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Введение. В статье представлено обоснование выделения в исследованиях коммуни-
кации «человек – машина» особой предметной области – изучение ее как социального 
ролевого взаимодействия. Формулируются ключевые положения описания реляцион-
ного механизма возникновения социальных ролей в исполнении агентов коммуника-
ции «человек – машина». Привлекаются данные об экспертизах применения техноло-
гий с искусственным интеллектом в коммуникации человека с машинами.  
Методология и источники. Исследование основано на реляционной парадигме 
объяснения природы феномена социальных ролей в коммуникации человека и ма-
шины, возникающих и конструируемых исключительно в пространстве их взаимодей-
ствий. Для концептуализации предлагаются понятия социальной роли, симуляции 
роли, имитации роли, подражания, уподобления, реляции, ситуативного действия. В 
качестве источников использованы экспертные отчеты об исследовании коммуника-
ций человека с устройствами искусственного интеллекта.  
Результаты и обсуждение. Установлено, что социальные роли человека и функции 
машины формируются в процессе взаимной симуляции, имитации, подражания и упо-
добления с учетом ситуации. Человек как коммуникатор включен в исполнение двух 
ролей, но исполняет одну из них, возникающую в коммуникации. Две роли объеди-
нены в одну – социальную роль, которую могут исполнять только оба участника сов-
местно и в особом гибридном формате коммуникации. Природа социальности этих 
ролей – в ситуации коммуникации. 
Заключение. Реляционный механизм возникновения социальных ролей в исполне-
нии человека и машины проявляется в изменении поведения человека и модифика-
ции функций машины. При исполнении социальных ролей происходит техноморфи-
зация поведения человека и антропо(социо)морфизация функционирования ма-
шины. Человек переосмысливает роль коммуникатора, меняя ее значение при кон-
такте с технической формой активности машины-коммуникатора. Роль превращается 
в синтез антропо- и техноморфных проявлений. Машина начинает присутствовать 
как агент и заявляет о себе требованиями учитывать свою специфику. Человек стре-
мится не потерять социальное основание ее поведения и одновременно вынужден 
адаптироваться к опциям машины. 
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Introduction. The article presents the rationale for identifying a special subject area in human-
machine communication research – studying it as a social role interaction. Key provisions for 
describing the relational mechanism for the emergence of social roles in the performance of 
human-machine communication agents are formulated. Data on expert examinations of the 
use of artificial intelligence technologies in human-machine communication are used. 
Methodology and sources. The study is based on the relational paradigm of explaining the 
nature of the phenomenon of social roles in human-machine communication, arising and 
constructed exclusively in the space of their interactions. For conceptualization, the 
concepts of social role, role simulation, role imitation, imitation, assimilation, relation, 
situational action are proposed. Expert reports on the study of human communications with 
artificial intelligence devices were used as sources. 
Results and discussion. It has been established that human social roles and machine 
functions are formed in the process of mutual simulation, imitation, emulation and 
assimilation taking into account the situation. A person as a communicator is included in 
the performance of two roles, but performs one of them, which arises in communication. 
Two roles are combined into one – a social role, which can be performed only by both 
participants together and in a special hybrid format of communication. The nature of the 
sociality of these roles is in the communication situation. 
Conclusion. The relational mechanism of the emergence of social roles in the performance 
of a person and a machine is manifested in a change in human behavior and a modification 
of machine functions. When performing social roles, technomorphization of human behavior 
and anthropo(socio)morphization of machine functioning occur. A person rethinks the role 
of a communicator, changing its meaning upon contact with the technical form of activity of 
the machine-communicator. The role turns into a synthesis of anthropo- and technomorphic 
manifestations. The machine begins to be present as an agent and declares itself by demands 
to take into account its specificity. A person strives not to lose the social basis of his their 
behavior, and at the same time is forced to adapt to the options of the machine. 
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assimilation, hybrid communication 

For citation: Ignatyev, V.I. and Dushina, U.S. (2025), “Social Roles in Human-Machine Communication: 
Conceptualization of the Subject Area”, DISCOURSE, vol. 11, no. 2, pp. 55–72. DOI: 10.32603/2412-8562-
2025-11-2-55-72 (Russia). 



Социология ДИСКУРС. 2025. Т. 11, № 2. C. 55–72 
Sociology DISCOURSE. 2025, vol. 11, no. 2, pp. 55–72 

 

57 Социальные роли в коммуникации «человек – машина»: концептуализация предметной области 
Social Roles in Human-Machine Communication: Conceptualization of the Subject Area 

Введение. В исследовании устройств с искусственным интеллектом (ИИ) во взаимо-
действии с человеком еще далеко не все вопросы остаются проясненными. До какого пре-
дела можно придавать антропо- и социоморфные черты коммуникации человека с маши-
ной? Стоит ли стремиться превращать взаимодействие с машиной в подобие социального 
взаимодействия, а активность машины в коммуникации – в исполнение социальных ролей, 
делая тем самым машину полноценным участником – агентом – социальных отношений? 
И главный вопрос с позиции социологии: становятся ли эти коммуникации социальными 
взаимодействиями или же только демонстрируют признаки подобия социальности? 

