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   لروبوت المستقبلوالاجتماعية المعرفية الأسس
    

  
   المملكة العربية السعودية- جامعة جازان- كلية التربية-قسم علم النفس

  ة جمهورية مصر العربي- جامعة طنطا- كلية الآداب-قسم علم النفس

  
Q  

 النفس وعلم الروبوت، كما بينت خطوات بناء المحاكاة، ومدى هدفت الدراسة إلى توضيح المفاهيم الجديدة والمشتركة بين علم
النفس، وأوضحت  علم دراسات أسس على المصممة الروبوتات وتم عرض لأنواع. الاصطناعي منها في دراسات الذكاء الاستفادة

 للبناء الداخلي تفصيلياً اًصفوقدمت الدراسة و. الروبوت لشخصية المعرفي البناء التي يجب أن يتسم ا تصميم الأخلاقية الأسس
سلوك الروبوت وأدائه عندما يقوم  بعض الدراسات السابقة في اال، وتم وصف لاستعراضكما تم .  للروبوتوالاجتماعيالمعرفي 

 مين ضمن منظومة الدوافع داخل نظامه المعرفي، ومعرفة أهمية تضدافع اجتماعي، في وجود أو عدم وجود بحل مشكلة في بيئة دينامية
 أداء الإنساني وبين الأداءكما تم التعرف على الفروق بين . البناء الداخلي للروبوت على الانفعالات، ودورها في حل المشكلات

  . الروبوتات
  

  . حل المشكلات-الروبوت  - الذكاء الاصطناعي-علم النفس المعرفي: الكلمات المفتاحية
  

A  
 Artificial- الاصـطناعي الـذكاء  "يهتم علم 
Intelligence "      بتصميم برامج كمبيوتر قادرة علـى
 القرار المناسب بدون تدخل مـن    واتخاذحل المشكلات   

وتـسمى  . )Russell & Norvig, 1995(الإنسان 
 بـالبرامج   الاصطناعيالبرامج القائمة على علم الذكاء      

 تلك م ولتصمي).Rich & Knight, 1991(الذكية 
قد تستخدم في تشغيل     والتي فيما بعد     -البرامج الذكية   

 Robot -الروبـــوت ذو الـــشكل الإنـــساني"
Humanoid "  الاجتمـاعي الروبوت ذو الشكل  "أو- 

Android Robot "-  ــذكاء ــاء ال ــاج علم  يحت
 إلى إسهامات دراسات علم النفس المعـرفي        الاصطناعي

 اتخـاذ لتوضيح كيفية حل الإنسان للمشكلات، وطرق  
فاعـل الـدوافع    منظومـة ت  (القرار، والبناء المعـرفي     

  .عند الإنسان) والانفعالات والإدراك والذاكرة والانتباه
(Katayama et al., 2010; Ishiguro, 

; MacDo-rman & Ishiguro, ; 

Dörner & Hille, ). 
 تلك البرامج الذكية عن طريق تشغيلها       اختبارويتم  

والـتي تتميـز   "  Simulation– محاكاة"على برامج 
 التحكم في المتغيرات المدروسة، كما أا تعرفنـا         بمرونة

المخاطر التي يمكن أن تحدث في البيئة الحقيقية في المستقبل 
، كما )(Niederberger & Gross, لنتجنبها 

 وبحث جميع احتمالات التغيير اختبارأنه من خلالها يمكن 
التي يمكن أن تحدث في البيئة الواقعية وذلـك في زمـن        

نختار أفضل الحلول للمشكلة بدون التعـرض       قصير، ل 
للتجريب بالمحاولة والخطأ وما يتبع ذلك من آثار سلبية         

وبعد  .(Watson & Blackstone, )في الواقع
الذكي من خلال المحاكاة، يتم تـشغيل         البرنامج اختبار

نتـائج  ال على   بناءً) أو أداء ما  ( ليقوم بمهمة ما  الروبوت  
  . اةالمستخلصة من المحاك

 بأنه الاصطناعيويعرف الباحث الحالي علم الذكاء    
علم تصميم برامج كمبيوتر ذكية، بحيث تتعلم ذاتيـاً،         

 واتخـاذ وتستفيد من الخبرة المُتعلمة في حل المشكلات        
١٦٥٨ - ٦٠٥٠: ردمد   ayman.elkady@gmail.com: البرید الالكترونى 
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القرار، ويكون إدراكها وعملياا المعرفية محاكاة لما هو        
موجودة عند الإنسان، ويتم ذلك من خلال تفسير نتائج 

ارب علم النفس المعرفي في نماذج توصـف عمليـة          تج
تسلسل السلوك، بحيث يمكن صياغتها بطريقة رياضية ثم   

مفهـوم علـم الـذكاء    ) ١ -شكل(ويوضح  . برمجتها
 والذي يجمع بين تطبيقات علم النفس المعرفي الاصطناعي

ويكثـف  . وعلوم الكمبيوتر وعلوم صناعة الروبـوت     
م الكمبيـوتر، وعلـوم   علماء علم النفس المعرفي، وعلو    

الروبوت جهودهم معاً لصنع روبوت قادر على التفاعل        
بحيث يتسم سلوك الروبـوت بالتلقائيـة       . الاجتماعي

  ".Autonomous - التحكم الذاتياستقلالية"و
-الروبـوت ذو الـشكل الاجتمـاعي        " فعلم  

Science Android "-) علماً جديداً،   -) ٢-شكل 
طار عمل مـشترك ـدف   يجمع العديد من العلوم في إ  

  .(Ishiguro, )صنع روبوت اجتماعي 
  

  
  

  
  

  :مشكلة الدراسة
تعد صناعة الروبوت القائم على أسس علم النفس،     

ودف الدراسـة الحاليـة إلى      . صناعة مستقبلية واعدة  

للروبـوت، مـن     والاجتماعية المعرفية توضيح الأسس 
الـنفس  خلال عرض لبعض المفاهيم المشتركة بين علم        

وعلم الروبوت وتقديم عرض نقدي لبعض الدراسـات        
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  .السابقة التي بحثت هذا اال الحديث
  :أهداف الدراسة

 المفاهيم والإطار النظري للدراسة     استعراضيهدف  
  :إلي تحقيق الأهداف التالية

توضيح المفاهيم الجديدة والمشتركة بين علم النفس       
، ناعيالاصـط وعلم الروبوت، مثل مفهـوم الـذكاء        

 .ومفهوم المحاكاة بالكمبيوتر للسلوك الإنساني
 منها  الاستفادةبيان خطوات بناء المحاكاة، ومدى      

 .الاصطناعيفي دراسات الذكاء 
 أسـس  علـى  المصممة الروبوتات لأنواع عرض

النفس، مثل الروبوت ذو الشكل الإنساني       علم دراسات
 وتوضـيح الفـرق     الاجتماعيوالروبوت ذو الشكل    

 .بينهما
التي يجب أن يتسم ـا       الأخلاقية توضيح الأسس 

 .الروبوت لشخصية المعرفي البناء تصميم
 والاجتماعيتفصيلي للبناء الداخلي المعرفي     وصف  

ويشمل ذلك وصف لأنواع الـدوافع عنـد    . للروبوت
الروبوت، وطريقة ترتيبها، ووصف لوحدات الـذاكرة       

 الروبوت  اذاتخوأخيراً وصف لطريقة    .  والإدراك والانتباه
 .للقرار وإصدار السلوك

 الدراسات السابقة المرتبطة    استعراضكما يهدف   
 :بمشكلة الدراسة إلي تحقيق الأهداف التالية

 المفحوصـين عـن الأشـكال       انطباعات توضيح
المختلفة للروبوتات، ورأيهم عن مدى إمكانيـة تمتـع         

 .الروبوت بخصائص بيولوجية وعقلية
ئه عندما يقوم بحـل     سلوك الروبوت وأدا   وصف ل 

دافـع  ، في وجود أو عدم وجود       مشكلة في بيئة دينامية   
 ضمن منظومة الدوافع داخل نظامه المعـرفي،        اجتماعي

البناء الداخلي للروبـوت علـى       ومعرفة أهمية تضمين  
 .الانفعالات، ودورها في حل المشكلات

مقارنة سلوك الروبوت عندما يعيش بمفرده في بيئة        
ل أن يشبع دوافعه البيولوجية، بسلوكه      ما وعليه أن يحاو   

سلوك لل ووصف. عندما يعيش في مجتمع من الروبوتات     
 ات، وتـأثره بمعـدل    العدواني داخل مجموعات الروبوت   

 .، مع ثبات المساحة الفيزيقيةالزيادة السكانية للروبوتات
 الأداء بـين    - برنامج المحاكاة    باستخدام -مقارنة  

ات علـى لعـبتي المعمـل        الروبوت أداءالإنساني وبين   
 .البيولوجي، والجزيرة
 الروبوتات وحلـهم لمـشكلة      أداءتوضيح تباين   
 الدافع الرئيس المسيطر على     باختلافمتعددة الأهداف،   

  .شخصية كل روبوت
  :أهمية الدراسة

  : الأهمية النظرية للدراسة-أ
 الباحث أسلوبين عند عرضة للجزء الخـاص        اتبع

 الأول  الأسـلوب . النظـري بمفاهيم الدراسة، والإطار    
، ويهدف إلى تقديم صورة عامة عن علاقة علـم    )أفقياً(

 وعلم الروبوت، كمـا     الاصطناعيالنفس بعلم الذكاء    
وضح مفهوم المحاكاة بالكمبيوتر للـسلوك الإنـساني،        

 دراسات أسس على المصممة الروبوتات وعرض لأنواع 
النفس، مثـل الروبـوت ذو الـشكل الإنـساني        علم

 الثـاني   الأسـلوب . الاجتماعيوت ذو الشكل    والروب
، وهدف منه الباحث تقديم صورة تفصيلية للبناء )رأسياً(

الداخلي للروبوت والقائم على دراسات علم الـنفس،        
.  القرار واتخاذوتوضيح طريقة إصدار الروبوت للسلوك      

 فكرة عامة عـن اـال،       القارئوبذلك تتكون لدى    
ين البنـاء الـداخلي     ونظرية تفصيلية عن طريقة تكـو     

 .للروبوت
تم عرض الدراسات السابقة بـصورة تفـصيلية،        
توضح المنهج المستخدم، والعينة والأدوات المستخدمة،      
وهذا يساعد الباحثين علـى التعـرف علـى طريقـة         
الإجراءات التجريبية عند بحثهم لموضوعات علم النفس       

  . الاصطناعيوالذكاء 
  : الأهمية التطبيقية للدراسة-ب

تعد الدراسة الحالية نواة تساعد الباحثين سواء من        
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تخصص علم الـنفس أو التخصـصات الأخـرى، في          
النهوض بصناعة الروبوت القائم على أسس علم النفس،  

 .والتي يعتبرها الباحث صناعة مستقبلية واعدة
تثير الدراسة العديد من الأفكار البحثية، والتي قد         

  . تقبلية في هذا االتساعد الباحثين للقيام ببحوث مس
  :مفاهيم الدراسة

 :الاصطناعيالذكاء 
علم الـذكاء    " Schalkoff -شالكوف"يعرف  
 بأنه العلم الذي يحاول محاكـاة الـسلوك         الاصطناعي

 ,Schalkoff)الذكي وتفـسيره في صـيغ رياضـية   
ــه . (1990 ــشارنيك "ويعرفـ " Charniak-تـ

بأنه علـم دراسـة     " McDermott -مكديرموت"و
 -نمـاذج رياضـية   "درات العقليـة وتحويلـها إلى       الق

Computational Models "(Charniak & 
McDermott, 1985) . رسل "ويشير- Russel "

بأنه يوجد نوعان رئيسيان من     " Norvig -ونورفيج  "و
الـذكاء  "، النـوع الأول وهـو       الاصـطناعي الذكاء  

والذي فيه تـصمم  " Strong AI - القويالاصطناعي
 -الشبكات العصبية " طريقة   باستخداممبيوتر  برامج الك 

Neural Networks "  بحيث يكون للكمبيوتر حـس
ويكون قادر على التعلم    " Self-aware -وعي ذاتي "و

المستمر ومحاكاة حل المشكلات، واتخاذ القرار بـنفس        
الذكاء " والنوع الثاني هو  . الطريقة التي يقوم ا الإنسان    

والذي فيه تصمم " Weak AI - الضعيف الاصطناعي
 -الـنظم الخـبيرة   " طريقة   باستخدامبرامج الكمبيوتر   

Expert Systems "يشترط أن يحاكي فيهـا   والتي لا
الكمبيوتر نفس طريقة الإنسان في حل المشكلات، بل        
يشترط فيها أن يكون الكمبيوتر قـادر علـى حـل           

 القرار بغض النظر عن الطريقة الـتي        واتخاذالمشكلات  
ذلك، فالأمر سيان سواء قام بذلك بطريقة آلية     يفعل ا   

وبدون وعي أو حس، أو بنفس الطريقة التي يقوم ـا           
  ).(Russell & Norvig, 1995الإنسان 

