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Предлагается возможная классификация социальных роботов, где основ-

ными параметрами являются функция роботов, сфера их применения и статус-
но-ролевые характеристики при взаимодействии с человеком. Актуализируется 
проблема отсутствия единства терминологического аппарата в социальной ро-
бототехнике, в частности, предлагаются к рассмотрению различные номинации 
социальных роботов для дальнейшей дифференциации. 
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С 1990-х годов японские и американские компании начинают 

разрабатывать новый тип роботов, которые способны интерактивно 
взаимодействовать с людьми на социальном уровне. Это была по-
пытка расширить сферу применения роботов: от индустриальных к 
роботам, включенным в повседневную жизнь. Результатом разрабо-
ток в этой отрасли стало создание социальных роботов и появление 
нового междисциплинарного направления «Социальная робототех-
ника». Основное отличие социального робота от индустриального – 
его интерактивное взаимодействие с человеком согласно сложив-

                                                 
1 Данная статья написана при поддержке гранта РФФИ 12-06-33047 – «Исследования 

междисциплинарных научных оснований социальной робототехники в контексте гумани-
тарной информатики». 
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шимся социальным нормам и правилам. Так, С. Бризил выделяет 
следующие роли робота во взаимодействии с человеком [1]: 

 Робот-инструмент; 
 Робот – продолжение тела; 
 Робот-аватар; 
 робот – социальный партнер. 
Сегодня уже разработано большое количество роботов, одной из 

задач которых является общение с человеком. За последнее десяти-
летие взаимодействие между людьми и роботами стало в целом бо-
лее «социальным». Отмечается, что подобное явление вполне зако-
номерно, так как люди в принципе склонны реагировать социально и 
применять социальные правила к технологиям [2].  

Специфика подобного взаимодействия – предмет отдельного 
изучения. В настоящее время представлены многочисленные иссле-
дования, описывающие частные прикладные аспекты взаимодейст-
вия человека и робота. При этом единая общая теоретическая база 
полноценно не разработана, включая сам термин «социальный ро-
бот», который до сих пор не устоялся ни в номинации, ни в концеп-
туальном содержании. В рассматриваемых работах можно встретить 
различные номинации роботов описываемого типа: сервисные робо-
ты, роботы-помощники, роботы-ассистенты, домашние роботы, ро-
боты-компаньоны, терапевтические роботы, гуманоидные роботы и 
т.д. Часто перечисленные номинации употребляются как полные или 
частичные синонимы. В статье «Понимание социального робота» [3] 
подробно рассматриваются основные термины, применяемые сего-
дня к роботам, взаимодействующим с человеком, а также актуализи-
руется проблема отсутствия единства терминологической базы. 
Вслед за авторами предлагается дифференцировать существующие 
термины следующим образом. Номинация «сервисный робот для 
человека» была введена в противопоставление «сервисному роботу», 
обслуживающему оборудование. В определении сервисных роботов 
внимание в принципе не фокусируется на специфике и возможно-
стях взаимодействия с людьми [4]. В эту группу могут быть отнесе-
ны все бытовые роботы, например: PatrolBot, CoroBot, Roomba и др., 
но они не могут считаться социальными. Роботов, являющихся ча-
стью гетерогенной группы роботов или людей, при этом способных 
узнавать друг друга и участвовать в социальных взаимодействиях, 
называют социально-интерактивными роботами [5]. Интерактивных 
роботов предлагают различать по параметру субъекта взаимодейст-



   Гуманитарная информатика. 2014.  Вып. 8     32

вия. Выделяют социальных (Social) и коммуникативных (Sociable) 
роботов. Так, социальные роботы взаимодействуют друг с другом, а 
коммуникативные – с человеком [6]. Согласно представлениям 
С. Бризил, такой (Sociable) робот должен быть способен к понима-
нию людей и себя в социальном контексте, а также быть коммуника-
тивным, обучающимся и максимально приближенным к человеку в 
своем поведении [7]. 

На наш взгляд, к рассматриваемым далее роботам корректнее 
применять термин «социальный робот», так как в русском языке от-
сутствуют единицы, синонимичные бинарной оппозиции Social и 
Sociable. Под этим термином будет пониматься робот, способный к 
социальному взаимодействию с человеком, учитывающий социаль-
ный контекст. Данный термин в большей степени эквивалентен анг-
лийскому sociable, содержащем семантику «коммуникативный, дру-
жеский, контактный, общительный». При этом термин «социаль-
ный» в русском языке также включает такие компоненты, как «отно-
сящийся к жизни людей и их отношениям в обществе», как и в анг-
лийском social. 