За последние десятилетия в связи с распространением компьютерных технологий сло-
жилось междисциплинарное направление исследований взаимодействия человека с маши-
нами с ИИ. Одной из первых данную тематику стала разрабатывать профессор Ланкастер-
ского университета Л. Сачмен [1]. Ее центральная идея: взаимодействия человека и компь-
ютера должны рассматриваться как ситуативные и контингентные и не могут сводиться к 
заранее разработанным программам функционирования машины. Среди исследований, в 
которых продолжена традиция, заложенная Л. Сачмен, можно выделить, например, работы 
C. Nass, J. Steer и E. R. Tauber [2], которые применили новую экспериментальную парадигму 
для изучения взаимодействия человека и компьютера. В выводах результатов пяти экспери-
ментов были представлены доказательства того, что взаимодействие людей с компьютерами 
в основе своей социально [2]. B. J. Fogg и C. Nass описали эксперимент, где нужно было 
выяснить, могут ли компьютеры мотивировать пользователей изменить свое поведение. Ис-
пользование в этом эксперименте социальной динамики, называемой «правилом взаимно-
сти», показало, что пользователи оказывали больше помощи тому компьютеру, который по-
мог им ранее [3]. C. Breazeal пришла к заключению, что люди будут интуитивно взаимодей-
ствовать с роботами в естественной социальной манере при условии, что робот сможет вос-
принимать, интерпретировать и адекватно реагировать на знакомые социальные сигналы 
человека [4]. Исследование E. Sandry взаимодействия человека с различными видами робо-
тов позволяет по-новому взглянуть на то, что такое коммуникация и что такое быть комму-
никатором [5]. S. A. Lee, Y. Liang и S. Cho проанализировали «убеждающий эффект» в кон-
тексте взаимодействия человека и робота, что позволило ответить на вопрос, могут ли ро-
боты использовать вербальные просьбы и убеждающие механизмы, чтобы добиться подчи-
нения человека [6]. A. Edwards, C. Edwards, P. R. Spence и D. Westerman представили ре-
зультаты исследования, основанного на использовании сценариев взаимодействия человека 
с роботом. Было установлено, что люди будут испытывать больше неуверенности, меньше 
симпатии и ожидать меньшего социального присутствия, когда им скажут, что они будут 
взаимодействовать с социальным роботом, а не с другим человеком [7]. В частности, наблю-
далось, что робот при взаимодействии с людьми следует определенным поведенческим 
ожиданиям [8–10]. Эти и другие исследования привели не только к развитию тематики, но 
и формированию сообщества ученых, объединенных вокруг направления «коммуникация 
“человек – машина”». Промежуточные значимые результаты были представлены в труде 
А. Л. Гузман «Коммуникация “человек – машина”. Переосмысление коммуникации, техно-
логии и самих себя» [11]. Площадкой для постоянных коммуникаций стал созданный в 2020 
г. журнал с одноименным названием. 
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Социологический аспект изучения взаимодействия человека с устройствами с ИИ нахо-
дится в поле зрения отечественных исследователей. Например, В. В. Васильковой и Н. И. Ле-
гостаевой был представлен переход от технологически-центрированного понимания ботов к 
более широкому – социально-центрированному как новому инструменту информационного 
влияния различных социальных субъектов в социальных онлайн-сетях [12]. Р. Н. Абрамов и 
В. М. Катечкина рассмотрели интеракцию «человек – машина» с точки зрения восприятия 
людьми социальных роботов в повседневных ситуациях [13]. С. Е. Гасумова и Л. Портер 
провели социологический анализ первых результатов и тенденций роботизации социальной 
сферы. Они подняли этические вопросы использования робототехники в социальной сфере, 
проанализировали угрозу жизни и здоровью людей вследствие роботизации [14]. Работы 
Н. Н. Зильберман посвящены классификации социальных роботов [15]. В. И. Игнатьевым и 
К. И. Спиридоновой выявлен и исследован эффект техноантропной дихотомии проекта «cо-
циальный робот» и описан механизм возникновения гибридной коммуникации [16, 17].  