"  Hille-هيلا"و" Doerner -دورنر"ويوضح 

) (    يمكنه أن يـتعلم     الاصطناعيأن علم الذكاء 
الكثير من علم النفس، مثل معرفة طريقة حل الإنـسان       
للمشكلات، ومن ثم بناء برامج ذكيـة علـى أسـس       
القدرات العقلية عند الإنسان، ليماثل حل تلك البرامج        
الذكية للمـشكلات؛ نفـس الإسـتراتيجيات الـتي         

  .يستخدمها الإنسان عند حل المشكلات
 :Computer Simulation -المحاكاة بالكمبيوتر

-لوبــارو"و"  Widman-ويــدمان"يعــرف 
Loparo  "ا عملية حل لمشكلة المحاكاةبالكمبيوتر بأ 

ما، والتنبؤ بتطورها في المستقبل وذلـك مـن خـلال       
الكمبيوتر، والذي يغذي ببيانات واقعية عن المـشكلة        

. (Widman & Loparo, 1989) المراد دراسـتها 
وعلى هذا الأساس تصمم التجارب النفـسية لدراسـة      
معطيات المشكلة، وبنـاء نمـاذج توضـح طـرق أو           

تيجيات حل الإنسان لها، تم تغذية الكمبيوتر بتلك        إسترا
البيانات، ليقدم لنا الكمبيوتر محاكاة للمشكلة، وطرق       
حلها، ومـا يمكـن أن يحـدث مـن تطـورات في             

ــستقبل  .(Watson & Blackstone, 1989)الم
أن محاكاة السلوك الإنساني هي ) ١-شكل(ونلاحظ من 

 ـ       ه بعلـوم   محور دراسات علم النفس المعرفي في علاقت
خطوات بناء المحاكاة،   ) ٣-شكل(ويوضح  . الكمبيوتر

والتي تتضمن تحديد حيز المشكلة، وصياغة مفاهيمهـا،        
وجمع البيانات التي سيغذي ا الكمبيوتر، ثم تصميم بيئة    
المحاكاة، وتصميم تجربة للمشكلة المـراد دراسـتها، ثم         

تـائج   بالبيانات المُعطاة، ثم جمع ن     ةتشغيل برنامج المحاكا  
المحاكاة، وتحليلها، وتفسيرها، ثم ضبط النموذج الـذي        

 & Law)على أساسه صممت دورة عملية المحاكـاة  
Kelton, 1982) .  ـاوللمحاكاة فوائد كثيرة منها أ

تعرفنا المخاطر التي يمكن أن تحدث في البيئة الحقيقية في          
 ,Niederberger & Gross)المـستقبل لنتجنبـها   

 وبحث جميـع  اختبارن خلالها يمكن ، كما أنه م   (2002
احتمالات التغيير التي يمكن أن تحدث في البيئة الواقعيـة      
وذلك في زمن قصير، لنختار أفضل الحلول للمـشكلة         
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بدون التعرض للتجريب بالمحاولة والخطأ وما يتبع ذلك        
 ,Watson & Blackstone)من آثار سلبية في الواقع

1989).  

  
  :الإطار النظري

أنواع الروبوتات المـصممة علـى أسـس        : أولاً
  دراسات علم النفس

 يمكن تقسيم الروبوتات المصممة على إسـهامات      
؛ وتجارب علم النفس    )بصفة عامة (دراسات علم النفس    

؛ إلى ثلاث فئات رئيـسية تبعـاً      )بصفة خاصة (المعرفي  
للتسلسل الزمني لظهورها، وتبعاً لتدرج الأبحاث القائمة       

  :عليها كما يلي

ظهر الروبـوت ذو  : روبوت ذو الشكل الإنساني  ال
الشكل الإنساني في بداية التسعينات من القرن الماضـي         

 ماساتشوستس معهد"بأمريكا؛ بناء على جهود علماء      
 MIT(-Massachusetts Institute( للتكنولوجيا

of Technology ."   ويتميز الروبـوت ذو الـشكل
دوافـع  الإنساني بأن تصميمه الداخلي يحتـوي علـى        

 مثل الموجودة عند الإنسان، كما أنه يقـدم         وانفعالات
سلوك حركي وتعبيرات وجهية أثناء تفاعله مع الإنسان        

 ,Breazeal(تتناسب مع طبيعـة مـثيرات الموقـف    
مـن   "Kismet -كيسمت  "يعد الروبوت   و. )2003

، والذي قامـت بتـصميمه      أشهر الروبوتات الإنسانية  
سـينثيا  "عليه الباحثـة    وإجراء العديد من الدراسات     

) ٤-شكل(ويوضح ". Cynthia Breazeal -بريزيال
 - الحـزن  -السعادة(التعبيرات الوجهية للروبوت وهي     

 الهدوء أو حالة الوجه بدون تعـبير        - الغضب -الدهشة
، ) الملل - الانتباه أو   الاهتمام- الخوف -الاستياء -محدد

التصميم الداخلي للوحـدات    ) ٥-شكل(كما يوضح   
ولمزيد من التفاصيل عن التـصميم      . ية للروبوت النفس

الداخلي والتفاعل القائم بين الوحدات النفسية للروبوت       
 :انظر" كيسمت"

Breazeal, 2002; Breazeal & Scassell-
ati, 1999a; Breazeal & Scassellati, 1999b 
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 ظهر الروبوت ذو :الاجتماعيذو الشكل الروبوت 
باليابان، بناءً علـى    ) ٢٠٠٥( عام   الاجتماعيالشكل  

 Hiroshi-هيروشـي إيـشيجورو  "جهـود العـالم   
Ishiguro  " بجامعة أوساكا "أستاذ الهندسة- Osaka 

University " مـع العـالم    وبالتعـاون . وفريق عمله
أستاذ علم النفس " Shoji Itakura -شوجي إيتاكورا"

وفريق " Kyoto University -بجامعة كيوتو "المعرفي 
 عـن   الاجتمـاعي يتميز الروبوت ذو الشكل     و. عمله

الروبوت ذو الشكل الإنساني بأن الـشكل الخـارجي         
أقرب كثيراً لشكل الجلد الإنساني وذلـك بـسبب أن          
الطبقة الخارجية من جسم الروبـوت مغطـاة بمـادة          
السيلكون، أما من حيث التفاعل مع البـشر فقـد زاد       

البشرية عنـد  الطابع التلقائي في التعامل، كما أن العينة        
تفاعلها مع الروبوت ذو الشكل الاجتماعي، وفي الثواني        

تعتقـد أـا    ) العينة البشرية (الأولى من التفاعل، فإا     
. تتفاعل وتتعامل مع إنسان حقيقي ولـيس روبـوت        

التعـبيرات الوجهيـة للروبـوت      ) ٦-شكل(ويوضح  
 من الروبوت تطور) ٧-شكل(، كما يوضح    الاجتماعي
 الروبــوت إلى) Humanoid (نيالإنــسا الروبــوت
ولمزيد من التفاصـيل عـن      ). Android (الاجتماعي

  : انظرالاجتماعيالتصميم الداخلي للروبوت 
 (Katayama et al.,2010; Ishiguro, 

; MacDorm-an, & Ishiguro, ; 
Minato et al. 2005; Ishiguro, ). 
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و الروبـوت ذ  " هيروشي إيـشيجورو  "وقد طور   
 من حيث الشكل ليـصبح نـسخه        الاجتماعيالشكل  

، وتبعه مجموعة   )٨-شكل(متطابقة منه كما يتضح من      
أخرى من العلماء اليابانيون والدنماركيون كما يتـضح        

وحالياً تجرى محاولات لإعطاء نسخة     ). ٩-شكل(من  

متطابقة من الشخـصية البـشرية للروبـوت التـوأم          
)Geminoid .(   ـ  ن الروبـوت   ولمزيد من التفاصيل ع

  :التوأم انظر
(Nishio, 2011; Mutlu, 2009; Nishio, 

Ishiguro, & Hagita, 2007; Sakamoto et 
al.2007). 

  

  
  

  البناء الداخلي المعرفي لشخصية الروبوت: ثانياً
 أستاذ "Dietrich Doerner -ديترش دورنر"قام 

 Bamberg-بجامعـة بـامبرج  "علم النفس المعـرفي  
University "والـذي تـشرف باحـث       (–لمانيا  بأ

 الفتـرة مـن     في هأن ينضم لفريق عمل   الدراسة الحالية   
 في   بالمشاركة )بجامعة بامبرج بألمانيا   ٢٠٠٦ – ٢٠٠١

نسانى وعلى أسـس    إالمشروع الألماني لصناعة روبوت     
 وقد بدأ المشروع في الثمانينيات من       .مبادئ علم النفس  
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يا، وفى سلـسلة  القرن الماضي بمعهد ماكس بلانك بألمان     
 البنـاء  من الدراسات والتجارب النفسية تم وضع أسس   

، )١٠-شكل(كما يوضحها  المعرفي لشخصية الروبوت،
  : التي يعرضها الباحث باختصار كما يليو

  
لتـصميم البنـاء المعـرفي      الأسس الأخلاقية    -١

  :لشخصية الروبوت
 ,Dörner, Bartl)  وفريق عمله"دورنر"وضع 

Detje, Gerdes, Halcour, Schaub, & 
Starker,2002; Dörner, 2000; Elkady & 

Starker, 2005)  والتي تعـد  الأسس الأخلاقية التالية
بمثابة فلسفة ترتكز عليها أسس التجارب النفسية الخاصة 
بمحاكاة السلوك الإنساني، وبناء المخططـات المعرفيـة       

، التي على أساسـها سـيماثل الروبـوت        ةوالاجتماعي
  : ية الإنسانشخص

يجب أن يماثل البناء العقلي للروبـوت المكونـات        
  .الأساسية للجوانب المعرفية والاجتماعية للإنسان

يجب أن يكون نتاج سلوك الروبـوت مـساوي         
 حتى لا يـشعر     للذكاء الإنساني وليس أكثر منه ذكاءً     

الإنسان في تفاعله مع الروبوت بالدونية، كما يجب أن         
الأخطاء التي يقوم ا الإنسان أثناء   يقوم الروبوت بنفس    

  .حل المشكلات

يجب أن تكون استراتيجيات حل المشكلات مماثلة       
لتلك التي يقوم ا الإنسان وليست اصطناعية أو مبرمجة         

 ، عندما يقوم الروبوت بحل مشكلة ما،خرآ بمعنى .مسبقاً
ينبغي أن تكون عملية اختيـار الأهـداف، وعمليـة          

لدوافع، والانفعالات المصاحبة أثناء    اترتيب  التخطيط، و 
 بنفس الطريقة التي ،حل المشكلة وتأثيرها على الاستجابة

 .يفعلها الإنسان
ينبغي أن يكون تصميم الروبوت وبرمجته قائم على        

 "Neural networks – الشبكات العـصبية "أسس
 Expert – النظم الخـبيرة "أسس وليست قائمة على 

systems" .  علـى أسـس    الروبـوت    بمعنى أن برمجة 
الشبكات العصبية تتيح للروبـوت أن يـتعلم بنفـسه         

 وذلك عن طريق المحاولة    ،اتيرالاستجابة الصحيحة للمث  
 وفى نفس الوقت تستوعب دخـول مـثيرات         ،والخطأ

 ويضيفها  أيضاًالروبوت   يتعلمها   ،جديدة في بيئة التعلم   
مجة  بينما البر.لخبراته المعرفية بدون استخدام برمجة خاصة    

 يقوم فيها المبرمج بتحديد عـدد   ، النظم الخبيرة  بأسلوب
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، وعدد معين من الاستجابات لتلـك       من المثيرات  معين
الأمر الذي لا يسمح بتعامل الروبـوت مـع          المثيرات،

 خبرة   كما أا بذلك تبنى مسبقاً     ،مثيرات جديدة تقابله  
الروبوت والتي تكون كبيرة أو صغيرة وذلـك علـى          

 مما  ه المبرمج من تجهيزها وبرمجتها مسبقاً     حسب ما قام ب   
يجعل سلوك الروبوت المبرمج بالنظم الخبيرة أقرب إلى آلة 

 بينما تتيح الـشبكات العـصبية   ،نسانيإمنه إلى سلوك  
  .للروبوت أن يبدو سلوكه إنسانياً

 واستقلاليةيتسم سلوك الروبوت بالتلقائية   أن  يجب  
 .بدون تدخل الإنسانو التحكم الذاتي،

الوحدات الرئيسية للبناء المعـرفي لشخـصية        -٢
 :الروبوت

وفريق عمله الوحدات الرئيـسة     " دورنر"وصف  
 في العديد من الدراسات لشخصية الروبوتللبناء المعرفي 

(Dörner,1999; Dörner & Schaub, 1998; 
Dörner & Hille, 1995; Elkady, 2006) وفيما 

 ـ   يلي ملخص لأهم     اء المعـرفي   الوحدات الرئيـسة للبن
  :لشخصية الروبوت

  :الدوافعوحدة  :أولاً
 فئات رئيسة للـدوافع والـتي       أربع "دورنر"حدد  

 وهى تعـبر    ، المعرفي للروبوت  البناءينبغي أن يتضمنها    
الفئـات  و.  عن الـدوافع الإنـسانية    اصطناعيةبصورة  
  : هي) ١١-شكل (كما يوضحها   للدوافعالرئيسة
  .لدوافع المعرفية ا- ب . الدوافع البيولوجية- أ