Таким образом, социальной робот при коммуникации с челове-
ком должен использовать и распознавать социальные сигналы, на-
пример уметь выражать и воспринимать эмоции. Он способен уста-
навливать и поддерживать социальные отношения, а также разви-
вать свои социальные компетенции. Еще один обязательный компо-
нент социального робота – наличие культурного интерфейса. Дан-
ный термин введен Львом Мановичем [8] по отношению к внешним 
интерфейсам технологий, но может быть применим и к социальным 
роботам. Культурный интерфейс – это общий дизайн социального 
робота, совмещающий в себе конвенции традиционных культурных 
форм и конвенции интерфейса «человек – компьютер». Создавая 
культурный интерфейс, разработчики учитывают сферу применения 
робота, его функции, целевую аудиторию для взаимодействия. Тер-
мин «культурный интерфейс» синонимичен также используемому 
понятию «социальный интерфейс» [3]. 

В настоящее время также отсутствует единая общепризнанная 
классификация или единые параметры группировки социальных ро-
ботов. Цель данной работы – попытка создания некого прототипа 
возможной классификации социальных роботов. Примеров уже раз-
работанных классификаций было встречено не так много. В рас-
смотренных классификациях выделяется группа социальных робо-
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тов-ассистентов, задача которых состоит в том, чтобы поддерживать 
независимость жизни людей пожилого возраста. В свою очередь ро-
боты-ассистенты подразделяются на сервисных и компаньонов. Сер-
висные социальные роботы призваны облегчить человеку повсе-
дневную жизнь, в частности, помочь решить бытовые задачи (приго-
товление пищи, уборка дома и т.д.). Социальные функции таких ро-
ботов необходимы, в первую очередь, для облегчения взаимодейст-
вия с роботом. Основная функция роботов-компаньонов – поддер-
жание психического здоровья человека, как правило, посредством 
общения, и для такого типа роботов социальная функция уже основ-
ная [9]. Параметр данной классификации: приоритетные функции 
могут быть применимы к единой типологии социальных роботов. 
Следует отметить, сегодня робот все чаще выполняет несколько 
функций. Одна и та же платформа может использоваться комплекс-
но для различных целей. В таком случае в основу классификации 
должно быть положено несколько параметров: базовые или приори-
тетные функции, статусно-ролевое взаимодействие с человеком и 
сфера применения.  

 

 
Рис. 1. Функциональная классификация социальных роботов 
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Основой является функциональное разделение социальных ро-
ботов на ассистентов, компаньонов и роботов в медиа-сфере (рис. 1).  

Первая группа ассистентов включает роботов, выполняющих в 
той или иной степени роль помощников человека в процессе любой 
деятельности. Это отчасти родоначальники всех социальных робо-
тов: создание машин изначально мотивировалось идеей рационали-
зировать свой труд. Робот рассматривается как помощник человека, 
способный выполнять за него рутинную или неприятную работу. 
Как правило, такие роботы выполняют функции, связанные со сфе-
рой обслуживания. По типу функций они разделяются на сервисные 
функции (сфера услуг) и узкоспециальные (профессиональные). В 
первую подгруппу можно отнести различных сервисных роботов, 
которые могут использоваться в повседневной жизни, например до-
ма. Таких роботов часто обозначают как домашних роботов. Услов-
но мы можем обозначить ролевой статус этих роботов как слуга или 
дворецкий, в таком взаимодействии человек занимает социальную 
позицию «выше». Подобные роботы в основном ориентированы на 
выполнение несложных обязанностей: приготовление пищи, уборка, 
стирка, прием заказов и т.д. Отметим, что при этом в таких сервис-
ных роботах присутствует компонент социального взаимодействия.  

