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 نیازها و رازها: اختیشن ـ اجتماعی رباتیک

  

  2مینو عالمی و 1علی مقداري 

  

جامعه، ر د ريتعمومی کاربردهاي  به سمتياکارخانه از را خود کاربردي يهااین روزها برنامه رباتیک وريافنّ :چکیده 

 گسترشغیره جو و امداد، و وات جستین، عملنظیر کاربرد رباتها در امور بالینی و توانبخشی، پرستاري کودکان و سالمندا

هایی موفق عمل کند، لازم است به سطح جدیدي از چنین محیط اوري رباتیک بتواند دربراي آنکه فنّ. است داده

ی ـ اجتماع رباتهاي طراحی و ساخت مسیر در. توانمندي، مهارتهاي فیزیکی، و قابلیتهاي هوشی و شناختی ارتقا یابد

 و نیازها با منطبق رباتهایی ساخت آنها ترینبزرگ از یکی که دارد قرار انسان روي پیشِ زیادي شهايچال شناختی

 یک تعامل با نوع با ترتر و باروحباکیفیت فیزیکی اشکال با ماشینهایی با ما ارتباط برقراري ةنحو. است انسان ذهن انتظارات

 این از چگونه بدانیم تا کنیم درك را تفاوتها این است لازم. است اوتمتف هوشمند ابزارهاي دیگر یا همراه تلفن رایانه،

شناختی و تأثیر  ـ اي رباتیک اجتماعی نوین و چندرشتهةاین مقاله حوز  در.ببریم بهره قدرتمند اهرمی عنوانبه تفاوت

علاوه، با هب. اندعرفی شدهدرمان مو کمک) عبارت دیگر کاربرد مهندسی در آموزشه یا ب(وریهاي نوظهور در آموزش افنّ

   . علمی نشان داده شده است پژوهشی راههاي ورود به این زمینۀکلیدي و برخی موضوعات  ویژگیهايارائۀ
  

  رباتهاي اجتماعی، رباتیک شناختی، آموزشی، توانبخشی و بالینی  :کلیدييها  هواژ
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 مقدمه .1

 علم د را در حوزةمطالعات خو) 1362 از سال (پیشبار بیش از سی سال ینعلی مقداري براي اول

که علم  زمانی،)1392 سال از(شناسی کاربردي  زبانمینو عالمی با پیشینۀ. رباتیک آغاز کرده است

 پسادکتري با سالۀ یکة در قالب دو دور،تري به خود گرفته است مردمی و اجتماعیةرباتیک چهر

کاربردي آن به مطالعه و  هاي متنوع و زمینهاي رباتهاي اجتماعی آشنا شده و دررشته بینةحوز

ابعاد بیومکانیکی دست « با عنوان خود 1369در یکی از مقالات خود در سال . پردازدپژوهش می

پذیري در دستهاي دم که هوش مصنوعی و تطبیقکر به این موضوع اشاره »مصنوعی شریف

 داز این اندامهاي عاریتی کاهش یابفاده  لازم است تا فعالیت ذهنی کاربر در است)1 شکل(سیبرنتیکی 

(Meghdari, Mahmoudian, Arefi, 1992; Meghdari & Sayyaadi, 1992; Aghili & Meghdari, 1995). از 

 اندامهاي طبیعی پیشرفتهاي آن زمان تاکنون قابلیتهاي رباتهاي توانبخشی و رباتهاي عاریتی جایگزینِ

به افزایش توجهدر کشورهاي پیشرفته با. اندپذیر رفتهیقشگرفی داشته و به سمت سیستمهاي تطب

 رایجرسان و توانبخشی امري دهنده و رباتهاي کمکاوریهاي یاريجمعیت سالمندان، استفاده از فنّ

 کاربري رباتها در ،تی متفاوتواسطۀ بافت جمعیه ب همتوسعه نظیر ایراندر کشورهاي درحال. است

 بیشتر سالمند میانسال و آموزش کودکان و توانبخشی در قشر  ویرماند، کمکدرمانگاهیهاي حوزه

  آن اي را برن رباتیک و علوم چندرشتها مهندسۀ جامع،و واقعیت امروزي نیاز این .است موردتوجه

تها، مهارتهاي فیزیکی، توانمندي سطح بالاي شناختی و دنبال سطح جدیدي از قابلیهدارد تا بمی

بینی  که پیش،علم رباتیک هاي نوظهور دریکی از زمینه. وریها باشنداگونه فنّنای ضریب اطمینان در

 رباتیک موضوع ،بگذارد یدرمانوریهاي کمکااین حوزه و فنّ شود اثرات عمیق و ماندگاري درمی

. پردازدمی اجتماعی رباتیک و توصیف مفهوم به معرفی ابتدا در مقاله این. شناختی و اجتماعی است

منتخب از  هاییاي، گزیده نوظهور چندرشتهةهاي معمول در این حوزبنديا معرفی دستهب سپس

 که عمدتاً ناشی از تجربیات ،درمان و امدادشناختی را در آموزش، کمک ـ کاربرد رباتهاي اجتماعی

  .  کند ارائه می،نویسندگان است
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نوعی، دانشگاه صنعتی شریف، درحین آزمایش دست علی مقداري، آزمایشگاه آدمکهاي مص: 1 شکل

  1368، شریف) سیبرنتیکی( مصنوعی

  

 رباتیک اجتماعی .2

 انسانها با ارتباط برقراري قابلیت لذا شوند،می طراحی  انسانهاۀجامع در زندگی براي اجتماعی رباتهاي

ط مستقیم با انسانها به ارتبا به کاربرد رباتها دررو، ازاین. است آنها طراحی در مسائل مهمترین از

»رباتیک اجتماعی«، داشته باشند  یا فیزیکی حرکتی،اي که تعامل کلامیگونه
1

این مفهوم . گویند می

، سالمندان، )ربات شخصی(نوینی است که تاکنون در پژوهشهاي متفاوتی از جمله تعامل با کودکان 

 رباتهاي شکل به رباتها گونهاین .استشده  گرفته کار به عادي افراد یا توانبخشی خدمات ،بیماران