  .الدوافع الوظيفية -د  . الدوافع الاجتماعية-ج 
  

  
  

  : ع البيولوجيةــ الدواف-أ
 المستقبل ، سيكون لروبوت"دورنر "من وجهة نظر  
 يحوي المكـون  يجب أن يكون  ه فإن دوافع بيولوجية، لذا  

 دوافع بيولوجية حـتى يحـافظ        على الدافعي للروبوت 
 وفى نفس الوقت    .قائهالروبوت على سلامة وجودة وب    

 دوافعه   فإن ، ما في حياته   عندما يسلك الإنسان سلوكاً   
 عند  النشطوبغض النظر عن طبيعة الدافع       - البيولوجية

 علـى اسـتجابة      دائمـاً   بـشكل مـا    تؤثر -الفرد  
  : إلى"دورنر"وتنقسم الدوافع البيولوجية عند .الفرد

 .دافع الحاجة إلى طعام
   .دافع الحاجة إلى الشرب

 عندما يتواجد   ينشط والذي   ،افع تجنب الأعطال  د
الروبوت في بيئة خطرة أو يمكن أن تسبب له العطـب           

 فعليه أن يتعلم المثيرات البيئية التي تـسبب         ،والأعطال
يتعامل معها يتعلمها و ويحاول أن يخزا بذاكرته، و،ذلك

 ويخزن الاستجابات الـصحيحة     ، المحاولة والخطأ  بطريقة
الاسـتجابات  ، كما يخزن     في المستقبل  هايقوم بإصدار ل

 . ليتجنب إصدارها في المستقبل ذاكرته أيضاًالخاطئة في
  :  الدوافع المعرفية-ب

 إلى  "دورنـر "وتنقسم الدوافع المعرفية تبعا لنظرية      
 -الحاجة إلى الإحساس بالكفاءة   " وهما   ين رئيسي دافعين

Need for Competence"،الحاجة إلى الإحساس " و
  ."Need for Certainty –  والسيطرةبالتأكد

  : الحاجة إلى الإحساس بالكفاءة
 عنى حاجة الروبوت إلى إحساسه أنه يتعلم دائماً       تو

 وإحساسه بقدرته علـى     .يخزنه في ذاكرته    جديداً شيئاً
 فـإن دافـع   "دورنر" ومن وجهة نظر   .تطبيق ما تعلمه  

 يجعل الروبوت   الإحساس بالكفاءة عندما يكون مرتفعاً    
 وتعلم  ،عن مثيرات جديدة    حالة نشاط دائم للبحث    في

 وتطبيق ، وتكوين خبرات جديدة،طرق الاستجابة عليها
  .الخبرات القديمة

  :دافع الحاجة إلى التأكد والسيطرة
التعرف على البيئة المحيطة عنى حاجة الروبوت إلى تو

وهـذا   نحو المثيرات البيئيـة،      سلوك استكشافي والقيام ب 
 عن حركة الروبوت وتنقلـه مـن        يضاًالدافع مسئول أ  
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وعندما يرتفع هذا الدافع     .خر بالبيئة المحيطة به   مكان لآ 
 ،لبيئة المحيطة بافإن الروبوت يبحث عن مثيرات جديدة       

 - العـام  الاستكشافيبالسلوك  " ذلك   "دورنر"ويسمى  
"General Exploration.  أما إذا لم يجد الروبـوت 

وم بإعادة استكـشاف     فإنه يق  ،مثيرات جديدة في البيئة   
المثيرات القديمة بأدوات جديدة غـير تلـك الأدوات         

 يتعلمـه مـن    جديـداً  يئاًش لعله يجد    ،المخزنة بذاكرته 
بالـسلوك  " ذلـك    "دورنر"ويسمى  ،  المثيرات القديمة 

  . Specific "Exploration" -النوعي الاستكشافي
  : الدوافع الاجتماعية-ج

عية بدافع واحد    عن الدوافع الاجتما   "دورنر"يعبر  
 Need for - الحاجـة إلى الانتمـاء  "فقـط وهـو   
Affiliation" .  الروبوت وجود هذا الدافع عند   ويعنى  ،

ينتمي إلى جماعـة مـن      الروبوت في حاجة إلى أن      أن  
 يكـون لـه    ، وأحياناً الأصدقاء من الروبوتات الأخرى   

 وعندما يرتفع هذا الدافع لدى الروبـوت        .أعداء أيضاً 
البحث عن الروبوتات الأخـرى في البيئـة        فإنه يقوم ب  

 "دورنر"ن إ حيث ، والتقابل معهم وتبادل التحية،المحيطة
كما أن . يعتبر أن العصر القادم هو عصر اتمع الروبوتي

، فعلـى   رافيـة جالمتغيرات الديمو ب هذا الدافع يتأثر أيضاً   
 والتي عندما  بالروبوت، مساحة البيئة المحيطة،لاثالم سبيل
 عدد  ويتواجد فيها   وفقيرة الموارد الطبيعية،    صغيرة تكون

قد يؤدي ذلك إلى قيام الروبـوت   ،كبير من الروبوتات  
أما عندما  . استجابات عدوانية تجاه الروبوتات الأخرى    ب

تكون مساحة البيئة الفيزيقية المحيطة بالروبوت كـبيرة        
 تكوين  وغنية بالموارد الطبيعية، فإن الروبوت يسعى إلى      

  .  من الروبوتاتءأصدقا
  : الدوافع الوظيفية -د 

 -مهمة "أو بالطبع يجب أن يكون للروبوت وظيفة 
Task " ا ـ  فئة   "دورنر" ولذا صمم    .يقوم  دوافع من ال

وعلـى حـسب     -تسمى الدوافع الوظيفية لتحـوى      
دافع أو   -المتطلبات المطلوبة من الروبوت والغرض منه       

قوم ا الروبوت لها  مهمة أو أكثر ي   ، أو بمعنى أدق   .أكثر

 يبحث عنها الروبوت لإشباع منظومة      ،أهداف معلومة 
وهذا يماثل عند الإنسان الحاجـة إلى       . الدوافع الوظيفية 

  . العمل أو القيام بوظيفة ما
   وحدة الأهداف :ثانياً

 ،تلك الوحدة مسئولة عن تحديد أهداف الـدوافع       
ولـيس   .وإعطاء شكل تصوري لها مستمد من الذاكرة      

بالهـدف أو    ربط الدافع    مجردالوحدة  غرض من هذه    ال
 تتضمن المكونـات     ولكنها أيضاً  ،الأهداف التي تشبعه  

 والأداة المناسبة ، والخبرات السابقة به،المعرفية عن الهدف
 والوقت المتبقي الذي ينبغي للروبـوت أن      ،للتعامل معه 

 فلنفرض أن دافع    ،على سبيل المثال  ف .يجد فيه هذا الهدف   
 فأصـبح الروبـوت في     ،ارتفععند الروبوت قد     الجوع

تتمثل في ل ، هنا تنشط وحدة الأهداف  ،حاجة إلى الطعام  
 الطعام والتي سبق    أنواعالذاكرة العاملة للروبوت بعض     

 كما تتمثل أيضا . لإشباع دافع الجوع   وأن كانت أهدافاً  
 ،خريطة معرفية لأقرب الطرق إليه للوصول إلى الأهداف

وحدة زمنية تحدد له الزمن المتبقي حتى       كما تنشط لديه    
أو بمعنى أخر التوقف التام عـن  (يصل إلى مرحلة الموت  

  .إذا لم يشبع هذا الدافع) العمل والعطب
   الدوافع ترتيب حدة :ثالثا

 فإن الدوافع تنشط كدالة لمـا       "دورنر"تبعا لنظرية   
  : يأتي

  :  عامل الزمن-أ
 كلما  ما،عالحرمان من إشباع دواف زمن  فكلما زاد   

 تنشط الـدوافع  ،على سبيل المثال ف .نشط الدافع وارتفع  
وترتكز معظم  . البيولوجية والاجتماعية كدالة في الزمن    

استجابات الروبوت على تلك الفكرة، وقـد صـمم         
ن الـدوافع لا ترتفـع      إ منظومة الدوافع بحيث     "دورنر"

العطش  يكون ارتفاع دافع ، فمثلاً.بنفس درجة الحرمان  
الحاجة أو  (الجوع   أسرع من دافع     )لحاجة إلى الماء  أو ا (

 تأخـذ الـدوافع     "دورنـر " وتبعاً لنظرية    .)إلى الطعام 
 صمم وأيضاً.  حتى ترتفع   نسبياً الاجتماعية وقت طويلاً  

 إمكانية أن يختلف زمن ارتفاع الـدوافع مـن     "دورنر"
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 ضي القالأيمن عبد الجلي

 عـن   "دورنر" وذلك في ضوء فكرة      ،روبوت إلى أخر  
 .مختلفة ومتعددة للروبـوت   إمكانية وجود شخصيات    

 ،خركما يختلف الإحساس بدرجة الإشباع من دافع لآ       
 كان إذا   ، فعلى سبيل المثال   .خرآومن روبوت لروبوت    

 ،هناك روبوتين لديهم نفس درجة الحاجة إلى الطعـام        
كميـة  (وتم إشباع ذلك بنفس عدد وكمية الأهداف        

، يختلف درجـة الإحـساس بالإشـباع بـين      )الطعام
ين، فالأول قد يصل مع تلك الكمية بحالة الامتلاء   الروبيت

 بينمـا قـد يحـس    ،والإشباع التام للحاجة إلى الطعام  
 ، وعليه .خر بأنه لازال في حاجة إلى الطعام      الروبوت الآ 

 ينتقـل  ،فالروبوت الأول بعد إشباع حاجـة الطعـام       
 بينما الروبوت الثـاني يـستمر في        ،خرآلإشباع دافع   

 حـتى يـصل لنقطـة        الجوع البحث عن أهداف دافع   
  .الإشباع تبعاً لطبيعة درجة الإشباع المصممة لشخصيته

   : باعثوجود -ب 
 ا ، يتواجد الروبوت في بيئة ماوهو يعنى أنه أحياناً

 وليس ،العديد من الأهداف التي ترتبط بدوافع غير نشطة
هـذه   فنجد أن الروبوت في      ،الروبوت في حاجة إليها   

الحالي للروبوت نشط الدافع الكون  ي وبشرط أن-الة الح
يتعامل مع  -يؤثر إشباعه على بقاء الروبوت أو عطبه  لا

تلك الأهداف لأا أثارت الباعث لديه وحفزت حاجته        
  .الداخلية

ومن خلال ما سبق من أسس تنشيط الدوافع عند         
 هي الوحدة المسئولة ، الدوافعوحدة ترتيب  فإن   "دورنر"

  . والتي بحاجة إلى الإشباع،ة الدوافع النشطترتيبعن 
    إلحاحاًافعودأكثر الوحدة اختيار  :رابعاً

وتلك الوحدة مسئولة عن اختيار دافع واحد فقط        
 ، الـدوافع  ترتيبمن الدوافع النشطة الموجودة بوحدة      

 وإصدار الاسـتجابات    ،لكي يقوم الروبوت بإشباعها   
 ـ     . الملائمة  ةوهذه الوحدة تختار الـدافع في ضـوء ثلاث

بمعنى أن الروبوت يحسبها بقيم ومعادلات ( قيمية كاتمح
  :  رئيسة وهى)رياضية

 وتعـنى  "Importance Value -  الأهميةقيمة"
  .درجة الحرمان من الإشباع

 وتعـنى  ،" Urgency Value - الطوارئحالة "
الزمن المتبقي للروبوت والذي يجب أن يجد فيه أهداف         

   .عن العملهذا الدافع وإلا يموت أو يقف تماما 
 وتعنى ،"Expectancy Value -  التوقعقيمة"

 في "Probability of Success - نجاحال احتمالية"
 . المناسبالوصول إلى أهداف الدافع في الوقت 

  وحدة الذاكرة  :خامساً
تحـوى  فإن وحدة الـذاكرة     " دورنر"نظرية  تبعاً ل 

مـن حيـث    (معلومات حسية عن أهداف المـثيرات       
كطريقة التعامل الحركي   (ومات حركية    ومعل ،)الشكل

 - كهدف -ربط المثير   ( ومعلومات معرفية مثل     ،)معه
 المعلومات من   واسترجاع ويتم التخزين    ).دافع أو أكثر  ب

وحدة الذاكرة من قبل الروبوت بشكل تلقـائي ودون         
من خلال وحـدة    (ولكن خارجياً   . تدخل من الإنسان  

)  الروبوت تحكم ا العديد من عدادات ضبط شخصية      
يمكن تغيير شدة الذاكرة تبعاً لسمات الشخصية المرغوبة       

ويفيد تغيير شدة الذاكرة للروبوت، في تفعيل     . للروبوت
 الأمر الذي يعطـي سـلوك       - الإنسان مثل   -النسيان  

