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Создание роботов-компаньонов – не только техническая задача. Соци-
альная робототехника – это междисциплинарное поле, где объединяются 
специалисты разных направлений: программисты, лингвисты и психо-
логи. В лаборатории нейрокогнитивных технологий Курчатовского ком-
плекса НБИКС-технологий мы разрабатываем проект робота Ф-2: пер-
сонального робота-компаньона, который будет способен поддерживать 
коммуникацию счеловеком c помощью речи, жестов и мимики (рис. 1).В 
рамках проекта, с одной стороны, разрабатывается синтаксический пар-
сер – для автоматического выделения из текста существенных семанти-
ческих компонентов, с другой стороны,–система управления коммуника-
тивным поведением – для жестовых и мимических реакций робота на 
входящие тексты (Kotov и др., 2017). Управление роботом осуществляет-
ся с помощью скриптов на языке BML (BehaviorMarkupLanguage) (Kopp, 
Krenn и др., 2006). Отдельные теги внутри пакета BML обозначают дви-
жения каждого исполнительного органа робота – рук, головы, элементов 
лица. Также в пакет BMLвключается речь.

Коммуникативное поведение робота должнобыть максимально при-
ближено к естественному поведению человека(Breazeal, Scassellati, 
2002, Leite, Pereira и др., 2008). Предполагается, что такое поведение 
позволит сформировать устойчивый эмоциональный контакт между 
роботом и пользователями, а также повысит удовлетворенность поль-

1 Разработка речевых компонентов робота поддержана грантом РФФИ 16-29-09601 
«Система автоматического выявления эмоциональных и экстремистских суждений 
в текстах на естественном языке»; разработка системы управления роботом выполнена 
в рамках темплана Курчатовского института.
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зователей от человеко-машинного взаимодействия.Поэтому паттерны 
поведения для робота выделяются на основе мультимодального корпу-
са REC (RussianEmotionalCorpus), содержащего видеозаписи общения в 
различных эмоциональных ситуациях (Kotov, Budyanskaya, 2012).Выде-
ленные паттерны поведения зарисовываются в 3D-редакторе Blender и 
сохраняются в базу данных MySQL. По результатам работы формирует-
ся словарь с анимированными иллюстрациями исходного движения из 
корпуса и того же движения, разработанного для робота. Таким образом, 
основными задачами нашей лаборатории в данном контексте являются:

(а) Классификация эмоциональных паттернов на основе корпуса REC;
(б) Перенос таких паттернов на робота Ф-2;
(в) Оценка эффективности взаимодействия между роботом и пользо-

вателем.

      Рис. 1 (а).  Рис. 1 (б).    Рис. 2. 

Разработанные для робота стратегии поведения могут оцениваться в 
экспериментальных исследованиях. В частности, в двух экспериментах 
мы оценивали, как люди воспринимают робота, обращающего на них 
свой прямой взгляд.Положение лица пользователя фиксировалось систе-
мой MSKinect, координаты лица передавались в робота (рис. 2), робот 
поворачивал лицо в направлении глаз пользователя – зрачки робота при 
этом устанавливались по центру глаз. 

В предварительном эксперименте приняли участие 11 человек (сред-
ний возраст27,6 лет, 2 жен.,9 муж.).Каждому участнику эксперимен-
танеобходимо было оценить робота по шкалам семантического диф-
ференциала в двух режимах работы.Условие 1:Робот не отслеживает 
местоположение собеседника в пространстве (рис. 1(а)).Условие 2: Робот 
отслеживает местоположение собеседника в пространстве и периоди-
чески направляет на него взгляд (рис. 1(б)).В течение эксперимента ро-
ботпроизносил 8 коротких предложений, в перерывах между высказыва-
ниямиФ-2 либо имитировал «задумчивость» – отводил взгляд в сторону 
(условие 1),либо смотрел на испытуемого (условие 2). По результатам 
предварительного эксперимента можно сделать вывод, что испытуемые 
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отмечают разницу в поведении робота.Робот, периодически направляю-
щий взгляд на пользователя (условие 2),оценивается как более веселый, 
спокойный и интеллектуальный. Испытуемые отмечали, что при зритель-
ном контакте с роботом создается впечатление опытного, уверенного и 
искреннего собеседника. Робота, не направляющего взгляд на пользо-
вателя, испытуемые оценивали как неискреннего. Однако некоторымре-
спондентам казалось, что робот в условии 2слишком настойчив и следит 
за ними. Часть пользователей положительно оценили зрительный кон-
такт с роботом, но сочли его слишком продолжительным (максимальная 
длина зрительного контакта составляла 2 секунды). 

В основном экспериментальном исследовании приняло участие 10 
человек (средний возраст 38,6 лет, 5 жен., 5 муж.). Перед испытуемыми 
также стояла задача оценить робота в двух режимах работы по шкалам 
семантического дифференциала: во время высказывания Ф-2 либо ими-
тировал «задумчивость» – отводил взгляд в сторону (условие 1), либо 
смотрел на испытуемого (условие 2). По результатам эксперимента мож-
но сделать вывод, что испытуемые значимо чаще (p = 0,4) предпочитают 
робота, обращающего взгляд на пользователя (условие 2). Однако такие 
оценки носят скорее имплицитный характер, поскольку не все респон-
денты осознанно отмечают разницу между двумя экспериментальными 
условиями.

Опираясь на полученные экспериментальные данные, можно заклю-
чить, что необходима индивидуальная настройка робота-собеседника ис-
ходя из предпочтений каждого пользователя, а также отдельно следует 
проводить эксперименты по определению оптимальной, максимально 
комфортной для пользователя длительности зрительного контакта. Было 
показано, что зрительный контакт между пользователем и роботом зна-
чим для установления положительного впечатления.
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