و  غیرتماسی )توانبخشی( رسانیاري اجتماعی رباتهاي ،)کنندهسرگرم( تعاملی و آموزشی اجتماعی

هاي انگیزه سالهاي اخیر در. اندجامعه ظاهر شده تماسی در )توانبخشی( رسانیاري اجتماعی رباتهاي

 ۀسکت یک از پس توانبخشی ،موارد این از یکی .است آمده ودوج هب هازمینه این در پژوهش براي فراوانی

 اجتماعی رباتهاي کلی طورهب .است درمانی ورزش صورتهب بدن اعضاي فیزیکی دادن حرکت براي مغزي

در . کنندمی بازي فیزیوتراپ درمانگران و پرستاران پزشکان، کنار در را دستیار و مراقب نقش رسانیاري

  .(Feil-Seifer & Matari´c, 2005)  کنیم میاختصار معرفیبهن کاربردها را ادامه شماري از ای

  

  رباتهاي اجتماعی تعاملی یا آموزشی. 1. 2

 و علوم مفاهیم آموزش براي ابزاري عنوانبه مدارس در اجتماعی رباتهاي رشدروبه نقش از گذشته

. است شده استفاده نیز آموزانشدان بین اجتماعی روابط ارتقاي و تشویق براي آنها از مهندسی،

  همراه مونس و دستیار مربیان، خصوصی، معلم عنوانبه توانندآموزشی می ـ رباتهاي اجتماعی

____________________________________________________________________ 
 

1. Social Robotics 
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 در مثال، براي (اجتماعی ـ جمعیتی مختلف گروههاي از آموزاندانش میان تعامل در خصوصبه

عبور از مرزهاي  گونه رباتها علاوه براین. کار گرفته شوند هب) کودکان استثنائی پرورش و آموزش

 یک ۀو وظیف طبیعی است که با این تعریف، کار. گذرندمی جمعیتی، از مرزهاي وظیفه و نوع کار نیز

 انسان معلمان براي جایگزینی هیچ ،کهدرحالی. شودتعیین و هدایت می ربات اجتماعی با نیاز کاربر

آموزش و  هايبرخی حوزه معلم در عنوان دستیاربه است استفاده از رباتها ممکن ندارد، وجود

یند یادگیري به کمک رباتها در برخی اتاکنون نشان داده شده است که فر. دواقع شو مفید یادگیري

آموزان و یک با دانشبهي ارتباط و تعامل یکرتوانند در برقرامی آنها نیز. ثر بوده استؤموضوعات م

 از روزانه فعالیتهاي به کمک براي توانندعلاوه، رباتها میهب. ی کنندآفرینگروههاي کوچک بسیار نقش

 از. گیرند قرار مورداستفاده عملیات فیزیکی تا )عملکرد ریزي و نظارت بربرنامه نظیر(شناختی  منظر

.  استفاده کرد،برانگیز استبراي انسان چالش که ،شرایطی در عاطفی تشویق بیان براي توانمی آنها

کودکانی که اختلالات  نگرانیهاي احساسات و منظور تشویق و بروز، در تعامل با ربات بهمثلاً

  .  اوتیستیک یا بیماري قلبی دارند
  

 به) انگلیسی(م آموزش زبان دو براي آموزشی دستیار در قالبنما کاربرد رباتهاي انسان تأثیر. 1. 1. 2

  ایرانی کودکان

  کودکان سالم و معمولی. الف 

 براي جالب ابزاري و دستیار عنوانبه نما،حیوان یا نماانسان زودي رباتهايهب که شودمی ینیبپیش

 سرتاسر دررا  بسیاري توجه  دبیرستان، و راهنمایی مدارس در دوم و اول زبان یادگیري و آموزش

 رایانه مکک به زبان آموزش همراه، تلفنهاي و هارایانه تعداد افزایش با. کنند جلب خود به جهان

)کال(
1

)مال (همراه تلفن کمک به زبان آموزش و 
2
 اخیر هايدهه در دوم زبان آموزش هاينظریه در ،

 یادگیري و آموزش از پشتیبانی براي رباتها کارگیريبه ،حالبااین. است گرفته قرار موردتوجه سیارب

 در ارتباطی ـ ابزاري یژگیهايو علاوه بر رباتها. شد خواهد سنتی روشهاي پیشرفت موجب قطعاً زبان،

 و دیداري تشخیص خودکار، حرکت توانایی مختلف رهايحسگ از استفاده با ،»مال« و »کال«

 ارتباطات قابلیت همراه و تلفنهاي هارایانه گرچه. دارند را نیز محیطی و فیزیکی تعاملات و ،شنیداري

 بسیار رباتها در ویژگیها این اما ،دارند را ویدئویی یا سایبري شخصیتهاي با ارتباط مانند غیرلفظی

 درمحیطهاي انسانها با همراه که هنگامی بدن حرکات و ژستها صورت، حالات مانند است؛ تربرجسته

  . (Meghdari, Alemi, Ghazisaedy, Taheri, 2013) دگیرنمی قرار خانه یا درس کلاس مانند واقعی

____________________________________________________________________ 
 

1. Computer Assisted Language Learning (CALL) 
2. Mobile Assisted Language Learning (MALL) 
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 و دوستانه ظاهري که است این همراه تلفنهاي و هایانهرا با رباتها بارز تفاوتهاي از دیگر یکی

هاي مقاله عالمی و همکاران در سالهاي اخیر در مینو. دارند اجتماعی روابط دارينگه و برقراري توانایی

)رال( ايرشتهبین ۀزمین در هایافته و فعالیتها آخرین خود براي نخستین بار
1
 مثبت و اثربخش تأثیر و 

 رباتهاي ةحوز در موضوعی بررسی یک در قالب ایران مدارس انگلیسیِ زبان آموزش سهايدر کلارا  آن

  .(Alemi, Meghdari, Ghazisaedy, 2014-2015). دانداده پوشش اجتماعی

وتیسما به بیماري مبتلا کودکان .ب
2

  )خودماندگیدر (

 با وتیسما به مبتلا پسر آموزاندانش از متشکل نفرهسه گروه دو موردي پژوهش مطالعه و این در