فعلى سبيل المثال، عند تقليـل      . الروبوت شكل إنساني  
 شدة الذاكرة، ينسى الروبوت بعضاً مما سبق وأن تعلمه، 

 المثيرات مرة أخرى بعد فتـرة مـن         استكشاففيعيد  
 في تقليـل    - "لـدورنر " تبعاً   -ويفيد النسيان   . الزمن

  . شعور الروبوت بالملل
   وحدة الانتباه :اًدسسا

مـساعدة للوحـدات   الانتباه وحـدة    وحدة  تعد  
 بأا درجة الانتباه للمثيرات     "دورنر" ويعرفها   ،السابقة

 وتتناسب درجة الانتباه للمثيرات .الموجودة بالبيئة المحيطة
 مع الزمن المـستغرق للمـسح البـصري       طردياً تناسباً

 فكلمـا   . بالبيئة المحيطة بـالروبوت    للمثيرات الموجودة 
 ،والتدقيق في تفاصـيلها   ،  زادت درجة الانتباه للمثيرات   
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 ويوضـح   . للمسح البصري  كلما زاد الزمن المستغرق   
إلى مـا   ل دافع    وعندما يص  ، أنه تحت الضغوط   "دورنر"

 ،أقصى درجات الحرمان والحاجة إلى الإشباع الفوري       
ولا يوجد وقت لمسح التفاصـيل الدقيقـة للمـثيرات          

 فإن وحدة الانتبـاه تـنخفض       ،الموجودة بالبيئة المحيطة  
 لتصل إلى تحديد المثيرات الموجودة بدون الانتبـاه   تلقائياً

تصميم  تم ه بأن أيضاً"دورنر" ويضيف  .للتفاصيل الدقيقة 
 بحيث تستوعب الفروق الفرديـة      ،نةوربموحدة الانتباه   

إعطـاء  يمكـن   وبـذلك  ،بين الأفراد في درجة الانتباه   
 درجـة   في تلف أيضاً تخ ،للروبوتمتعددة  شخصيات  

  . مثلهم مثل البشر،الانتباه
 أنه عندما تكون درجـة الانتبـاه        "دورنر"ويشير  

مـن  عملية تخطيط سريع    ه  يصاحبفإن ذلك    ،منخفضة
 . ودرجة استعداد مرتفعة لإصدار الاستجابة     ،الروبوت

طأ الخ احتمالية   وتكون ،ولكنها استجابة تنقصها الدقة   
 فـإن   ،عندما تكون درجة الانتباه مرتفعة    و .ةكبيرفيها  

 لأن الروبـوت    طـويلاً،  عملية التخطيط تستغرق وقتاً   
 ويبحث عن التفاصيل الدقيقة ،يمسح اال البصري بدقة 

 وعليه تكون الاستجابة الصادرة من الروبوت      ،تللمثيرا
  .احتمالية نجاح كبيرةذو 

   وحدة الإدراك :سابعاً
 - لحمن خلال الوحدات السابقة يتحدد الدافع المُ      

والذي اختارته وحـدة     -والذي يتطلب إشباعاً فورياً     
، اختيار الدافع، ومن خلال وحدة تحديـد الأهـداف        

 كـل تلـك     .لذاكرةتحدد أهداف الدافع الملح من ا     ت
بط رتوهى وحدة ت   (الإدراك المعلومات تتجمع في وحدة   

 والتي تقوم بمسح البيئة المحيطـة       ،)مع الوحدات السابقة  
 ، وتحديد الأهـداف الموجـودة ـا    ،الحالية بالروبوت 

 ثم بناء على تلك     ،ومقارنتها بالأهداف المطلوب إيجادها   
رغوبـة  المقارنة تعطى إشارة ما إذا كانت الأهـداف الم    

وفى حالة  . موجودة بالبيئة الحالية المحيطة بالروبوت أم لا      
وحـدة الإدراك   وجود الأهداف بالبيئة المحيطة، تقـوم       

بالاتصال بوحدة تحديد الأهـداف لتحديـد الأدوات        

المناسبة للتعامل مع تلك الأهداف والاستجابات الملائمة       
لإشباع الدافع الملح، وترسل تلك النتيجة إلى وحـدة          

  . إصدار السلوك
  وحدة إصدار السلوك  :ثامناً

تمد وحدة الإدراك وحدة إصدار السلوك بإحـدى        
  :النتيجتين التقديريتين للموقف وهما

  .لح موجودة بالبيئة المحيطةأهداف الدافع المُ
  . لح غير موجودة بالبيئة المحيطةأهداف الدافع المُ

 إصـدار وبناء على تلك المعلومات تقوم وحـدة        
  : ك بما يلىالسلو

 ،لح بالبيئة المحيطة  فى حالة تواجد أهداف الدافع المُ     
وفى ضوء ترتيب وحدة تحديد الأهـداف لقـوة كـل       

 تصدر وحدة إصدار الـسلوك الاسـتجابات        ،هدف
،  فعلى سبيل المثـال    .المناسبة للتعامل مع تلك الأهداف    

 وأهدافـه   ،لح هو دافع الجـوع    عندما يكون الدافع المُ   
، بحيـث   )ج(،)ب (،)أ( المحيطة وهـى     موجودة بالبيئة 

 بينما الـدافع    ،)%٧٠ (يشبع الدافع بنسبة  ) أ(الهدف  
يـشبعه  ف) ج(الدافع  ، أما   )%٣٠(يشبعه بنسبة   ) ب(

 هنا يكون اختيار الروبوت للدوافع هي       .)%١٠ (بنسبة
 ونلاحظ أنه اختيـار     .)ج (، ثم )ب(، ثم   )أ(وبالترتيب  

 ،خـر آمثـال   .  لقوة درجة إشباع الهدف للدافع     تبعاً
 ،ستكشافيلح هو دافع السلوك الا    فلنفرض أن الدافع المُ   

وأصدرت وحدة الإدراك الموقفي نتيجة مفادها وجـود        
 ، قادرين على إشباع ذلك الدافع     ،هدفين بالبيئة المحيطة  

 )أ(بحيث يعد الهـدف   ).ب(، والهدف  )أ(وهما الهدف   
مـه   من قبـل أثنـاء قيا   لم يقابله الروبوتاً جديد اًمثير

هو مثير قديم   ) ب( الهدف   ، بينما الاستكشافيبالسلوك  
بمعنى أن الروبوت قد صادفه مـن        (ومعروف للروبوت 

لأن قوته  ) أ( هنا يختار الروبوت المثير      ).قبل واستكشفه 
يـشبع لـدى     )أ(ن المثير   إ حيث   .)ب(أكبر من المثير    

) ب( بينما المـثير     ،الروبوت السلوك الاستكشافى العام   
 الخاص والمقصود به إعـادة      الاستكشافيوك  يشبع السل 

  .استكشاف مثير قديم
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 أن  تشير إلى دراك نتيجة   الإفي حالة إصدار وحدة     
 هنـا   ،موجودة بالبيئة المحيطـة    لح غير أهداف الدافع المُ  

نشط وحدة إصدار السلوك الجهاز الحركي للروبوت      ت، 
 ليبحث عـن أهـداف      ،لينتقل إلى بيئة أخرى وبسرعة    

دراك الإ اتلح، ولتبدأ دورة جديـدة لوحـد      الدافع المُ 
 ومن ثم الوصول إلى نتيجة      ،وتحديد الأهداف والذاكرة  
، لـح وجود أو عدم وجود أهداف الـدافع المُ      تشير إلى   

 .ولتبدأ دورة جديدة لوحدة إصدار السلوك
  :الدراسات السابقة

من خلال العرض السابق لمفاهيم الدراسة والإطار       
ات علم الـنفس في صـناعة       النظري، يتضح أن إسهام   

. هذه الصناعة المستقبلية  " Core -لُب  "الروبوت تعد   
وفيما يلي عرضاُ لنماذج من دراسات علـم الـنفس          
المرتبطة بدراسة الروبـوت ذو الـشكل الإنـساني أو          

اختبار البنـاء المعـرفي   ، وكذلك عرضاً عن     الاجتماعي
 مـن   والاجتماعي والأسس البنائية لشخصية الروبوت    

  .  برامج محاكاة الروبوتخلال
  ):Nishio "-) 2011 -نيشيو" دراسة -١
هدفت الدراسة إلى معرفـة     :  هدف الدراسة  -١

.  الأفراد اتجاهاتمدى تأثير شكل الروبوت على تغيير       
 - انطباعـات "كما هـدفت الدراسـة إلى معرفـة         

Impressions "      المفحوصين عن الأشـكال المختلفـة
  .للروبوتات

تمثل المتغير المستقل كمـا     : اسة متغيرات الدر  -٢ 
في التغير في شكل الروبـوت      ) ١٢-شكل(يتضح من   

ثلاثة أشـكال مختلفـة     (القائم بالحوار مع المفحوصين     
وتمثل المـتغير   . ، بالإضافة إلى شخص بشري    )للروبوت

 حول موضوعات عامة يجيب للاتجاهاتالتابع في مقياس 
 إلى مقياس   عليه المفحوصين قبل وبعد التجربة، بالإضافة     

 انطباعـه سباعي التدرج يطبق فقط بعد التجربة لقياس        
عن الحوار الذي تم بينه وبين الروبوتات في ظل تغـير            

  .شكل الروبوت
  

  
  

 طبقت التجربة بشكل فردي : الإجراء التجريبي-٣
مفحوصاً من طلاب الجامعة    ) ١٤(على عينة مكونة من     

لـى كـل    في البداية، طبق ع   . إناث) ٦(ذكور، و ) ٨(
، يقـيس   )سباعي التدرج  (للاتجاهاتمفحوص مقياساً   

هل يجب منع إصـدار تجديـد       : موضوعات عامة مثل  
رخص قيادة السيارات لكبار السن، وهل يجب السماح        

وبعد الإجابة على   .  التليفون الخلوي  باستخدامللأطفال  
كـان هـدف     المقياس تبدأ الجلسات التجريبية، حيث    

 من فهم المفحوص للتعليمات     الجلسة الأولى هو التأكد   
بينه وبين الروبوتات المستخدمة في      وتيسير عامل الألفة  

وتتضمن التعليمات أن الصوت الذي يخرج من . الدراسة
) معاون للمجرب (الروبوت هو صوت لشخص بشري      
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يجلس في حجرة أخرى غير حجرة التجربة، ويقوم ببث         
 ـ   .الحوار للروبوت  ربـع،   الأ ةثم تبدآ الجلسات التجريبي

بحيث تشتمل كل جلسة على روبوت مختلف أو شخص   
يتعامل معه المفحوص ولمدة ثمان ) ١٢أنظر شكل(بشري 
 صوفي كل جلسة يحاول الروبوت إقناع المفحو      . دقائق

 أوضـحه  المفحوص والـذي     اتجاهبوجهة نظر تخالف    
. المفحوص عند تطبيقه مقياس الاتجاهات قبل التجربـة       

علـى المفحـوص مقيـاس       التجربة طبق    انتهاءوبعد  
الاتجاهات مرة أخرى، كما طبق عليه مقياس سـباعي         

 عن الحوار الذي تم بينـه وبـين        انطباعهالتدرج لقياس   
  .الروبوتات في ظل تغير شكل الروبوت

لا توجد ) أ: ( نتائج الدراسة إلىانتهت : النتائج-٤
 قبل وبعد   الأفراد اتجاهاتفروق ذو دلالة إحصائية بين      

توجد فروق ذو دلالة إحصائية     ) ب. (تجريبيالإجراء ال 

 لشكل الروبوتات، فقد كان ترتيبهم      الأفرادبين تفضيل   
، الاجتماعيذو الشكل   (لتفضيل أشكال الروبوتات هو   

، وقد  )ثم ذو الشكل الإنساني، وأخيراً ذو الشكل الآلي       
 الشكل الخـارجي    اقترب الباحث على أنه كلما      انتهى

 الانطبـاع  كلما كـان     للروبوت من الشكل البشري،   
  . أفضل

-كاتياما"و"  Katayama-كاتياما" دراسة -٢
Katayama  "كيتازاكي"و- Kitazaki "إيتاكورا"و 

-Itakura  "–) 2010:(  
) أ: (إلىدراسة  تلك ال هدفت  :  هدف الدراسة  -١

معرفة رأي الأطفال والبالغين اليابانيين عن إمكانية تمتع        
معرفة ) ب. (ي عقليةالروبوت بخصائص بيولوجية ونواح

تباين رأي الأطفال والبالغين عن الروبوتـات بتبـاين         
  .عمرهم الزمني

  

  
  

تكونت عينة الدراسة مـن     :  الإجراء التجريبي  -٢
) ٥(طفلاً بعمر ) ١٩ (تضمنتثلاث مجموعات، الأولى   

) ٦(طفـلاً بعمـر     ) ٢١ (تـضمنت سنوات، والثانية   
قام . لبالغينشخصاً من ا) ١٥ (تضمنتسنوات، والثالثة 

الباحثون بإجراء التجربة على كل طفـل مـن أفـراد           
بطاقـات  ) ٥(وفيها تعرض عليـة     . اموعات بمفردة 