В качестве примера можно привести робота-бармена ARMAR 
[10], который в зависимости от заказа приносит напитки и еду, мо-
жет самостоятельно определять количество жидкости в пакете, учи-
тывая ее вес. Если стакан не полон, робот дольет необходимое коли-
чество жидкости из другого пакета. Умеет работать с большинством 
продуктов, лежащих в холодильнике, даже доставать хрупкие яйца и 
перекладывать на стол, не повреждая скорлупу. Кроме того, робот 
способен обучаться, наблюдая, например, за тем, как человек извле-
кает посуду из посудомоечной машины или протирает кухонный 
стол. Роботы Mahru-Z и Mahru-M [11] созданы для приготовления 
пищи и подачи ее на стол. Робот Mahru-Z, передвигающийся на двух 
ногах, занимается приготовлением еды. Второй робот, Mahru-M, ус-
тановлен на платформе, передвигающейся на колесах. Благодаря 
этому он более подвижен и маневрен, что позволяет выполнять 
функции персонала, подающего пищу и сервирующего стол. В на-
стоящее время эти роботы могут выполнять простые операции по 
приготовлению: нарезать хлеб, приготовить тосты и разогреть гото-
вую пищу в микроволновой печи. Робот PR2 [12] следит за челове-
ком, сверяется с базой данных и делает выводы о том, что тот сдела-
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ет дальше. При необходимости PR2 оказывает человеку помощь. 
Например, если робот «увидел», как человек убирает контейнер с 
пищей со стола, он предположит, что контейнер намереваются по-
местить в холодильник. Сделав прогноз, робот подъедет к холодиль-
нику и откроет дверцу, избавив человека от необходимости выпол-
нять эту операцию. 

Human Support Robot (HSR) оснащен экраном, который может 
быть использован для телеприсутствия или графического интерфей-
са. Максимальная скорость составляет 3 км/ч: робот двигается дос-
таточно медленно, чтобы быть безопасным. Он умеет открывать и 
закрывать шторы, убирать в комнате, удерживать двумя пальцами 
предметы массой до 2,6 кг, а также поднимать их с пола или доста-
вать с высоких полок. Для того чтобы приносить необходимые вещи 
или лекарства, робот  использует свою голову. Схожие функции вы-
полняет робототехнический помощник по уходу RoNA [13] (Robotic 
Nursing Assistant), который может поднять и переместить особо тя-
жёлых больных (около 136 кг). У медицинского робота RoNA ин-
туитивный интерфейс для управления: можно использовать голосо-
вые команды и жесты. Он может применяться как помощник в боль-
нице, в Доме престарелых и в инфекционных отделениях.  

Во вторую подгруппу отнесены роботы, выполняющие узкопро-
фессиональные функции. Такие роботы могут претендовать в буду-
щем на то, чтобы полностью заменить человека в некоторых про-
фессиях. Они могут не только исполнять роль ассистента, помощни-
ка человека, но и равного члена команды, а также находиться в со-
вершенно новом, ранее не представленном ролевом статусе: выше 
человека. 

В марте 2012 г. начался эксперимент по использованию роботов-
надзирателей в корейских тюрьмах. Проект ведёт исследовательская 
группа Asian Forum for Corrections. В их обязанности входит осуще-
ствлять посредничество при переговорах между заключёнными и 
охранниками, а также наблюдение за поведенческими аномалиями 
осуждённых, такими как проявления жестокости и насилия или по-
пытки суицида [14]. Социальную позицию выше человека могут 
реализовывать и роботы-учителя. В качестве примера можно при-
вести интеллектуального робота Genibo, который исполнял роль ас-
систента педагога в корейских детских садах [15]. В Японии робот 
Saya проводил занятия в начальной школе [16]. Различные модели 
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роботов-учителей разрабатываются и апробируются в США, Вели-
кобритании, Германии и других странах.  

Робот-пожарный Octavia [17] может стать полноценным членом 
команды людей. Робот оснащен самыми основными средствами для 
тушения пожара, может найти огонь с помощью встроенных инфра-
красных камер. В центре внимания не столько фактическое тушение 
пожара, сколько взаимодействие с человеком. Octavia взаимодейст-
вует с человеком, пытается понять и правильно интерпретировать 
его речь и жесты. Впервые в истории космонавтики робот Robonaut 
2 [18] работает на международной космической станции НАСА. Та-
ким образом, роботы взаимодействуют с людьми, используя свои 
преимущества в планировании и выполнении задач, отчасти конку-
рируя с человеком. 

Вторая группа роботов – это роботы-компаньоны. Такие роботы 
призваны быть другом человека, стимулировать его эмоции, оказы-
вать терапевтическое воздействие на психику. Сегодня представле-
ны модели роботов-компаньонов, часто также выполняющих и 
функции роботов-ассистентов. Профессор Кано Масаеши из научно-
технологического института Аичи, чтобы помочь пожилым японцам 
справиться с депрессией сконструировал робота-младенца Babyloid 
[19]. Робот имитирует звуки и движения ребенка. Лицо механиче-
ского младенца способно выражать спектр эмоций, характерных для 
различных ситуаций. Синие светодиоды – это слезы, щеки розовеют, 
когда робот демонстрирует счастье. Так же, как ребенок, робот бу-
дет засыпать, когда его качают, давая важную позитивную обратную 
связь с пациентом своего компаньона. Поведение робота-младенеца 
зависит от того режима, который выбирает человек. Кроме уже за-
программированных поведенческих моделей, всегда есть возмож-
ность наделить робота индивидуальными особенностями. 