بالا عملکرد
3

 از. داشتند شرکت محدود دانش بسیار یا انگلیسی زبان دانش بدون) سال 10 تا 6 از (

نائو نمايانسان ربات
4

 گروه یک به انگلیسی زبان آموزش براي دستیار عنوانبه) با نام ایرانی نیما( 

 گروه اما. شد تدریس کلاس در ربات حضور نبدو صرفاً مشابه درسی مطالب دوم گروه به .شد استفاده

 شده طراحی کنندگانشرکت اجتماعی مهارتهاي ارتقاي منظوربه که ،رباتیکی بازیهاي طی نیز دوم

 یک: شد آوريجمع جلسه 12 طی پژوهش این هايداده. بودند مندبهره ربات با تعامل امکان از ،بودند

 خداحافظی ۀجلس یک و )هفته در جلسه دو( آموزشی ۀجلس 10 کلاسها، آغاز از پیش معارفه جلسۀ

 گیرياندازه منظوربه. دوم و اول گروه براي آموزشی جلسۀ آخرین از پس هفته سه و دو ترتیببه

 و فوري آزمونپس ترم،میان آزمون زمون،آِپیش پژوهشی طرح از کنندگانشرکت زبانی هايآموخته

  .(Alemi, Meghdari, Mahboub Basiri, Taheri, 2015). شد استفاده خیرأت با آزمونپس
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1. Robot Assisted Language Learning (RALL) 
2. Autism 
3. High-Function Autism 
4. NAO Humanoid Robot 
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   آزمایشگاه ،)آموزش زبان انگلیسی دانشجوي کارشناسی ارشد( سعیديمریم قاضی المی و عمینو : 2 شکل

  

  1392، ) رالپروژة(رباتهاي اجتماعی 

  

 مهارتهاي و انگیزه نگرش، ط،ارتبا برقراري به میل اضطراب، میزان در احتمالی تغییرات همچنین،

 و جلسات از شدهضبط فیلمهاي متفاوت، ۀنامپرسش سه با برنامه طول در کنندگانشرکت اجتماعی

 خوب یادگیري دهندةنشان نتایج. گرفتند قرار موردبررسی کنندگانشرکت والدین با جامع ايمصاحبه

 هايآموخته خیر،أت با آزمونپس در کنندگانشرکت عملکرد بر و بنا بودند کنندگانشرکت

 دوم گروه از بهتر شدهطراحی آزمونهاي در اول گروه اما. داشت قبولیقابل پایداري کنندگانشرکت

 به بیشتر تمایل کمتر، اضطراب گروه دو هر کنندگانشرکت برنامه طول در علاوه،هب. کردند عمل

. ددادن نشان خود از بیشتري اجتماعی هايمهارت و ترمثبت نگرش بالاتر، انگیزه ارتباط، برقراري

(Taheri, Alemi, Meghdari, Pouretemad, Holderread, 2014) .  

 به دوم زبان آموزش  زمینۀدر پژوهش از جدیدي ۀشاخ براي آغازي نقطۀ پژوهش این هايیافته

محوراوري ـ فنّ آموزش هايزمینه در که است اوتیسم به مبتلا کودکان
1 

 کاربرد ماعیاجت رباتیک و

. آمده است عالمی مینو مستقیم سرپرستی بصیري بامحبوب نسیم ارشد کارشناسی رسالۀ دارند و در

(Alemi, Meghdari, Mahboub Basiri, Taheri, Poorgoldooz, 2015)  
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1. Technology-Based Education 
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حال   در»مانی«و ربات  )آموزش زبان انگلیسی دانشجوي کارشناسی ارشد( بصیرينسیم محبوب :3 شکل

  1393 لغت به گروه رال، آموزش حروف و
  

 هنرمند دستبندباف ربات یک عملکرد و  طراحی. 2. 1. 2

 اجتماعی زندگی عرصۀ در آنها کاربرد که است چندي مختلف، هايعرصه در رباتها از استفاده پیرو

 در آنها کارگیريبه اعیاجتم رباتهاي عرصۀ در موردبررسی فعالیتهاي از یکی. است گرفته رونق انسانها

 و آموزش در رباتها از استفاده  اشاره شد،پیش همانطور که در بخشهاي .است هنر آموزش ۀعرص

 رباتهاي کاربرد که کندمی ییدأت را نکته این است و داشته بر در ايامیدوارکننده نتایج نیز پرورش

   .بردمی بالا را وزشآم سرعت و بازده نوجوانان، و کودکان با تعامل در نماانسان

 به ربات کمکبه هنر آموزش ثیرأت بررسی براي و اجتماعی رباتهاي حوزة در حاضر پژوهش

 تعامل براي. است حلقهتک مدل بافتکش ةساد دستبند بافت آموزشی، هنر. است شده انجام کودکان

بایولوید نمايانسان ربات از ربات، با کودك بهتر
1

 بافت براي موردنیاز صفحۀ. است شده استفاده 

 عملکرد ثیرأت هدف ما بررسی. شده است طراحی مکانیزه بافت عملیات تسهیل منظوربه نیز مکانیزه

 این پژوهش در قالب .است کودکان به بافتکش دستبند بافت آموزش تسریع و تسهیل در ربات این

جویان کارشناسی مهندسی عالمی و علی مقداري توسط دانش  کارشناسی به راهنمایی مینوةیک پروژ

  .انجام گرفته است قوام محمدمسعود و زادهآقاسی مکانیک مهدیه

  

  

____________________________________________________________________ 
 

1. Bioloid Humanoid Robot 
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 1394 اجتماعی، رباتهاي بافت دستبند، آزمایشگاه حال بایولوید در ربات: 4 شکل

  

  غیرتماسی   ) توانبخشی (رسانیاري اجتماعی رباتهاي. 2. 2

 این. آیندمی هدف جامعۀ یاري به متقابل اثر و تعامل طریق از غیرتماسی رسانیاري اجتماعی رباتهاي

 این در هدف. است نشده شناسانده و معرفی درستیبه هنوز اما است، رشددرحال رباتیک در حوزه