 - أرنب - روبوت - إنسان -سيارة( تتضمن صور لـ    
، ثم يسأل الطفـل     )١٣-شكل(كما يوضحها   ) ثلاجة

أي شكل من تلك الأشكال يستطيع      :( تسعة أسئلة مثل  
 أي –ن حي وبالتالي يموت  أي شكل يعتبر كائ-التحرك

 أي شكل يستطيع أن ينمو –شكل يملك عينين وله قلب  
وعلـى  ).  أي شكل يستطيع أن يشعر بـالألم       -ويكبر

أو أكثر للإجابة علـى     ) صورة(الطفل أن يختار شكل     
  .السؤال المقدم

 نتائج الدراسـة إلى أن      انتهت:  نتائج الدراسة  -٣
) ٦(فال بعمر ، ومجموعة الأط)٥(مجموعة الأطفال بعمر 

سنوات أشاروا إلى أن الروبوت يمكن أن يتمتع بنواحي         
وكانـت  . بيولوجية، بينما عينة البالغين لم تشر لذلك      

 حول رأيهم عن تمتـع الروبـوت بنـواحي         -الفروق  
عمر خمـس وسـت     (بين عينتين الأطفال     -بيولوجية  
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، وبين عينة البالغين دالة إحـصائياً لمـستوى         )سنوات
ولم تجـد   .  العينة الكلية للأطفـال    اتجاه، وفي   )٠،٠٥(

فروق بين الثلاث عينـات حـول النـواحي العقليـة       
، حيث أشار الأطفال والبالغون أن الروبوت لا تللروبو

وقد فسر الباحثون ذلـك إلى أن       . يتمتع بنواحي عقلية  
 شـيئاً   الابتدائيـة تواجد الروبوتات بالحضانة والمدارس     

 كمـا في    -طفال الحضانة   عادياً في اليابان، مما جعل أ     
 يشيرون إلى أن الروبوت يتمتـع بنـواحي         -الدراسة  
 & Katayama, Katayama, Kitazaki(بيولوجية 

Itakura, 2010(.  
  ):٢٠١٢ (- دراسة القاضي-٣
هدفت الدراسة إلى بحث تباين  :  هدف الدراسة  -١

أداء الروبوتات وحلهم لمشكلة متعـددة الأهـداف،         
س المسيطر على شخـصية كـل        الدافع الرئي  باختلاف
  . روبوت
 تكونت عينة الدراسة مـن      : الإجراء التجريبي  -٢

بمدى عمـري   ) على برنامج المحاكاة  (روبوت  ) ٦٠٠(
عاماً، تم تقسيمهم إلى ست مجموعات، كل       ) ٢٥-١٨(

وكل مجموعة من   . روبوت) ١٠٠(مجموعة تتكون من    
وقـد  . الروبوتات يسيطر على شخصيتهم دافع واحد     

دوافع المسيطرة والتي تعامل معهـا الباحـث        كانت ال 
- الـوظيفي  -البيولـوجي (كمتغيرات مستقلة هـي     

 ومجموعة أخيرة   -التطبيقي -الاجتماعي -الاستكشافي
ومن خلال الدراسـات الـسابقة،      ). متوازنة الدوافع 

استخدم برنامج ذكي قائم في تكوينه على دراسات علم      
يقـوم هـذا   النفس المعرفي والذكاء الاصطناعي، بحيث     

البرنامج بإعطاء شخصيات متعددة لكل روبوت ليقوم       

". لعبة الجزيـرة  "بحل مشكلة الدراسة المبرمجة وتسمى      
حركة الروبوت داخل الجزيـرة     ) ١٤-شكل(ويوضح  

وقد تم قياس تـأثير الـدافع    . أثناء حله لمشكلة الدراسة   
المسيطر على كل مجموعة من الروبوتات علـى حـل          

من خلال ثمانية متغيرات    " ة الجزيرة لعب"مشكلة الدراسة   
درجة السلوك الاستكشافي المكـاني للبيئـة       (تابعة هي   

 درجة دقة استجابات الـسلوك الاستكـشافي        -المحيطة
 درجة عدم دقة استجابات السلوك -المكاني للبيئة المحيطة 

 درجة تحقيق وإنجـاز    -الاستكشافي المكاني للبيئة المحيطة   
 درجة الفشل في تحقيق التوازن -ةالعمل أو المهمة المطلوب 

 درجـة   -بين أولويات أو مطالب الـدوافع الأخـرى       
 -السلوك الاستكشافي للمثيرات الموجودة بالبيئة المحيطة     

درجة دقة استجابات السلوك الاستكشافي للمـثيرات       
 درجة عدم دقـة اسـتجابات       -الموجودة بالبيئة المحيطة  

  ).لبيئة المحيطةالسلوك الاستكشافي للمثيرات المحيطة با
انتهت نتائج الدراسة إلى وجود :  نتائج الدراسة-٣

تباين دال إحصائياً بين أداء مجموعات الروبوتات بتباين        
. الدافع المسيطر على شخصية روبوتات كل مجموعـة       

فعلى سبيل المثال اهتمت مجموعة الروبوتات ذات الدافع        
بوتات الوظيفي بالمهمة المطلوبة أكثر من مجموعات الرو      

ذات الدافع البيولوجي والتي اهتمت بإشباع الجوانـب        
البيولوجية فقط للروبوت، كما أن مجموعة الروبوتـات   
ذات الدافع الاستكشافي تنوع استكشافها للبيئة المحيطة       
ومثيراا أكثر من مجموعـة الروبوتـات ذات الـدافع          
الاجتماعي والتي ركزت فقط على استكشاف المثيرات       

  ).٢٠١٢القاضي،  (الاجتماعية
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  ):٢٠٠٧ (- دراسة القاضي وشتاركر-٤
هدفت الدراسة إلى محاكـاة     :  هدف الدراسة  -١

البرنامج الذكي القائم في تكوينه على دراسـات علـم       
والذي يقوم بإعطاء   (النفس المعرفي والذكاء الاصطناعي     

، لأداء مجموعة مـن     )شخصيات متعددة لكل روبوت   
انيا على لعبة مبرمجة تـسمى      طلاب جامعة بامبرج بألم   

  ". الجزيرة"

طالباً من طلاب   ) ٢٠( قام   : الإجراء التجريبي  -٢
، وتم قيـاس أداء     "الجزيرة"الجامعة بحل المشكلة المبرمجة     

الطلاب على حل مشكلة الدراسة المبرمجة من خـلال         
ثم تم ضبط برنامج المحاكاة الذكي      . ثمانية متغيرات تابعة  

يفي لأداء الطلاب علـى اللعبـة       تبعاً لتحليل كمي وك   
المبرمجة، ليقوم بمحاكاة المتوسط العام لأداء الطلاب على        
اللعبة المبرمجة ومتبعاً نفس الأسلوب الكيفي في طريقـة         
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  .الحل
انتهت نتائج الدراسة إلى فاعلية :  نتائج الدراسة-٣

برنامج المحاكاة الذكي في محاكاة المتوسط العـام لأداء         
  . لة الدراسة المبرمجةالطلاب على مشك

  ):Elkady"-) 2006 -القاضي " دراسة -٥
تكونت الدراسة من عدة مراحل متتابعة، وكـل        

  :مرحلة لها أهدافها وإجرائها التجريبي كما يلي
وهدف إلى مقارنة أداء المفحوصين     :  الجزء الأول 

على حل مشكلة متعددة الأهداف وفي بيئة تتسم بدرجة 
 Uncertainty- عدم التأكد(مرتفعة من الغموض أو 

عدم وفرة المـصادر    /في ضوء متغير مستقل وهو وفرة     ) 
كما هدفت إلى معرفة    . الطبيعية الموجودة بالبيئة المحيطة   

 المفحوصين أثناء حـل     استخدمهاالإستراتيجيات التي   
طالباً ) ٤٠(وتكونت عينة الدراسة من . مشكلة الدراسة

توسـط عمـري    من طلاب جامعة بامبرج بألمانيـا، بم      
وتمثلــت ). ٤،٢٢( معيــاري وانحــراف، )٢٣,٠٥(

، وتم قياس   "الجزيرة"الأدوات في مشكلة مبرمجة تسمى      
" لعبة الجزيرة"أداء المفحوصين على حل مشكلة الدراسة  

درجـة الـسلوك    (من خلال ثمانية متغيرات تابعة هي       
 درجة دقة استجابات    -الاستكشافي المكاني للبيئة المحيطة   

 درجة عـدم   -السلوك الاستكشافي المكاني للبيئة المحيطة    
دقة استجابات السلوك الاستكـشافي المكـاني للبيئـة         

 - درجة تحقيق وإنجاز العمل أو المهمة المطلوبة        -المحيطة
درجة الفشل في تحقيق التوازن بين أولويات أو مطالب         

 للمثيرات   درجة السلوك الاستكشافي   -الدوافع الأخرى 
 درجة دقة استجابات السلوك     -الموجودة بالبيئة المحيطة  

 درجـة   -الاستكشافي للمثيرات الموجودة بالبيئة المحيطة    
عدم دقة استجابات السلوك الاستكـشافي للمـثيرات        

وتم تقسيم عينـة الدراسـة إلى       ). المحيطة بالبيئة المحيطة  
 والـتي " لعبة الجزيرة "مجموعتين، الأولى حلت مشكلة     

كانت بيئتها غنية بالمصادر الطبيعية المتجـددة، بينمـا         
والتي كانت " لعبة الجزيرة "حلت اموعة الثانية مشكلة     

 وانتـهت . بيئتها فقيرة ومصادرها الطبيعية غير متجددة     
نتائج الجزء الأول إلى عدم وجـود فـروق بـين أداء            

 التحليـل   انتهىكما  . اموعتين على المتغيرات التابعة   
 المفحوصين إلى تحديد أربع إسـتراتيجيات     لأداءفي  الكي

 المفحوصين أثناء حل مشكلة الدراسة وهـم        استخدمها
 - البيولوجيـة  إسـتراتيجية  -الوظيفيـة ستراتيجية  الإ(

  ).ستراتيجية النمطية الإ-المتوازنةستراتيجية الإ
هدف الجزء الثاني إلى بحث فاعليـة       : الجزء الثاني 

ئم في تكوينـه علـى      قـا ) PSI(برنامج ذكي يسمى    
دراسات علم النفس المعرفي والـذكاء الاصـطناعي في        
محاكاة متوسط أداء اموعة التجريبية الأولى من طلاب        

علمـاً بـأن هـذا    ". الجزيرة"جامعة بامبرج على لعبة    
البرنامج الذكي هو روبوت على جهاز محاكاة له نفس         

ما ك(خصائص العمليات المعرفية الموجودة عند الإنسان       
تم توضيحها بالجزء الخاص بالإطار النظري للدراسـة         

 الوحدات الرئيسة للبنـاء المعـرفي       :الحالية تحت عنوان  
 في تحويل   الإجراء التجريبي وتمثل  ). لشخصية الروبوت 

التحليل الكيفي لأداء اموعة التجريبية الثانية إلى نماذج        
 أفراد اموعة لحـل     اتخذهاتوصف تسلسل كل عملية     

 خطوات) ١٥-شكل(لة الدراسة المبرمجة، ويوضح     مشك
بالبيئة، كمثال لتلـك     الموجودة المثيرات تصنيف عملية

وفي ضوء النماذج التحليلية    .النماذج التحليلية والوصفية  
تم ضبط برنامج المحاكاة الذكي تبعاً للتحليـل الكمـي          
والكيفي لأداء اموعة التجريبية الأولى علـى اللعبـة         

يقوم البرنامج بمحاكاة المتوسـط العـام لأداء        المبرمجة، ل 
الطلاب على اللعبة المبرمجة ومتبعاً نفس الأسلوب الكيفي 

وانتهت نتائج الجزء الثاني إلى فاعليـة       . في طريقة الحل  
برنامج المحاكاة الذكي في محاكاة المتوسط العـام لأداء         

. الطلاب على مشكلة الدراسة المبرمجة بأربع طرق مختلفة 
 بين أداء الطلاب والطـرق      الارتباطت معاملات   وكان

) ٠,٩٢ (الأربع لمحاكاة البرنامج الذكي لأدائهـم هـي     
 اتبـع ، وفي نفس الوقـت      )٠,٨٨) (٠,٨٩) (٠,٩١(
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  .البرنامج الذكي نفس الأسلوب الكيفي في طريقة الحل
هدف الجزء الثالث إلى بحث فاعلية      : الجزء الثالث 

راتيجيات المختلفة الـتي  البرنامج الذكي في محاكاة الإست    
 المفحوصين أثناء حل مشكلة الدراسة وهـم        استخدمها

 - البيولوجيـة  إسـتراتيجية  -الوظيفيـة ستراتيجية  الإ(
وتمثـل  ). ستراتيجية النمطية  الإ -المتوازنةستراتيجية  الإ

 التجريبي في تقسيم أداء أفراد اموعة التجريبية        الإجراء
تخدمة، ثم تم تحليل كيفي الأولى تبعاً للإستراتيجيات المس

لكل إستراتيجية مستخدمة في نمـاذج توصـف دورة         
ثم ضـبط برنـامج     . السلوك أثناء حل مشكلة الدراسة    