Однако в отдельную тематическую область пока не выделилось изучение коммуника-
ции «человек – машина» как реализации сценария исполнения социальных ролей. Проблем-
ная ситуация: исследователи сосредоточены на оценке степени эффективности согласова-
ния взаимодействий человека с машиной, достигаемого путем совершенствования алгорит-
мов программирования функций машины и взаимодействующего с ней человека. При этом 
упускается учет возникновения эффекта эмерджентности – появления не машинных, а со-
циальных характеристик, поскольку одна из сторон – социальный агент и в коммуникациях 
не может вести себя иначе как исполнитель социальных ролей. Это дает основание предпо-
ложить, что функционирование машины с ИИ не может не становиться подобным и соци-
альному ролевому поведению. 

Предмет предлагаемой статьи – обсуждение предпосылок для дальнейшей концептуа-
лизации накопленных материалов исследований результатов разработок и применения тех-
нологий, позволяющих развивать особый сегмент коммуникативного пространства, насы-
щенного цифровыми технологиями под контролем ИИ. Наша цель – сформулировать клю-
чевые положения описания реляционного механизма возникновения социальных ролей в ис-
полнении агентов коммуникации «человек – машина». Реляционная концепция конструиру-
ется путем введения в ее основание нескольких исходных понятий: социальная роль, симу-
ляция роли, имитация роли, подражание, уподобление, реляция, ситуативное действие. Цен-
тральная задача – перевести в поле интенсивного теоретического дискурса осмысление нако-
пившихся данных об экспертизах применения технологий с ИИ в их коммуникации с 
людьми, что необходимо для экспликации сведений о появлении признаков социальности в 
ролевых интеракциях. Это потребовало уделить основное внимание уточнению интерпрета-
ции понятийного аппарата и продемонстрировать его присутствие/отсутствие в текстах экс-
пертов. Ограниченный формат статьи позволил обратиться лишь к самым типичным случаям 
и оценкам. Гипотеза: поскольку при взаимодействии люди используют в своем поведении 
модели, которые социально определены и зафиксированы как социальные роли, можно пред-
положить, что человек подобным образом будет пытаться коммуницировать с машиной, ра-
ботающей на основе ИИ. Вероятно, и разработки алгоритмов для коммуникации с человеком 
также ориентированы на реализацию модели социального ролевого поведения.  
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Методология и источники. Подход, реализуемый в предлагаемой статье, находится в 
русле исследований, получивших обозначение «Human-Machine Communication» (HMC) – 
коммуникация «человек – машина» (КЧМ). Это направление обрело контуры кооперации 
представителей различных наук к середине второго десятилетия XXI в. Как подчеркивает 
один из лидеров направления А. Гузман, «коммуникация “человек – машина” – это одно-
временно и концепт, и область исследований в коммуникации. Это создание значений среди 
людей и машин и изучение этого процесса и связанных с ним аспектов» [11, с. 17]. Особен-
ность современной ситуации с коммуникациями состоит в том, что в коммуникации «чело-
век – машина» технология концептуализируется как нечто большее, чем канал или медиа: 
она играет роль коммуникатора. В отличие от моделей человеческой коммуникации, модели 
КЧМ содержат сообщения, передаваемые между людьми и машинами. «”Образ” коммуни-
кации меняется – от людей, стоящих лицом друг к другу, к человеку, стоящему лицом к 
машине» [11, с. 19]. Область изучения КЧМ включает такие области, как HCI (взаимодей-
ствие человека и компьютера), HRI (взаимодействие человека и робота) и HAI (взаимодей-
ствие человека и агента) [11, с. 34].  

Мы предлагаем дополнить эти области еще одной, собственно социологической – «cо-
циальные ролевые взаимодействия человека и машины» (human-machine social roles 
interaction – HMSRI). Наше исследование сфокусировано на выявлении концептуальных ос-
нований этой предметной области и прежде всего уточнении понятийного аппарата и воз-
можности его применения в выявлении социального характера ролевых коммуникаций. 

Теоретико-методологическим основанием исследования выступают социологические 
теории социальных ролей. Особенность предлагаемого нами подхода: мы исходим из пара-
дигмы реляционной природы феномена социальных ролей как возникающих (конструируе-
мых) исключительно в пространстве коммуникативных взаимодействий (такой подход близок 
используемому концепту реляционности в критической теории общества П. Донати [18] или 
конструктивизму морфогенеза у М. Арчер [19]). В этом смысле наш подход при объяснении 
происхождения моделей ролевого поведения/действия как у человека, так и у машины пред-
полагает выход за пределы объяснения их функционального происхождения, т. е. исключи-
тельно задаваемого человеку при его социализации, а машине в результате подключения ее к 
программному обеспечению. Такой подход вытекает из выявленных в теориях социальных 
ролей нюансов их отличия от ролей как таковых и от социального действия.  