 دورة در توانبخشی رسانی،کمک براي انسانی کاربر یک با ربات ثرؤم و نزدیک تعامل برقراري بحث

 روند در رباتها اینگونه کاربرد از اينمونه به ادامه در. است مشابه عملیات و یادگیري و زشآمو نقاهت،

  .کرد خواهیم اشاره تیستیکوا و سرطانی کودکان درمانی
 

 وتیسم اٌبه مبتلا کودکان درمان در درمانگر دستیار عنوانبه نماانسان رباتهاي کارگیريهب . 1. 2. 2

 ناتوانی یا ضعف اطلاعات، صحیح پردازش عدم باعث که است مغز رشد در اختلال نوعی وتیسم،ا

 اجتماعی موقعیتهاي درك و غیرکلامی و کلامی ارتباط ایجاد در مشکل زبان، یادگیري در کودك

 آنها تمام در کمابیش که نددار خاصی ايکلیشه رفتارهاي اوتیسم به مبتلا کودکان. شودمی

 اشتراکی توجهِ به پاسخ نیز و اشتراکی توجهِ شروعِ در کودکانن ای. است تعدیل و شناساییقابل

 افزایشبهرو در ایران و جهان همچنان هاي اخیردر دهه تیستیکوا اختلالات وقوع نرخ. دارند نارسایی

 نارسایی اجتماعی، تعاملات در نارسایی: رفتاري ةحوز سه در کیفی هاينارسایی با اختلالات این. است
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 به کمی تمایل افراداین . شودمی مشخص اجتماعی خلاقیت و تخیل در نارسایی و ،ارتباطی مهارت در

   .دارند بیرون دنیاي به مناسب پاسخ و دیگران با ارتباط دهیشکل تعامل، برقراري

(Taheri, Alemi, Meghdari, Pouretemad, M-Basiri, 2014).  

  
  

  

  

  

  

 
 
  

  

  

  

اجتماعی  رباتهاي آزمایشگاه عالمی، و مینو) دانشجوي دکتري رباتیک اجتماعی( اهريعلیرضا ط : 5شکل

 1393 ،)تیسموا ةپروژ(

  

کودکان برخلاف توانایی در ارتباط برقرار کردن با این دهد که تحقیقات دانشمندان نشان می

 این کودکان کاملاً یشترب. برندبازیهاي هوشمند و رباتها لذت میابب، اسرایانهکردن با  دیگران، از کار

در سالهاي اخیر، استفاده از رباتها در تشخیص و . شونددست درگیر میطبیعی با فنّاوریهایی ازاین

تیسم در دنیا رشد چشمگیري داشته است و در ده سال گذشته، کشورهاي ودرمان مبتلایان به ا

ارگیري این فناّوري درمانی در جهان کدنبال گسترش و به یس و فرانسه بهئ سو،آمریکا، ژاپن، انگلیس

کارگیري عملی ه و همکاران در دو سال اخیر پژوهشهایی براي ب،علیرضا طاهري، مینو عالمی. اندبوده

ویژه هب( تیسموعنوان دستیار درمانگر در درمان و آموزش کودکان مبتلا به انما بهدو ربات انسان

ها هوشمند بوده و استفاده در این پروژهرباتهاي مورد. انددر ایران آغاز کرده) آموزش زبان انگلیسی

قابلیت دیدن، شنیدن، صحبت کردن، راه رفتن و حتی توانایی بروز حالتهاي مختلف چهره و 

    (Taheri, Alemi, Meghdari, Pouretemad, M-Basiri, 2015) احساسات گوناگون انسانی را دارند
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فشار روانی منفینما در کاهش نسانکارگیري رباتهاي اهب. 2. 2. 2
1

   کودکان سرطانی

 روانشناختی، عدب چندین از که شودمی شناخته ناخوشایند روانی حالت عنوانبه فشار روانی منفی

 سرطان، بیماري سازگاري با تواندمی حالت این. است شده تشکیل معنوي و ،احساسی اجتماعی،

 با و مختلف هايگونه به روحی وضعیت این. باشد داشته تداخل آن درمان یا جسمانی مئعلا

 از موضوع ادبیات در. شودمی دیده سرطانی بیماران میان در گسترده طوربه متفاوت شدتی هايدرجه

  :دتوان به موارد کلی زیر اشاره کر میآنا درمان یمیان روشهاي مقابله 

 بیمار و فشار روانی منفی ۀه درج در این روش روانشناس با آگاهی نسبت ب:ی روانشناسۀمداخل

. کندریزي می نامطلوب طرحهاينشانهاي براي کاهش و رفع جلسهاي چند منفی غالب، برنامهعوامل

رفتاري ـ  روانشناسی شامل درمان شناختیۀمداخل
2

 له،ئ حل مسفنون بحران، ۀ، مداخل

  . درمانی گروهی استدرمانی حمایتی و روانروان

آموزد تا بر  براي سازگاري است که به بیماران میراهبرد، نوعی فنون این ۀمجموع : رفتاريفنون

چون درد، (رفتار خود نظارت داشته باشند و پس از سنجش آن، واکنش خود را نسبت به عامل منفی 

  . تصحیح کنند)  و غیره،اضطراب

تشویقی ـ  مدیریت شرطیفن
3

 روشها به شمار آید، ترینشده، که شاید یکی از شناختهروش این  :

 گردش، هعوامل تشویقی چون جایز استفاده از یند درمان باافر بر مبناي تحریک بیمار به همکاري در

  .  وقوع اتفاقهاي خاص استةیا وعد به مکانهاي تفریحی و

وبی برخوردار است، در طی ثیرگذاري خأ که در میان بزرگسالان نیز از ت، این روش:بخشی آرامشفن

  . ق آیدئ ساده بر اضطراب و ترس خود فاروشهاییآموزد که با تمرینی به بیمار می ـ  آموزشیۀجلسچند 

استفاده  رببردارد، ولی تمرکز بیشتري  این روش نیز تنفس عمیق و افکار مثبت را در: هیپنوتیزمفن

 به کنترل و نفیفشار روانی مبخشی علاوه بر هیپنوتیزم و آرامش. تصویرسازي ذهنی دارد از تخیل و