المحاكاة الذكي تبعاً للتحليل الكمي والكيفـي لكـل         
إستراتيجية على حدة ليقوم البرنامج بمحاكاة متوسـط        

 ـ  .  تبعاً لإستراتيجيتهم  الأفرادأداء   زء وانتهت نتائج الج

الثالث إلى فاعلية برنامج المحاكاة الـذكي في محاكـاة          
متوسط أداء كل إستراتيجية من الإستراتيجيات الأربع،       

 البرنامج الذكي نفس الأسـلوب      اتبعوفي نفس الوقت    
  .الكيفي في طريقة الحل

هدف الجزء الرابع إلى بحث فاعليـة       : الجزء الرابع 
وصـين مـن   البرنامج الذكي في محاكاة أداء كامل لمفح 

-شكل(وكما يتضح من    . أفراد العينة التجريبية الأولى   
، فقد نجح برنامج المحاكاة الـذكي       )١٧-شكل(و) ١٦

في محاكاة الأداء كمياً على المتغيرات التابعة،       ) الروبوت(
 البرنامج الذكي نفس الأسـلوب      اتبعوفي نفس الوقت    

الكيفي في طريقة حل كل مفحوص من المفحوصـين         
 ).Elkady, 2006(اسة لمشكلة الدر
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 -جـيردس "و"  Dörner-دورنـر "دراسة  -٦
Gerdes"-) 2005 :(  

إلى بحـث    دراسـة الهدفت  :  هدف الدراسة  -١
ات، وتـأثره   السلوك العدواني داخل مجموعات الروبوت    

، مع ثبات المـساحة      الزيادة السكانية للروبوتات   بمعدل
  .الفيزيقية

ت المـستقلة   تمثلت المتغيرا :  متغيرات الدراسة  -٢ 
 التي يعيش   )صغيرة/كبيرة(الفيزيقية  المساحة  للدراسة في   

عدم /وفرةالروبوتات، وفي  مجموعة من فيها الروبوت مع
التي )  الطاقة- الطعام -مثل الماء  (المصادر الطبيعية   وفرة  

 بينما .تعد أهداف للدوافع البيولوجية موعة الروبوتات
 تكوين جماعة    في معدل  تمثلت المتغيرات التابعة للدراسة   

، الأصدقاء وجماعة الأعداء بين مجموعـات الروبـوت       
 ويقـاس   ،السلوك العدواني داخل مجموعات الروبوت    و

  . بعدد مرات ضرب الروبوت لروبوت أخر أو عضه

  

  
  

" جيردس"و" دورنر"صمم  : الإجراء التجريبي  -٣
 ,Dörner, Gerdes, Mayer)" ميـسرا "و"ماير"و

Misra, 2006)اكاة خاصـة لدراسـة الـسلوك     مح
العدواني للروبوتات، وتمثلت المحاكاة في جزيرة يـسكن      

 لديها دوافع   فيها مجموعة من الروبوتات على هيئة فئران      
 -الشرب الحاجة إلى  – الطعام الحاجة إلى (بيولوجية مثل   

 الحاجـة إلى  (ودوافع اجتماعية مثل    ) الحاجة إلى الجنس  
 ـ   -تكوين أصدقاء    بالإضـافة إلى   ) ب الحاجة إلى الح

 كما ضـمن في البنـاء       . للموقف انفعالات متغيرة تبعاً  
 -خـرائط معرفيـة     "المعرفي لكل ربوت ذاكرة تحوي      

Cognitve Mapes "   بأماكن الجزيـرة، وأهـداف
 اجتماعيـة ذاكـرة   "الدوافع البيولوجية، بالإضافة إلى     

Social Memory -"     تتـضمن مجموعـة أصـدقاء

 ـ  ومجموعة أعداء الروبوت    ه التي تتكون من خلال تفاعل
التحكم  اكاةوتتيح المح . مع الروبوتات الأخرى بالجزيرة   

في درجة وفرة المصادر الطبيعيـة وزيـادة أو نقـصان      
-شكل(ويوضح . )المتغيران المستقلان(الفيزيقية المساحة 

، ويوضح   الجزيرة للروبوتات وأماكن صورة عامة   ) ١٨
المظلل (روبوتات  الخريطة المعرفية لأحد ال   ) ١٩-شكل(

، مصادر الغذاء )W (المياهويتضح فيها مصادر ) بالأبيض
)F(    الأماكن الخطرة ،)D(    وأماكن العلاج ،)H ( كما

  .حددها الباحثان في دراستهما
كلمـا   انتهت نتائج الدراسة إلى أنه       :النتائج -٤

 كلما كان الروبـوت     ، كبيرة الفيزيقيةكانت المساحة   
 وتكوين عدد كبير    ،البيولوجيةقادر على إشباع دوافعه     

وكلما ارتفـع  . ويصبح عدد أعدائه قليل  ،من الأصدقاء 
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 المساحة معدل الزيادة السكانية بين الروبوتات، مع ثبات
 كمـا   .قل عدد الأصدقاء وزاد عدد الأعداء     الفيزيقية،  

 مـساحة   الروبوتات الموجودة في   النتائج إلى أن     انتهت
 كان الـسلوك    ،الطبيعيةمحدودة الموارد   و ،بيئية صغيرة 

 بسبب نقص الطعـام      بدرجة دالة  العدواني لديها مرتفع  
درجة الثقة بالنفس لـدى تلـك       وتنخفض   ،والشراب

 ،الروبوتات نتيجة لصعوبة إشباع دوافعها البيولوجيـة      
 بالمقارنة بالروبوتات التي تعيش في مساحة بيئيـة     وذلك
وجـد  ،  وأخيرا. ذو وفرة في المصادر الطبيعية    و ،كبيرة
 يرفع من درجة    للروبوتات أن السلوك العدواني     انالباحث

 في البيئة فقيرة الموارد     هأنوقد فسرا ذلك ب    ،ثقتها بنفسها 
إشـباع  كمال   عدم   ينتج ،دودة المساحة والمح ،الطبيعية
 البيولوجية، وبالتالي تنخفض الثقـة بـالنفس        الدوافع
وبعد قيـام   .  كرد فعل لذلك    السلوك العدواني  فيحدث

روبوت بالسلوك العدواني، ترفع تلك الاسـتجابات       ال
العدوانية من درجة ثقته بنفسه، فبالتالي يعـد أحيانـاً          

 وسيلة لرفع درجة الثقة     السلوك العدواني بين الروبوتات   
 القـائم بالـسلوك العـدواني       بالنفس لدى الروبوت  

(Dörner & Gerdes, 2005). 
 -شـيمادا "و" Minato -مينـاتو " دراسـة  -٧

Shimada "ــاكورا"و  Lee" -لي"و" Itakura -إيت
  ):Ishiguro -) 2005" -إيشيجورو"و

معرفة ) أ: (إلىدراسة الهدفت :  هدف الدراسة-١
الإنسان للروبوت أثنـاء    " Gaze -تحديق  "الفرق بين   

إجراء حوار متبادل، وبين تحديق الإنسان لإنسان أخـر    

ق معرفة الفرق بين تحدي   ) ب. (أثناء إجراء نفس الحوار   
الإنسان لروبوت ساكن أثناء إجراء حديث متبـادل،        
وبين تحديق الإنسان لروبوت يحرك بعض أجـزاء مـن       

  . جسمه أثناء الحديث
 في  ة تمثلت المتغيرات المستقل   : الإجراء التجريبي  -٢ 

يحرك ) ب( ربوت   -ساكن  ) أ( ربوت   -طفلة بشرية   (
رمـش  : مثـل (بعض أجزاء من جسمه أثناء الحديث       

بينما تمثلت المتغيرات التابعة    ). ة الشفايف  حرك -العين
 - العيـنين  اتصال عدد مرات    - العينين اتصالمدة  (في  
وتكونت عينة الدراسة من    ).  تحديق عين المفحوص   اتجاه

طالباً بالمرحلة الجامعية والدراسات العليا، بجامعة      ) ١٨(
وتكون الإجـراء   . باليابان" كيوتو"وجامعة  " أوساكا"

ث جلسات متتابعـة ومقننـه لكـل        التجريبي من ثلا  
مفحوص، يجري المفحوص في الجلسة الأولى حواراً مع        

سنوات، وفي الجلسة الثانية مع     ) ٥(طفلة بشرية عمرها    
سـنوات، وتكـون   ) ٥(عمرهـا   " طفله) "أ(روبوت  

الروبوت ساكنة أثناء الحديث، والحوار الثالث يجريه مع        
أثناء سنوات، وتتحرك   ) ٥(عمرها  " طفله) "ب(ربوت  

. تحرك شفتاها أثناء الكـلام     الحديث فمثلاً ترمش، أو   
 تركيز عينيـه    اتجاهوكل مفحوص يضع جهازاً يسجل      

، )أ(أثناء الحديث مع الطفلـة البـشرية، والروبـوت          
مدة (وبعد إجراء الحوار، تحسب لكل ). ب(والروبوت 

 تحديق  اتجاه - العينين اتصال عدد مرات    - العينين اتصال
) ٢١-شكل( و )٢٠-شكل(ويوضح  . )عين المفحوص 

  .الإجراء التجريبي للدراسة
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 نتائج الدراسة إلى وجود فروق      انتهت:  النتائج -٣
 بين عدد مـرات     )٠،٠٥(ذات دلالة إحصائية لمستوى     

 عين المفحوصين بالطفلة البشرية، وبـين عـدد         اتصال
 اتجاه، وفي   )أ( عين المفحوصين بالروبوت     اتصالمرات  

كما ). أ( عين المفحوصين بالروبوت     الاتصعدد مرات   
 بين )٠،٠٥(وجدت فروق ذات دلالة إحصائية لمستوى 

 عين المفحوصين بالطفلة البـشرية،      اتصالعدد مرات   
 عين المفحوصـين بـالروبوت      اتصالوبين عدد مرات    

 عـين المفحوصـين     اتصال عدد مرات    اتجاه، وفي   )ب(
ق وقد أرجع الباحثون زيـادة تحـدي      ). ب(بالروبوت  
المتمثل في  " أ"سواء الروبوت   ( في الروبوت    المفحوصين

المتمثل في الطفلة التي  " ب"الطفلة الساكنة، أو الروبوت     

أكثر من تحـديقهم في الطفلـة       ) تتحرك أثناء الحديث  
البشرية أثناء الحوار إلى ميل المفحوصين إلى محاولة فهم         
طبيعة تحديق الروبوت، ومعرفة الفـرق بـين تحـديق          

 ,Minato, Shimada) الإنـسان ت وتحديق الروبو
Itakura, Lee, & Ishiguro, 2005) .  

 -شـتاركر "و"  Dörner- دورنـر "دراسة  -٨
Starker"-) 2004 :(  

" شـتاركر "و" دورنـر "قام  :  هدف الدراسة  -١
)Dörner & Starker, 2004(    بدراسـة تجريبيـة

هل ينبغي أن تحتوي الـنظم الذكيـة علـى          "بعنوان  
 " دور الانفعـالات في حـل المـشكلات        الانفعالات؟

 سلوك الروبوت وأدائه    مقارنةهدفت تلك الدراسة إلى     و
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، في وجـود أو     عندما يقوم بحل مشكلة في بيئة دينامية      
  . ضمن نظامه المعرفيالانفعالاتعدم وجود 

تـضمين   حدد الباحثـان  :  متغيرات الدراسة  -٢
مـتغير  للروبوتـات ك   الانفعالات داخل النظام المعرفي   

، بينما تمثل المـتغير التـابع في        مستقل في تلك الدراسة   
 الباحثان  هوعرف( عدد الاستجابات الخاطئة     -أ: محورين

إجرائياً بأنه عدد مرات الأعطاب التي تحدث للروبوت         
 عدد الاستجابات الـصحيحة     -ب). أثناء حل المشكلة  

وعرفة الباحثان إجرائياً بأنه مجموع عدد النوى الضار        (
لتي يجمعه الروبوت في زمن محدد مسبقاً من قبل         بالبيئة ا 
  ).الباحثين
 لعبة   الباحثان استخدم وقد   : الإجراء التجريبي  -٣

 لقياس متغيرات الدراسة،    - الثالثالإصدار   -الجزيرة  
والتي يكلف فيها الروبوت بجمع النوى الضار بالبيئـة         

 مع بالاشتراكوقد قام الباحث الحالى . والموجود بالجزيرة
 الإصـدار  - في تقنين تعليمات لعبة الجزيـرة     " سيدل"

 & Elkadyالثالث على طلاب جامعة بامبرج بألمانيا 
Seidl, 2001)( برمجة " دورنر"و" جيردس"، بينما قام

عينة وتكونت . (Gerdes & Dörner, 2003)اللعبة 
داخـل   ضمنت الانفعالات  روبوت   )٢٠(الدراسة من   

يتميزون بأن لـديهم    و) بيةمجموعة تجري  (نظامها المعرفي 
  وكـذلك تبعـاً    ، لموقف المشكلة  انفعالات متغيرة تبعاً  