Робот-тюлень Paro уже несколько лет участвует в экспериментах 
по всему миру, взаимодействуя с людьми старшего поколения [20]. 
Робот моргает, двигает головой и ластами, имитирует голос дете-
ныша гренландского тюленя. У робота есть пять видов датчиков: 
тактильные, освещенности, прослушивания, температуры и положе-
ние датчиков, с помощью которых Paro может воспринимать людей 
и окружающую среду. Он демонстрирует радость, когда его гладят, 
учится реагировать на слова и может научиться вести себя так, как 
нравится пользователю. Например, Paro будет помнить свои и пре-
дыдущие действия пользователя и попытается повторить их, чтобы 
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его погладили. Также к роботам-компаньонам можно отнести сле-
дующие модели: Fujitsu Emotion Bea, Nao и др.  

Третья группа включает социальных роботов, входящих в ме-
диасферу и выполняющих в большей степени развлекательные 
функции. Это роботы артисты, певцы, музыканты. Данные роботы 
«социализировались» относительно недавно, хотя сама идея исполь-
зования автоматических машин для развлечения и  ее многочислен-
ные воплощения известны достаточно давно: механическая Мария 
Антуанетта (Жози де Темпан 1772 г.), Pianist или Lady Musician 
(Жаке Дро 17 в.). Известны проекты роботов-художников: Aikon 2, 
Vangobot, MEART, E-David, Hector и Victor и др. Тем не менее такие 
роботы не взаимодействовали с человеком на социальном уровне, 
поэтому их нельзя отнести к группе социальных роботов. 

Сегодня такие роботы, помимо исполнения «творческих функ-
ций», социально интерактивны, а также встраиваются в общую 
сложную социальную систему. Например, уже широко известен фе-
номен рок-группы Compressorhead [21]. Группа состоит из четырех 
роботов, каждый из которых играет на своем инструменте. У робо-
тов гуманоидный интерфейс и у каждого есть свое имя. Также у 
группы имеется свой сайт, сообщество в социальных сетях и распи-
сание гастролей, с большим успехом проходящих в странах Европы. 
Не менее знаменит робот HRP-4C [22] . Андроид-азиатка стала в 
Японии звездой. Она поет, танцует, снимается в музыкальных кли-
пах, ходит по подиуму и стала настолько популярной, что является 
героиней аниме. Робот Wakamaru впервые вышел в качестве актёра в 
университете Осаки. Два андроида сыграли вместе с людьми 20-ми-
нутный спектакль Hataraku Watashi (Я работник) по пьесе японского 
драматурга Оридзы Хираты (Oriza Hirata) [23].  

Итак, предлагаемая классификация может быть сегодня исполь-
зована как универсальная для теоретического осмысления появив-
шихся многочисленных платформ социальных роботов. Безусловно, 
она не является окончательной и должна быть дополнена по мере 
развития социальной робототехники и появления новых роботов.  
Уже сегодня одна и та же платформа социального робота может вы-
полнять несколько функций, использовать различные статусно-
ролевые модели поведения и использоваться в разных сферах, по-
этому не всегда можно отнести ее полностью в ту или иную группу. 
Тем не менее данная классификация выявляет взаимосвязь парамет-
ров: функция, сфера использования и статусно-ролевое взаимодей-
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ствие робота и человека. Отметим, что статус робота ниже статуса 
человека во взаимодействии присутствует только в сфере обслужи-
вания или домашней сфере, во всех других сферах наблюдается рав-
ноправный статус робота или даже статус выше статуса человека. 
Возможно, изменение статусно-ролевого взаимодействия человека и 
робота является также следствием изменения основных функций 
социального робота: от помощи человеку к управлению. Интерес-
ным представляется развитие социальных  роботов в медиа-сфере, 
несмотря на их долгое существование, они только недавно стали 
обретать «социализацию». Их статусное взаимодействие с челове-
ком осуществляется «на равных», будет ли в дальнейшем происхо-
дить повышение статуса робота, повторяя систему человеческой 
коммуникации в этой сфере, пока неизвестно. Насколько в целом 
социальное взаимодействие робота и человека повторяет социаль-
ную коммуникацию людей – актуальная тема для дальнейшего ис-
следования.  
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