  .کندکاهش درد نیز کمک می

  

  

  

  

____________________________________________________________________ 
 

1. Distress 
2. CBT:Cognitive-Behavioral Therapy 
3. Contingency Management 
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  1393در حضور روانشناس بالینی، ) نیما( نمامداخلات بالینی کودکان سرطانی به کمک ربات انسان : 6شکل

  

 داستان، گفتن مثلاً جذاب، عاملی ۀوسیلبه بیمار ذهن روش این در :بیمار حواس کردن پرت فن

 فکر ،صورت این در. شودمی دور زااسترس عامل از يارایانه بازیهاي یا وناگونگ وسایل با کردن بازي

 و شودمی جذاب عامل متوجه معاینه، یا تزریق مثلاً آور،اضطراب درمانی عمل روي بر تمرکز جايبه

  .یابدمی کاهش شخص اضطراب میزان

 یپلکان و تدریجی دارد واهمه آن از که عاملی با فرد روش، این کارگیريبه با :زداییحساسیت فن

 به سپس و دوشمی روهروب ترسد،می کمتر آن از که چیزي با ابتدا شخص ،درواقع. شودمی روهروب

  .کندمی حرکت ،است آورتراضطراب همه از برایش  که،عاملی سمت

 از پردازيداستان با دارد، کاربرد کودکان براي غالباً که ،روش این در :احساسی تصویرسازي فن

 ترس و اضطراب هنگام در تواندمی که گیردمی شکل او ذهن در تصویري کودك، قهرمانی شخصیت

 با را گیريرگ یا تزریق درد کردن تحمل که شودمی داده یاد کودك به ،نمونه براي. بیاید کمکش به

 .اوست کنار قهرمان آن که کند تصور یعنی ؛کند تسهیل ذهنیش قهرمان کمک

فشار روانی  کاهش براي نماانسان اجتماعی رباتهاي از جهان در بار اولین براي 1393 سال در همکاران و عالمی مینو

 شامل که،پایدار تعاملی برقراري براي پژوهش این در آنها .بردند بهره درمانیشیمی هنگام به سرطانی کودکان منفی

 در مقالاتی ، در قالبرا خود تحقیق نتایج و کرده اقدام و لاش، تاست نسان و ربات میان چندباره و منظم ارتباطی

  .(Alemi, Ghanbarzadeh, Meghdari, Moghaddam, 2015). دانرسانیده چاپ به المللیبین سطح

  

   با سالمندان رباتهاي اجتماعیتعامل. 3. 2. 2

 ۀبراي ارائ چندباره و ظممن ارتباطی و پایدار تعاملی ایجاد منظوربه اجتماعی در سالهاي اخیر رباتهاي

 یک میان روزمره ۀشامل رابط ارتباط این. اندکار گرفته شده هنیز ب خدمات و سرگرمی به سالمندان

 یکدیگر رفتار به ايگونهبه ربات و انسان ارتباط، این طول است که در خانگی یک ربات و سالمند

 این با رویارویی در است ممکن که ،تینینخس غریبگی وشود می آشنا ربات با  انسان.کنندمی عادت
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 و علایق عادتها، از با برخی نیز هوشمند ربات طرفی از. شودمی رنگکم ،باشد داشته »ماشین«

. یابدمی افزایش آن بازدهی و رفته بالاتر تعامل سطح رو این از و شودمی آشنا انسان دستورهاي

 بیماران سالمندان وکه براي کمک به   هستندترین رباتهاي اجتماعیرباتهاي پرستار از معمول

  (Meghdari, Hossein khannazer, Selkghafari, 2004). .اندریزي شدهو برنامه نخاعی طراحیقطع

شود در می چراکه اختلال حواس آنها باعث توانند مستقل زندگی کنند،سالمندان نمی بسیاري از

گونه این  در.د به سرویس بهداشتی دچار فراموشی شوندکتر و حتی مراجعهبا مصرف داروها، ملاقات 

 ندنتوامی وضعیت و ،دما شنوایی، نور، لامسه، هوشمند مجهز به حسگرهاي گرموارد رباتهاي یاري

  (Broekens, Heerink, Rosendal, 2009).  به فرد سالمند کمک کنندصورت خودکار به

  

  

  

 
 
 
  

 
 

 
 
 
 
 

  (Nursebot Pearl, http://www.engadget.com, 2005)پِرل ربات پرستار  از نمایی : 7شکل

  

  تماسی) توانبخشی(رسان رباتهاي یاري. 3. 2

 منظور آن دسته از رباتهایی هستند ،کنیمرسان تماسی استفاده می رباتهاي یاريةکه از واژ هنگامی

ي چرخدار هوشمند، مانند صندلیها. آیندبه کمک وي می) فلج(که در تماس فیزیکی با فرد معلول 

 رباتیک. آنها سیبرنتیکی، تختهاي بیمارستانی هوشمند و نظیر پروتزهاي دست و پاي مصنوعی و

به افراد با معلولیتهاي جسمی  فیزیکی ازطریق تعامل شامل رباتهایی است که زیادي حد توانبخشی تا

رسان هوشمندند که با قابلیتهاي رباتهاي یاري هایی ازترتیب نمونه به7 و 6شکلهاي . رسانندیاري می

 براي رسانکمک رباتیکی سیستم یک آل،ایده حالت در. گیرندمی  معلول قرارۀخدمت جامع بالا در

 دهندهتوضیح خود طبیعتاً سیستم این. ندارد دیدهآموزش متخصص یاکاربر  هیچ به نیاز استفاده
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 و روال با باید همچنین. است پیچیدگی ترینکم با کاربر با خود تطبیق و توقف، شروع، به قادر است،

 نهگواین در ذاتی چالشی نیز این که باشد، داشته مطابقت مراقبان و کاربر متغیر هايخواسته

   (SelkGhafari, Meghdari and Vossoughi, 2009). است رباتیکی ايهسیستم

  
  معلول پس از عمل جراحی  ربات غذادهنده به بیمار:8شکل 

2012) www.engadget.com/tag/RoboticArm/(  

 
  