، لدرجة صحة أو خطأ الاستجابة الصادرة من الروبوت       
. انفعالاتهوبالتالي تتأثر عملية التخطيط للروبوت بتغير       

لم يتـضمن    روبـوت    )٢٠ (تمت مقارنة أدائهم بأداء   و
، وبالتالي لا   )طةمجموعة ضاب  (الانفعالات نظامها المعرفي 

، وأيضاً لا   انفعالاتهتتأثر عملية التخطيط للروبوت بتغير      
 النجاح أو الفشل أثناء حلـه   بانفعالاتيشعر الروبوت   

  . للمشكلة
تمت مقارنة أداء اموعة التجريبيـة      :  النتائج -٤

كمـا  بأداء اموعة الضابطة وانتهت نتائج الدراسـة        
دال  ود فرق  وج إلى) ٧-شكل(و) ٦-شكل(يوضحها  

 )٠،٠١ (لمـستوى ) دلالة الطرفين (بين أداء اموعتين    
التي يتضمن بنائها   الروبوتات  (لصالح اموعة التجريبية    

 بالنسبة لعدد الاستجابات الصحيحة   ) انفعالاتالمعرفي  
كان الفرق بـين أداء     كما  . )جمع النوى الضار بالبيئة   (

 لصالح  )٠،٠١ (لمستوى) دلالة الطرفين (اموعتين دال   
بالنسبة ) الروبوتات بدون انفعالات  (اموعة الضابطة   

كثرة الأعطاب التي حدثت    (لعدد الاستجابات الخاطئة    
 ذلك بـأن اموعـة      انوقد فسر الباحث   .)للروبوتات

 كانت  ، للموقف التجريبية ذات الانفعالات المتغيرة تبعاً    
 ،أكثر مرونة وتكيف وقدرة علـى حـل المـشكلات         

 تظهر  ،لفعلى سبيل المثا  . ا متناسبة مع الموقف   وانفعالا
   صدر استجابة صحيحة على    انفعالات السعادة عندما ت

 ـ  مشكلة واجهتها، وتصدر انفعال الحزن     صدر عندما ت
اموعة الـضابطة   اتسم أداء   استجابات خاطئة، بينما    

 وزيادة عـدد    ، وعدم القدرة على التكيف    ،بعدم المرونة 
  .الأخطاء
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  :Dörner  "–(2003)-دورنر"اسة  در-٩
محاكـاة  دراسة إلى   الهدفت  :  هدف الدراسة  -١

-على لعبـة الجزيـرة   نفعالياً امختلفتين   شخصيتين   أداء
،  ثم تضمين البناء المعرفي والانفعـالات    ،الإصدار الثالث 
  لتلك الشخصيتين داخل روبوتين مختلفين    وردود الأفعال 

  .يقومان بمحاكاة نفس أداء الشخصيتين
تمثل المتغير التابع للدراسة في :  متغيرات الدراسة -٢

 للاسـتجابة  "Reaction time -زمـن رد الفعـل  "
في " دورنر "اعتبره، والذي   للمثيرات الموجودة بالجزيرة  

 المؤثر على عملية التخطيط     الانفعاليدراسته نتاج للتغير    
  .أثناء حل المشكلات

داء قام دورنـر بتحليـل أ     :  الإجراء التجريبي  -٣
. طالبان من طلاب جامعة بامبرج على لعبـة الجزيـرة         

تتسم   من تحليله أن ردود أفعال أحد المفحوصين       وانتهى

، بينما تتـسم ردود أفعـال       الانفعاليةبسرعة الاستثارة   
ثم قام  . المفحوص الآخر بالهدوء والبرود الانفعالي أحياناً     

 ـ   " دورنر"  لأداء الشخـصيتين    هبتضمين نتـائج تحليل
فتين في سرعة رد الفعل، داخل البنـاء المعـرفي          المختل

لروبوتين مختلفين على جهاز المحاكاة والتي يقـوم فيهـا    
الروبوتين بلعب لعبة الجزيرة بنفس أداء الشخـصيتين        

  .الإنسانيتين
بمقارنة أداء كل مفحوص " دورنر"قام :  النتائج -٤

بأداء الروبوت الذي يماثل شخصيته، وبخاصة على سرعة 
 نتائج الدراسـة كمـا يوضـحها        وانتهت. علرد الف 

 بلعب لعبة الجزيرة بنفس ينإلى قيام الروبوت) ٢٤-شكل(
 وبنفس سرعة رد الفعل للمثيرات ينشخصية وأداء الطالب

  .(Dörner, 2003)الموجودة بالبيئة
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  : Detje- (2003)" -ديتيا"دراسة  -١٠
) Detje, 2003" (ديتيا"قام :  هدف الدراسة-١
وهـدفت تلـك    ة تجريبية بجامعة بامبرج بألمانيا،      بدراس

 سلوك الروبوت وأدائه عندما يقوم بحل بحثالدراسة إلى 
دافـع  ، في وجود أو عدم وجود       مشكلة في بيئة دينامية   

  . ضمن منظومة الدوافع داخل نظامه المعرفياجتماعي
دافع الانتماء  " ديتيا"حدد  :  متغيرات الدراسة  -٢

وعـرف   ،قل في تلك الدراسة   متغير مست للروبوتات ك 
دافع اجتماعي  في تلك الدراسة بأنه     دافع الانتماء   "ديتيا"

 وينخفض بتبادل الروبوت التحية مع      ،يرتفع مع الوقت  
روبوتات أخرى يقابلها بالجزيرة أو بالاتصال بكـائن        

   ".Teddy -تيدى"موجود بالجزيرة يسمى 
لعبة  "ديتيا "استخدم وقد   : الإجراء التجريبي  -٣ 

 لقياس متغيرات الدراسة، والتي -الإصدار الثاني-الجزيرة 
يكلف فيها الروبوت بجمع النوى الضار بالبيئة والموجود        

ببرمجة وتقنين تعليمات لعبـة     " ديتيا"وقد قام   . بالجزيرة
. Detje, 1998)( الإصـدار الأول والثـاني   -الجزيرة

الإصدار (صورة عامة للعبة الجزيرة ) ٢٥ -شكل(ويقدم 
ضمن  روبوت )٣٠(عينة الدراسة من وتكونت ). لأولا

ضمن منظومة الدوافع داخل نظامها      الاجتماعيالدافع  
 )٣٠ ( تمت مقارنة أدائهم بأداء،)مجموعة تجريبية (المعرفي

 لم تتضمن منظومة الدوافع داخل نظامها المعرفي      روبوت  
  ). مجموعة ضابطة (الاجتماعيالدافع 

  

  
اء الروبوتات ذات الـدوافع      أد تباين:  النتائج -٤



  
  ١٥٢   )م٢٠١٣مایو (ھـ ١٤٣٤ رجب ٢ العدد ٢المجلد        فرع العلوم الإنسانیة–مجلة جامعة جازان 

  
 

  لروبوت المستقبلوالاجتماعية المعرفية الأسس

نظامهـا  يتضمن   الاجتماعية عن أداء الروبوتات التي لم     
كانت أعطاب  حيث  .  وجود الدافع الاجتماعي   المعرفي

  بدرجة دالـة   بدون دافع اجتماعي أكثر   التي  الروبوتات  
 وهـذا   ،بالمقارنة بالروبوتات ذات الدوافع الاجتماعية    

 كما  .اطئةالخ الاستجاباتبالعديد من   ناتج عن قيامها    
تأثير عدم وجـود دافـع       التحليل الكيفي إلى أن      انتهى

اجتماعي عند الروبوتات هو انخفاض في درجـة ثقـة          
الاجتماعيـة    بالمقارنة بالروبوتات ذات الـدوافع     الأداء

Detje & Künzel, 2003)( . بمعنى أخر أن الروبوت
من منظومة الـدوافع    ض الاجتماعيالدافع  الذي ضمن   

سواء  الاجتماعي الدافع   يشبع عندما   داخل نظامه المعرفي  
 فإن  "تيدى" بالكائن بالروبوتات الأخرى أو     بالاتصال

 ،يرفع من ثقته بنفسه   ) الاجتماعيإشباع الدافع   (ذلك  
الأمر الذى يجعله واثق من أدائه عندما يواجه مـشكلة          

 ـ  . وتقل نسبة أخطاءه   ،بالجزيرة الـذي  وت   بينما الروب
ولا يختـبر ذلـك     أ فإنه لا يشعر     ،بدون دافع اجتماعى  

 أدائـه   في اً الأمر الذى يجعله متـردد     ،الشعور بالإشباع 
 وبالتالى  خاطئة،باستجاباتفيقوم  ،عندما يواجه مشكلة

 ;Detje,2003 والأعطال يحدث له الكثير من الأعطاب
Detje & Künzel, 2003).(  

ــل" دراســة -١١ ــرد"و"  Bartl-بارت -ورن
Dörner" -) 1998:(  

 "دورنـر "و" بارتـل "قامت  :  هدف الدراسة  -١
)Bartl & Dörner, 1998( مقارنة " بدراسة بعنوان

بين الأداء الإنساني وبين أداء الروبوت على لعبة المعمل         
هدفت تلك الدراسـة إلى مقارنـة أداء        و ".البيولوجي

 اً مفحوص )١٩ ( بأداء ، روبوت مختلفين الشخصية   )١٩(
 على حد وصف - والتي تعد  لعبة المعمل البيولوجي  على

  . بأا مهمة صعبة وتتسم بالدينامية-الباحثان 
 تكونت عينة الدراسة مـن      :الإجراء التجريبي  -٢

بمـدى  )  ذكـور  "٧" و ، أنثى "١٢" ( مفحوصاً )١٩(
 .عامـاً ) ٢٥( وبمتوسـط عمـري   ) ٢٩-١٩(عمري  

 جربـة،  لأداء تلك الت   لعبة المعمل البيولوجي  وصممت  

 معمـل   تتـضمن وهى عبارة عن لعبة على الكمبيوتر       
ينتج الطاقة المتمثلة في الغاز من خلال السكر        بيولوجي  

 ويقوم المفحوص ولمدة ساعة بضبط متغيرات        ،والعسل
 وتعد كميـة    .المعمل البيولوجي للحصول على الطاقة    

الطاقة التي جمعها كل مفحوص بعد لعبه على اللعبة لمدة          
) ٢٦-شكل( ويوضح .)المتغير التابع (احهساعة درجة نج

  .المعمل البيولوجيصورة عامة لمحاكاة 
داء كيفـي لأ  تحليـل    قام الباحثان ب   :النتائج -٤

 أهم مـتغيرات    بتسجيل اقامثم   ،المفحوصين على اللعبة  
، وإسـتراتيجيات الأداء، وردود الأفعـال       البناء المعرفي 

 ـ    ة المعمـل  الانفعالية أثناء المواقف الحرجـة علـى لعب
 إحـدى نتـائج     انتهتفعلى سبيل المثال،    . البيولوجي

التحليل الكيفي إلى أن أول مرحلة يمر ا المفحوص هي          
بعد ذلك .  عام لبيئة المعمل البيولوجي استكشافمرحلة  

ضمنت نتائج التحليل الكيفي ضمن منظومة البناء المعرفي 
 المفحوصـين   ها عـدد  اثل عدد يمعينة من الروبوتات    ل
ثم قارن الباحثان بين أداء المفحوصـين وأداء         .بشريينال

  . الروبوتات على المتغيرات التابعة
 )٢٧-شكل( كما يوضحها    المقارنةنتائج  وانتهت  

بين متوسط أداء الأشخاص    دالة   فروق   إلى عدم وجود  
 على كمية الطاقـة الـتي تم        ومتوسط أداء الروبوتات  

بنائها المعرفي   وكان أداء الروبوتات التي يتضمن       .جمعها
يتضمن بنائها   التي لا الروبوتات  ، أفضل من    نفعالاتالا

 أداءولم يستطع الروبوت محاكـاة      . نفعالاتالمعرفي الا 
مفحوص واحد فقط، تميز أدائه بنجاح استثنائي علـى         

وقد فسر الباحثان ذلـك بـأن      . لعبة المعمل البيولوجي  
ناء البشر عادة ما يغيرون طريقة تفكيرهم وتخطيطهم أث       

حل المشكلات، وأن النظرية المعرفية لبناء عقل الروبوت      
-Self -انعكـاس الـذات   "لم تتضمن بعد اللغـة و     

Reflection ."  الذات؛ التقييم الذاتي    بانعكاسويقصد 
للأهداف المرغوب تحقيقها، وإعادة ترتيـب الـدوافع،       

 ,Bartl & Dörner( وإعادة التخطيط مـن جديـد  
1998.(  
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  ):Dörner "-) 1997 -دورنر" دراسة -١٢
مقارنـة    دراسة إلي ال هدفت   : هدف الدراسة  -١

سلوك الروبوت عندما يعيش بمفرده في بيئة ما وعليه أن          
يحاول أن يشبع دوافعه البيولوجية، بسلوكه عندما يعيش  

أهميـة   كما هدفت لبحـث      .في مجتمع من الروبوتات   
خـل  داكأحد الدوافع الاجتماعية    تضمين دافع الانتماء    

