uzytkownikéw. Badanie wykazato rdéwniez, ze atrakcyjnosc i
powodzenie zaje¢ z wykorzystaniem robotow spotecznych uzaleznione sg nie tylko od
samych robotéw, ale takze szeregu innych czynnikéw i uwarunkowan, do ktérych
zaliczajg sie:

e Tematyka zajec. Badanie pokazalo, ze zagadnienia dot. bezpiecznych zachowan
cieszyto sie duzym zainteresowaniem uczniéw. Po zakonczeniu zaje¢ uczniowie
wspominali zar6wno robota jak i wybrane zagadnienia poruszane w trakcie
zajeC¢. Nauczanie bezpiecznych zachowan oraz wyKkorzystanie robotow
spotecznych skutecznie mogg sie ze sobg taczyc¢.

e Scenariusz zajec. Zajecia przeprowadzone w ramach niniejszego badania okazaty
sie atrakcyjne zarowno dla grupy wykorzystujacej robota (R), jak i dla grupy
poréwnawczej bez robota (BR). Obie grupy uzyskaty tez wysokie wyniki podczas
testéw sprawdzajacych, z pewna przewaga dla grupy R. Swiadczy to o tym, ze
zarOwno tematyka jak i spos6b prowadzenia zaje¢ moga skutecznie podnies¢
efektywnos$¢ nauczania oraz zainteresowanie zaréwno ze strony uczniow jak i
nauczycieli.

e Wykorzystanie urzqdzenn multimedialnych. We wszystkich grupach bioracych
udzial w badaniu postuzono sie rzutnikiem do celéw prezentacji materiatow
wizualnych. Interaktywno$¢ zaje¢ uzyskana poprzez wykorzystanie innych
technologii w trakcie zaje¢ umozliwia zwiekszenie zaangazowania ucznidow, a
takze harmonijne dopasowanie robotéw spotecznych do istniejacych narzedzi
edukacyjnych i praktyk.

e Kontekst instytucjonalno-organizacyjny. Badanie pokazato, ze efektywnos$c
nauczania bezpiecznych zachowan wuzalezniona byla m.in. od stopnia
zdyscyplinowania i skupienia dzieci, na ktére wptywata nie tylko obecnos¢
robota (zar6wno w znaczeniu pozytywnym jak i negatywnym), ale takze miejsce
prowadzenia zajec (klasa lub $wietlica), pora dnia i roku (np. godziny poranne i

popotudniowe) oraz komfort nauczyciela (lub jego brak) zwigzany ze wspotpraca
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z innymi pracownikami szkoty w trakcie realizacji zaje¢. Ponadto, do takich
czynnikéw mozna zaliczy¢ zakres i sposob realizacji zaje¢ dot. bezpiecznych
zachowan, ktéry rézni sie w zaleznosci od szkoét i wptywa na realizacje innych
zaje¢ w tym obszarze z wykorzystaniem robotéw spotecznych.

Po trzecie, badanie pokazato, ze nauczyciele stanowig kluczowych aktoréw takze w trakcie
realizacji zaje¢ z wykorzystaniem robotow spotecznych. Nauczyciele dostosowujg sposob
interakcji z robotem do indywidualnych potrzeb i mozliwosci uczniow oraz wlasnych strategii
komunikowania si¢ i pracy z uczniami. W przeciwienstwie do ucznidow, ktorzy w wiekszosci
postrzegaja roboty spoteczne jako rodzaj postaci ludzkich, nauczyciele prezentujg
zroznicowane 1 zlozone postawy w stosunku do mozliwosci przypisywania robotowi cech
cztowieka. Kluczowym elementem dla realizacji zaje¢ poswieconym bezpiecznym
zachowaniom byty emocje nasladowane i wywolywane przez robota, ktére dostosowane byty
zarbwno do tematyki zaje¢ jak i1 wieku ucznidéw. Taka rola nauczycieli jest zgodna z
wymaganiami okres§lonymi w podstawie programowej, wedlug ktorej nauczyciele pelnig
wiodaca role na etapie wezesnoszkolne;.

Podsumowujac, roboty spoteczne skutecznie podnosza efektywno$¢ nauczania poprzez
wspomaganie nauczycieli w procesie przekazywania i utrwalania wiedzy oraz, co jest
szczegblnie wazne, w motywowaniu uczniéw do nauki. Badanie posiada duzy potencjat
do kontynuacji w przysztoSci z udziatem tych samych lub innych szkét w szerszym
zakresie nauczania bezpiecznych zachowan.

U4: To byto wida¢. Po prostu, one byty zachwycone. I do tej pory to wspominaja.
U2: Moje dzieci tez.
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