  
  انسان  با قابلیت کنترل توسط مغز  صندلی چرخدار هوشمند :9شکل 

(www.cogneurosociety.org, 2015) 
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 امداد عملیات براي ویژه قابلیتهاي ار بایس رسان ربات یاري  طراحی و ساخت. 4. 2

امدادي ناشی از تخریب پس از وقوع  ملیات عدر براي استفاده هوشمند امدادگر ربات اینجا یک در

 فیزیکی شرایط بهباتوجه امدادگر شخص اینکه بر علاوه امدادي عملیات در. شودکار گرفته می هب زلزله

 جويوجست درحین کند، استفاده خود قابلیتهاي تمام از وبیخبه اندنتو است ممکن محیط

 یافتن براي ربات یک از استفادهبنابراین، . گیرد می قرار مختلفی خطرات معرض در نیز مصدومین

 خطر تنهانه مصدوم مکان به امدادگر شخص یابیراه براي مناسب مسیر یافتن همچنین و مصدوم

  شود می گر امداد تیم سرعت و دقت افزایش باعث بلکه آورد می پایین امدادگر براي را عملیات

(Meghdari, A., Amiri, F., Mahboobi, et-al., 2004) .  

 و ناپایدار نامنظم، امدادگر؛ رباتهاي ساخت و طراحی زمینۀ در مشکلات ترینعمده از یکی

 بالا اطمینان قابلیت با کنترلی ستمسی به دستیابی لذا. است آنها کاري محیط بودن بینی پیشغیرقابل

 موردنظر ویژگیهاي تریناصلی محیط، با بالا پذیريانعطاف قابلیت با مکانیکی سیستم یک ساخت و

 پوست رنگ: مانند انسانی هاي مشخصه روي از مصدوم شناسایی ،براینعلاوه. است امدادگر ربات یک

 دیگر از نیز مصدوم، صداي یا بدن دماي دن،ب اجزاي حرکت: مانند حیاتی علائم یا پوست بافتو 

خودکارسازي و رباتیک طراحی، علمی براي این منظور، قطب. است رباتها این خاص ویژگیهاي
1 

را  گوناگونی  بم رباتهاي امدادگروقوع زلزلۀ  پس از1383سال  به سرپرستی علی مقداري در )سدرا(

 شکلومیگ سازوکار از کهاست،  »سدرا دادگرام« نام آن به ترینمشهورترین و موفق که ساختند

 از چرخدار رباتهاي دیگر بادرمقایسه و بوده نوردمریخ نوع از ربات این .کند می استفاده بهبودیافته

  .(Meghdari, Mahboobi, Gaskarimahalle, 2006)  است برخوردار اي ویژه تواناییهاي

____________________________________________________________________ 
 

  »اتوماسیون«معادل مصوب فرهنگستان براي واژه . 1



                                                                               می               علی مقداري و مینو عال  

 

69

.
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  شناختیرباتیک .3

اي از مهندسی شناختیاي نوظهور در علم رباتیک و زیرشاخهشناختی حوزهرباتیک
١

مهندسی . است 

است اي است که تمرکز آن بر بهبود تعامل بین انسان و سیستمهایی شناختی یک زمینه چندرشته

 درك و فهم تعامل انسان با سیستمهاي پیچیده را مهندسی ،عبارت دیگربه . کنندکه اداره می

  شناختی و اجتماعی رباتهاي طراحی و خلق براي بزرگی جنبش ،حال حاضر در. گویندمیشناختی 

 خود حتی و انسانی، معلمان تجربه، از توانندمی رباتهایی که شامل ايحوزه. آمده است وجود هب

 رباتیک علم پژوهشگران اکثر. کنند کسب را اطراف محیط با مؤثر ارتباط ابلیتق نتیجه در و بیاموزند

 هوش و رفتار تکامل و توسعه براي ايپایه و شروع نقطۀ عنوانبه حیوانات استدلال و شناخت از

شناختی وجود اي براي رباتیک شدهاکنون تعریف عمومی پذیرفتهالبته هم. کنندمی استفاده رباتیکی

شناختی عموماً  رباتیکةاما حوز. تعریف استسختی قابل به»هوش« مشابه »شناخت«چون ندارد، 

____________________________________________________________________ 
 

1. Cognitive Engineering 



  رازها و نیازها: اجتماعی ـ شناختی     رباتیک 

  

70

انسان در درك، کنترل موتور و شناخت سطح بالا است شامل طراحی و استفاده از رباتها با هوش شبه

(Mavridis, 2014).دانش و شناختی را بتوان به مطالعۀترین شکل آن، رباتیک شاید در عمومی 

 ،رو هستندهشناخته با آن روب ـ در یک محیط پویا و ناقص  که رباتهاي خودکار،ت استدلالیمشکلا

ها مانند رباتیک، هوش شناختی همپوشانی بسیاري از رشتهبراي دستیابی به رباتیک. دکرتعریف 

مصنوعی، علوم شناختی، علوم اعصاب، علوم زیستی، فلسفه، روانشناسی، زبانشناسی، و سیبرنتیک 

بنابراین تلاش براي تعریف مقیدشده رباتیک شناختی امري سازنده نیست چون . وردنیاز استم

  .شودمی رشد است، و یک تعریف قاطع موجب حذف کارهاي آیندهنظم و درحالطبیعت آن بی

شناختی تلاش براي فهم ارتباط بین دانش، درك، و عمل یک ربات در مرکزیت مباحث رباتیک

  پرسشهایی رااي از  در این موضوع علمی، نمونه.(Levesque & Lakemeyer, 2006) گیردقرار می

  :آوریم که بتوانیم به آنها پاسخ دهیممی

براي اجراي یک برنامه به چه نوع اطلاعاتی نیاز دارد، در مقابل اطلاعاتی در اولین گام، یک ربات 

 محیط اطراف خود ةزم است دربارچه چیزي را لادست آورد؟  هاکی برتواند از مسیرهاي ادمی که

 ادراك براي  چه زمانی ربات لازم است از قوةبداند، در مقابل آنچه که فقط طراح لازم است بداند؟ در

داند؟ چه را می حقیقت آنپیش  آنچه از اده کند، در مقابل استدلال دربارةفهم یک حقیقت استف