  . للروبوت وتأثيره على إصدار الاستجاباتالمعرفيالبناء 
  

تمثلت المتغيرات المستقلة للدراسة     :الإجراء التجريبي  -٢

 المعرفي دافع الانتماء داخل البناء      عدم تضمين /تضمينفي  
 مساعدة الروبوت   بأنه "دورنر"، والذي يعرفه    للروبوت

عـدد  كما كان . لروبوت آخر عندما يواجه مشكلة ما 
الروبوتات الموجودين في مدينة المحاكاة أحد المـتغيرات        

صممت بيئة محاكـاة لبحـث      و. المستقلة في الدراسة  
 وهى عبارة عن مدينة يعـيش فيهـا         ،أهداف الدراسة 

 كما يتـضح مـن      مجموعة من الروبوتات  روبوت، أو   
يوجد ا مصادر للطاقـة والمـاء       كما   ).٢٨-شكل(

كما أن  . ولوجية للروبوت والغذاء كأهداف للدوافع البي   
بعض مناطق تلك البيئة تتضمن طرق وعرة قد تـسبب        

 والمطلـوب مـن     .عطبا للروبوت عندما يتواجد ـا     
 أن يعيش في تلك المدينة،      -  أو الروبوتات  -الروبوت  

  .ويشبع دوافعه البيولوجية بنجاح
 الروبوت إلى أن    ة نتائج الدراس  انتهت :النتائج -٤
 يجد صعوبة في توفير أهداف ،بيئةال يعيش بمفرده فيالذي 

دوافعه البيولوجية، بالمقارنة بالروبوت الذي يعـيش في        
 كما أن   .نفس البيئة ولكن مع وجود روبوتات أخرى      

الروبوتات المتضمن داخل البناء المعرفي لنظامها دافـع        
تعيش أكثر من الروبوتات التي لا يتضمن داخل ، الانتماء

ن الروبوتات  إحيث  . دافع الانتماء البناء المعرفي لنظامها    
ذات دافع الانتماء تساعد بعضها البعض عنـدما يقـع         
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لأحد أفرادها عطب أو تجد صعوبة في الوصول للأماكن        
المتوافر ا أهداف الدوافع البيولوجية، بينما لا تـساعد         
الروبوتات غير المتضمن داخل بنائها المعرفي دافع الانتماء   

تتعلم الروبوتـات    كما   .بسرعةمما يؤدى إلى هلاكها     
 بدون التيذات الدوافع الاجتماعية أسرع من الروبوتات 

   .(Dörner, 1997) دوافع اجتماعية
  :تعقيب الباحث

أهداف الإطار النظري و  الهدف الرئيس الذي يربط     
الذكاء والدراسات السابقة في مجال علم النفس المعرفي         

 على اجتماعي، هو بناء نظام معرفي لروبوت الاصطناعي
ولتحقيق هذا الهدف الرئيس، توجد     . أسس علم النفس  

 أهداف فرعية تتمحور حولها الدراسات الـسابقة        ةثلاث
 :وهي

 البناء المعرفي المُقترح، ومعرفة مدى قـدرة        اختبار
الروبوت على القيام بنفس سلوك الإنسان، ويتم ذلـك     

 .بمقارنة أداء الروبوت بأداء الإنسان على نفس المهمـة        
 & Bartl( "دورنر"و" بارتل"فعلى سبيل المثال، دراسة 

Dörner, 1998(  والتي قارنت بين الأداء الإنـساني 
ودراسة وبين أداء الروبوت على لعبة المعمل البيولوجي،        

 أداءوالتي قارنـت بـين   ) Dörner, 2003" (دورنر"
، وبـين   نفعالياً على لعبة الجزيـرة    امختلفتين  مفحوصين  

يقومان بمحاكـاة نفـس أداء      نفعالياً  اين   مختلف روبوتين
والتي قارنت ) Elkady, 2006(، ودراسة الشخصيتين

وهـو   (-في الجزء الثاني منها بين أداء البرنامج الذكي         
روبوت على جهاز محاكاة له نفس خصائص العمليات        

 القائم في تكوينه على     - )المعرفية الموجودة عند الإنسان   
 والـذكاء الاصـطناعي في     دراسات علم النفس المعرفي   

محاكاة متوسط أداء اموعة التجريبية من طلاب جامعة       
 ". الجزيرة"بامبرج على لعبة 

 . الوحدات الداخلية للبناء المعرفي المُقتـرح      اختبار
 ,Detje" (ديتيا"فعلى سبيل المثال، هدفت دراسة قام 

 سلوك الروبوت وأدائه عندما يقـوم       بحثإلى  ) 2003
، في وجود أو عدم وجـود        بيئة دينامية  بحل مشكلة في  

 ضمن منظومة الدوافع داخـل نظامـه        دافع اجتماعي 
" شـتاركر "و" دورنـر " دراسـة كما هدفت   . المعرفي

)Dörner & Starker, 2004 ( سـلوك  مقارنةإلى 
، الروبوت وأدائه عندما يقوم بحل مشكلة في بيئة دينامية        

 ضـمن نظامـه     الانفعـالات في وجود أو عدم وجود      
تباين أداء  ) ٢٠١٢القاضي،  (كما بحثت دراسة    . لمعرفيا

 باختلافالروبوتات وحلهم لمشكلة متعددة الأهداف،      
 .الدافع الرئيس المسيطر على شخصية كل روبوت

 -تفاعل الإنسان مع الروبوت   " مدى فاعلية    اختبار
Human- Robot Interaction" وما يمكن تعديله ،

 للروبوت، ولإنجاح هذا    أو إضافته لتحسين البناء المعرفي    
كاتيامـا  "فعلى سبيل المثال، هدفت دراسـة       . التفاعل

 إلى معرفة Katayama et al., 2010) ( -"وآخرون
 ـ         ع رأي الأطفال والبالغين اليابانيين عـن إمكانيـة تمت

 عقلية، كما هدفت    الروبوت بخصائص بيولوجية ونواحٍ   
 ,.Minato et al) ( -"مينـاتو وآخـرون  "دراسة 
لى معرفة الفرق بين تحديق الإنسان للروبـوت        إ2005

أثناء إجراء حوار متبادل، وبين تحديق الإنسان لإنسان        
 "نيشيو"كما بحثت دراسة . أخر أثناء إجراء نفس الحوار  

)Nishio, 2011 (  مدى تأثير شكل الروبوت علـى
المفحوصين عن  انطباعات الأفراد، ومعرفة   اتجاهاتتغيير  

  .وبوتاتالأشكال المختلفة للر
في عدم ) ١٩٩٨ (-" دورنر"و" بارتل"كان تفسير 

استطاعة الروبوت محاكاة أداء مفحوص واحد فقط، تميز 
أن  أدائه بنجاح استثنائي على لعبة المعمل البيولوجي، هو

البشر عادة ما يغيرون طريقة تفكيرهم وتخطيطهم أثناء        
المشكلات، وأن النظرية المعرفية لبناء عقل الروبوت       حل

-Self -انعكـاس الـذات   "و لم تتضمن بعد اللغـة    
Reflection ."  الذات؛ التقييم الذاتي    بانعكاسويقصد 

للأهداف المرغوب تحقيقها، وإعادة ترتيـب الـدوافع،       
 الدراسة تم   هإلا أنه بعد هذ   . وإعادة التخطيط من جديد   

ولمزيـد مـن    . تضمين اللغة للبناء المعرفي للروبـوت     
 ;Künzel, 2004(لى التفاصيل، يمكـن الرجـوع إ  
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Künzel, 2003( . الـذات  انعكاسولم يتم تضمين 
 - حتى كتابة هذه المقالة      -ضمن البناء المعرفي للروبوت     

ن ذلك يتطلب العديد مـن التجـارب علـى          إحيث  
الإنسان، لمعرفة متى يغير الإنسان من أهدافه أثناء حـل          
المشكلات، وما هي العوامل التي تؤدي لذلك، وكيف        

عملية التخطيط الجديدة، وما هي الفروق بـين        تكون  
 الذات، ولماذا لا توجد     انعكاسشخص وآخر في عملية     

   عند كل الأفراد؟
عنـدما   "sensitive"يكون الأفراد حـساسون     

أو حـتى  (يحدق فيهم وبشكل مباشر شـخص آخـر         
 & ,Macrae, Hood, Milne, Rowe).)حيـوان 

Mason, 2002)     ويكون مـن المرعـب أن نـصمم
وبوتات تظل تحدق بنا، وقد يقلل ذلك من درجة إقبال ر

كما و). Roese & Amir, 2009( عليها ينالمستهلك
 ينبغي أن يراعى    )٢٠٠٥ ميناتو وآخرون، (تشير دراسة   

 تجاه وشدة تحديق العينين، وبخاصة    في تصميم الروبوت ا   
على سبيل المثال؛ ف. شدة تدرجها في التفاعل مع الإنسان    

وبوت لشخص ما أول مـرة، يجـب أن         في مقابلة الر  
يتواصل الروبوت بالعينين مع الإنسان لإعطاء انطبـاع        
جيد في المقابلة الأولى للإنسان؛ ويقل تحـديق العيـنين       
المركز من الروبوت تجاه الإنسان كلما ذادت لقـاءات         

 ,Minato, Shimada( الروبوت ومعرفته بالشخص
Itakura, Lee, & Ishiguro, 2005.(  

  :تحقيق الدراسة لأهدافهامدى 
حققت الدراسة الحالية الأهداف الـتي حـددها        
الباحث، فقد أوضحت الدراسـة المفـاهيم الجديـدة         
والمشتركة بين علم النفس وعلم الروبوت، كما بينـت         

 منها في دراسات الاستفادةخطوات بناء المحاكاة، ومدى 
 الروبوتـات  وتم عرض لأنـواع   . الاصطناعيالذكاء  
 تـوأوضح النفس، علم دراسات أسس على المصممة
 البنـاء  التي يجب أن يتسم ا تصميم      الأخلاقية الأسس
 اًصـف و الدراسـة  وقدمت. الروبوت لشخصية المعرفي

.  للروبـوت  والاجتماعي للبناء الداخلي المعرفي     تفصيلياً
سلوك  ل اً الدراسات السابقة وصف   استعراضكما أوضح   

، مشكلة في بيئة دينامية   الروبوت وأدائه عندما يقوم بحل      
 ضمن منظومـة   دافع اجتماعي في وجود أو عدم وجود      

البناء  الدوافع داخل نظامه المعرفي، ومعرفة أهمية تضمين      
الداخلي للروبوت على الانفعالات، ودورها في حـل        

 المفحوصين  انطباعاتكما تم التعرف على     . المشكلات
ى عن  عن الأشكال المختلفة للروبوتات، ورأيهم عن مد      

. إمكانية تمتع الروبوت بخصائص بيولوجية ونواحي عقلية
 عدد من الدراسات السابقة تم      استعراضكما من خلال    

 أداء الإنـساني وبـين      الأداءالتعرف على الفروق بين     
سلوك الروبوت عندما يعيش كما تم توضيح . الروبوتات
بسلوكه عندما يعيش في مجتمع ومقارنته بيئة، البمفرده في 

 ـ ووصف. الروبوتاتمن   سلوك العـدواني داخـل     ال
 الزيادة الـسكانية    ات، وتأثره بمعدل  مجموعات الروبوت 

كما تم توضيح   . ، مع ثبات المساحة الفيزيقية    للروبوتات
 الروبوتات وحلهم لمشكلة متعددة الأهداف،      أداءتباين  

 الدافع الرئيس المسيطر على شخـصية كـل         باختلاف
  .روبوت

  :يةتوصيات وبحوث مستقبل
توصي الدراسة بمزيد من البحوث حول كيفية حل        
الأفراد لموقف مشكل، يتضمن دافعين متناقضين في نفس  

 الإنسان قرار في ضـوء دافعـين        اتخاذفكيفية  . الوقت
 اتخـاذ متناقضين، يسهم بشكل كبير في تضمين طريقة        

القرار الإنسانية داخل المنظومة المعرفية للروبـوت، أي        
المعرفي في التطبيق الفعال ال الذكاء      تسهم نتائج علم    

  .الاصطناعي وعلم الروبوت
  المراجع

  :أولاً المراجع العربية
تباين حـل الروبوتـات     ). ٢٠١٢( القاضي، أيمن  .١

لمشكلة متعددة الأهداف بتباين الدافع المسيطر على       
دراسة بينية بين مجالي علم الـنفس       . (كل روبوت 
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٣. Simulating Different Human Action 
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Abstract 

 
The current study is an interdisciplinary study between Cognitive Psychology and Artificial 
Intelligence. It describes an overview of the framework of artificial intelligence. The study 
provides an overview of the framework of PSI-theory and describes the internal structure of 
the motivated emotional-cognitive system. General description of basic units of PSI–agent 
and the process of running intentions, and action regulation will be discussed too. Moreover, 
related work such as a comparison between PSI-model and human behaviour in a complex 
and dynamic task, a comparison between PSI-emotions and human emotions in a complex 
task, and the simulation of social emotions, especially for aggression in groups of social 
agents will reviewed. 
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