دسترس ربات باشد، و در چه زمانی این عمل  در باید براي استدلال کارکردزمانی عملکرد داخلی یک 

  . دیگرپرسشهاي شود؟ و برخی گرفته می بدوي یا پیشرفته در نظر

  دستیابی به،همانند بسیاري از سیستمهاي مجهز به هوش مصنوعی، در بحث رباتیک، هدف

که تابعی از باشد، اعمالی  تولید و اجراي به قادر که سیستمی توسعۀ: روشهاي کنترلی سطح بالاست

  خواهیم انجام دهیم مهندسیآنچه که ما نمی. اي مناسب از باورها و انتظارات استمجموعه

 اگر معلوم لاً،مث. اي از مسائل استرهاي رباتیکی است که تنها قادر به حل مشکل دسته یا دامنهگکنترل

  .یمنبدادلیل آن را م  نیست، انتظار داریضروريبرخی کارها انجام  براي 1شود که استدلال برخط

 ربات شنوایی سیستم یک ساخت و طراحی: گوینده یابیجهت. 1. 3

 مردم زندگی وارد را رباتها بیشتر هرچه تا است آن رباتیک علم محققان اهداف تریناصلی از یکی

 جهنتی در. بپذیرند خودشان نمیا در را رباتها حضور بتوانند مردم تا است لازم کار این براي. کنند

انسان با رباتها تعامل ،اندمواجه آن با  هموارهاجتماعی رباتهاي سازندگان که ،مهم ايلهئمس
2

 تطابق و 

 با است قرار که کنید فرض را رباتی. کنندمی زندگی اجتماع یک در که است افرادي با آنها رفتارهاي

____________________________________________________________________ 
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 مهمترین فرد، این با ربات تعاملات نوع اینجا، در. باشد داشته ارتباط ناتوان یا سالخورده فردي

  بتواند دبای اجتماعی ربات یک زیرا. شد خواهند مواجه آن با سازندگان که بود خواهد ايلهئمس

 نیازها این درك براي ابزارهایی از تا است لازم گوییپاسخ این براي و باشد افراد نیاز ويگپاسخ

  . (Saffari, Meghdari, Vazirnezhad, Alemi, 2015)  کند استفاده

 چندگانه، مدولهاي از تا باشند قادر دبای رباتها انسان، و ربات بین طبیعی تعامل برقراري منظوربه

 در انسان با ربات  تعاملزمینۀ در شدهانجام پژوهشهاي. کنند استفاده معنادار ارتباط و شناسایی براي

گفتار بازشناسی نظیر هاییحوزه
1
تصویري تعقیب ،

2
چهره تشخیص ،

3
ءشی تشخیص ،

4
 یادگیري ،

تقلیدي
5

 جایگاه در موضوعات، این از یک هر اگرچه. است گسترده بسیار گوینده یابیجهت ویژهبه و 

 ؛است توسعه و تحقیق مورد آنها از بسیاري نیز ،حاضردرحال و بوده پژوهش و بررسیمورد خود

 ترکیب با توانمی ،نمونهاي بر. طلبدیم جداگانه پژوهشهایی ربات، یک در قابلیتها این ترکیب

  .آورد وجود به ربات یک براي را گوینده یابیجهت قابلیت صوت، یابیجهت و چهره تشخیص

یا /شناختی به سه صورت زبانی، تصویري، و ـ  تعامل انسان و یک ربات اجتماعیة نحودرمجموع،

  انسان را و ربات تعامل موارد بندي نمودار دسته11 شکل .(Mavridis, 2014) استحرکتی 

با  شناختی ـ اجتماعی ربات یک قابلیتهاي جمله مهمترین از زبانی تعامل. دهدوضوح نشان میهب

. دهد پاسخ آن به و باشد انسان گفتار تا به درك قادر دبای اجتماعی ربات یک. آیدمی حساب انسان به

 در. شودمحسوب می لازم و پایه قابلیتی آن سمت به گیريجهت و گوینده یابیجهت راستا، همین در

 در را گوینده یابیجهت ربات، شنوایی سیستم یک ساخت و طراحی با تااست  شده سعی پژوهش این

 از محیط صوتی سیگنالهاي/نشانک سیستم، این در. سازیم پذیرکانپرسروصدا ام محیطهاي

 سیستم. است شده يجایگذار مصنوعی گوش فرم در اًدقیق که شد خواهند دریافت میکروفنهایی

 این در. بزند تخمین را گوینده عمودي و  افقیزاویۀ گفتار، مقاطع شناسایی از پس دبای شنوایی

 ترینمناسب از لذا ،دریگمی صورت تصویر پردازش با تلفیق بدون گوینده یابیجهت پژوهش،

 که ،ربات شنوایی ستمسی. شودمیبرده  کار به گوینده دقیق و سریع یابیجهت منظوربه الگوریتمها

 در. است گوینده سمت به دقیقگیري به جهت قادر ،است رانیود آزادي درجه دو سازوکار به مجهز

 یابیجهت در قبولیقابل دقت ربات، چرخش حین در دریافتی صوتی سیگنال/نشانک پردازش با نتیجه

 گیريجهت بودن طبیعی پژوهش، این در لهئمس مهمترین که است حالی در این .رودمی انتظار گوینده
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آزمایشگاه   در1393عالمی از سال  وزیرنژاد و مقداري، صفاري، احسان .بوده است گوینده سمت به ربات

 )2015 (.کنندمی تلاش قابلیت این به دستیابی براي اجتماعی رباتهاي

  

  
 انسان و ربات اجتماعی تعامل یک موارد بنديدسته نمودار :11 شکل

 ،)دانشجوي کارشناسی ارشد رباتیکـ عالمی، و احسان صفاري زیرنژاد، علی مقداري، مینوبهرام و(

1393-1394  

  

  

  

  

  

  

  

، و آوا  www.aldebaran.com زبانی کودکان با ربات اجتماعی نآوـتعامل گفتاري -12 شکل

  )ساخت قطب علمی طراحی و رباتیک(

  

ساخت قطب علمی (آوا و  www.aldebaran.com نآوزبانی کودکان با ربات اجتماعی   ـتعامل گفتاري :12 لشک

  )طراحی و رباتیک

  

 ونآ آوا
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نمایندگی دانش براي رباتهاي شناختی   .2. 3
1 

  

 دانش در ةاتهاي شناختی نمایندربلازم است دانش،  اي ویژه از سیستمهاي مبتنی برعنوان نمونههب

 کید برأکند، تآنچه آنها را خاص و ویژه می.  که در آن ساکن هستند باشندبخشهاي مربوط از دنیایی

سیستمهاي رباتیکی کنونی، دانش درباره  در.  ربات استآگاهی از پویایی جهان شامل قابلیتهاي خودِ

 که تنها اندکی دور از ،شد، مانند رباتهاي فوتبالیستساده با تواند بسیاراشیاء در دنیاي اطراف آن می

تواند شامل آگاهی  که می،شده است، یا خیلی پیچیدهموقعیت خود در زمین فوتبال برایشان شناخته

اعمال و اقدامات یک  بارةدر دانش ترتیب، همین به. از شکل واقعی اشیاء در محیط اطراف آنها باشد

 دیگر باشد ۀجایی مکانی گسسته از یک نقطه به نقطهظر گرفتن یک جابن تواند ساده و با درمی ربات

 نظر بگیریم، براي آنها درکه کاربردي  هر اما. یا شامل مدلی نسبتاً احتمالی از موفقیت و شکست

علاوه، زبان نمایش دانش هب. ست اشناختی بر تغییر دنیاي اطراف متمرکزرباتیک کلیدي در ویژگیهاي

تواند با زمان تغییرکند، یا توسط که میکم باید روان باشد، شرطی دستِ  مصنوعیمناسب در هوش

   .(Mavridis, 2014)دنیاي اطراف است، بیان شود در  که ناشی از تغییر،تابعی براي تغییر مقدار خود

وضعیت انتگرال و دیفرانسیل ترین حالت، از حسابدر ساده
2

 سازي اقداماتی که با تغییرل براي مد

در کاربردهاي رباتیکی، این .  استفاده شده است،کنندگسسته عمل می صورت آنی وهدنیاي اطراف ب

قدامات هستیم، مانند  ازتري اسازي انواع غنیروش بسیار محدودکننده است و ما نیازمند مدل

 یت،وضع انتگرال و دیفرانسیل حساب در. شوددت زمان معین انجام میمپیوسته براي عملیاتی که 

ویژه، تغییراتی که عملگرهاي به شوند،می جهان اطراف تعبیر در تغییرات  به مفهوممعمولاً اقدامات

 ،اطلاعات به ربات و دنیاي اطراف آن هستند دهندةارائه که حسگرها، اقدامات. دهندربات انجام می

 عنوان یکبه است، رافاط محیط از یمدل ربات یک که هنگامی.  استاي برخورداراهمیت ویژه از نیز

 تاکنون ،حالبااین. دارد آن است که او به جهان اطراف خود آگاهی یا باور ةدهندنشان اقدام، نظریۀ

هم  لازم است ممکن این و ندارد، وجود نظریه از بخشی در قالب دانش از روشن و صریح مفهوم هیچ

 نیاز ما که موضوع زمانی این از طرفی،. یمباش این نظریه منطقی به عواقب مندفقط علاقه اگر ؛نباشد

براي حس کردن یا  که مثال، زمانی براي ؛است و مفید تغیرم ،داند داریمنمی ربات آنچه به مراجعه به

میزان  دانش از روشن و صریح کاربري حساب یک علاوه، ما نیازمندهب. شودمی گیرينکردن تصمیم

  (Levesque & Lakemeyer, 2006) .مییا رباتها در محیط اطراف آگاهی عوامل
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شناختیربات براي استدلال. 3. 3
1

  

 ،اشاره شد اختصار بهپیشین بخش در که ،دانش نمایندگی به شناختیرباتیک در پژوهشی مسائل

 در فکر آن هستند که این نمایش دانش چگونه باید اساساً پژوهشگران این علم. شودنمی محدود

 رباتها مورداستفاده قرار رفتار کنترل براي توانمی را استدلال این چگونه ن،برایعلاوه و شود استدلال

 دانش و استدلال ةشناختی آن است که نمایندترین وجوه رباتیکبنابراین، یکی از متمایزکننده. داد

   دنیایی است که هموارهة استدلال دربار،کنترل رباتها یا عوامل رباتیکی:  استبراي هدف مشخصی

 تا تصمیم کوشندمی بنابراین پژوهشگران ؛طر اقدامات این عوامل سیستمی در حال تغییرندخابه

  بگیرند که چه باید بکنند و چه اقداماتی براي رسیدن به هدف انجام دهند؟

  

 گیرينتیجه .4

وریهاي نوظهور در اشناختی و تأثیر فنّ ـ اي رباتیک اجتماعی نوین و چندرشتهةاین مقاله حوز در

 علاوه، با ارائۀهب. درمان معرفی شدندو کمک) عبارت دیگر کاربرد مهندسی در آموزش هیا ب(ش آموز

. کلیدي و برخی موضوعات پژوهشی راههاي ورود به این زمینه علمی نشان داده شد ویژگیهاي

اي از رباتهاي اجتماعی و شناختی اختصار به بحث پیرامون مفاهیم و معرفی دستههمچنین به

 اي که موضوعی پژوهشی و چندرشته،رسان اجتماعیبندي رباتهاي یاريمشخصاً از طبقه. ختیمپردا

اي هم به ، اشارهدر کنار آن. اي بزرگ از کاربردها، چالشها و مسائل است، یاد کردیمهمراه با مجموعه

ندگان از بیان هدف نویس.  تعامل رباتها با انسان داشتیمةویژگی زبانی، تصویري، و حرکتی در نحو سه

پژوهان جوان کشور براي آشناسازي دانش مفاهیم اولیه، تعریف صریح موضوع و بررسی ویژگیهاي آن،

  تمام در به جامعه کمک براي شناختی ـ  رباتیک اجتماعیةحوز در روشهاي جدید ورود و کشف

  .زندگی است هايجنبه
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