Теория социальных ролей основательно разработана в социологии и социальной антро-
пологии (Р. Линтон, Б. К. Малиновский, А. Радклифф-Браун, С. Ф. Нейдл), в теории малых 
групп (У. А. Томас, Э. О. Росс, Ф. В. Знанецкий, Ч. Кули, Э. Джекобсон), в социальной пси-
хологии (Т. Шибутани, Э. Зандер и др.), в теориях среднего уровня (Р. К. Мертон), в теории 
межличностных отношений (К. Рицлер, М. Шелер), в социометрии (Я. Л. Морено), в теории 
социализации (З. Фрейд, Т. Парсонс). Ограничимся приведением признанной в социологии 
характеристики, представленной Р. Линтоном в работе 1936 г., где он отмечал, что регуляр-
ное и длительное воспроизводство определенных стереотипов поведения приводит к опре-
деленной роли, т. е. роль – отдельно взятый аспект целостного поведения [20]. Согласно 
Линтону, социальная роль характеризуется ожидаемым поведением, предписания которого 
основаны на культуре общества. По Парсонсу, роль основана не только на взаимных ожи-
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даниях акторов, но и конституируется ими [21]. Роли исполняются в соответствии с учетом 
контекста и ситуации. С точки зрения В. Тернера, понятием «создание роли» (role-making) 
обозначается формирование и модификация ожидаемого поведения в ходе взаимодействия, 
создание роли – это опытный процесс, в ходе которого роли идентифицируются и наполня-
ются содержанием по мере взаимодействия в изменяющейся системе координат [22]. 

В качестве базы использованы исследования коммуникации человека с машинами. 
Их содержание дает материал для вторичной теоретической интерпретации содержащихся в 
них сведений. При изучении коммуникаций человека с ИИ мы опирались на результаты ис-
следований, представленных в русскоязычных публикациях в работах А. Л. Гузман [11], 
В. В. Васильковой, Н. И. Легостаевой [12], Р. Н. Абрамова, В. М. Катечкиной [13], С. Е. Гасу-
мовой, Л. Портер [14], Н. Н. Зильберман [15]. Р. Айлетт, П. Варгас, Н. Шарки [23], Р. Йонка 
[24]. Были использованы англоязычные опубликованные результаты изучения коммуникации 
«человек – машина», а также первоисточники в виде отчетов о проведенных экспериментах 
и исследованиях B. J. Fogg и C. Nass [3], C. Breazeal [4], E. Sandry [5], S. A. Lee, Y. Liang и 
S. Cho [6], A. Edwards, C. Edwards, P. R. Spence и D. Westerman [7] и др. Особое внимание 
обращено на исследования, проводимые научным сообществом, инициатором и неформаль-
ным лидером которого является А. Гузман, доцент кафедры коммуникации в Университете 
Северного Иллинойса. Результаты представлены в сборнике отчетов о проведенных экспери-
ментах по проверке технических возможностей совершенствования коммуникации человека 
с различными устройствами [11]. Эти материалы являются одной из значимых обобщающих 
научных публикаций последнего времени по теме коммуникации человека и машины. 

Результаты и обсуждение. Анализ источников позволил авторам предлагаемой статьи 
сделать ряд выводов концептуального характера. Но прежде всего пришлось специально 
обратиться к уточнению метода поиска социальных характеристик в поведении человека и 
активности устройств. 

К уточнению методологии обнаружения феноменов «социальности». Наблюдаемые 
формы активности машины и относимые зачастую к социальному ролевому поведению не 
могут быть однозначно отождествлены с социальным действием, но они ему подобны. Что 
означает создание подобия социальной роли? Необходимо уточнить, с каким подобием и 
уподоблением мы имеем дело в случае демонстрации машиной ролевого поведения/актив-
ности и в ситуации, когда сам человек, вступая в коммуникацию с машиной, также вынужден 
занять позицию исполнителя социальной роли. И в какой степени в такой коммуникации по-
ведение человека подобно/тождественно социальной роли? Как правило, в этом случае гово-
рят о симуляции ролевого поведения или же о его имитации, используя эти понятия как си-
нонимы. С развитием цифровых технологий и совершенствованием алгоритмов и программ-
ного обеспечения используется понятие симуляции при построении цифровых моделей и 
компьютерных симуляций реальных объектов и процессов. При этом подчеркивается, что 
эти модели строятся по принципу подражания реальным свойствам моделируемых объектов. 
Новые возможности для симуляции и подражания человеческим коммуникациям открывает 
технология чат-ботов с генеративным искусственным интеллектом. Полагаем, что стоит об-
ратить особое внимание еще на один нюанс коннотации этих понятий, который возникает 
при интерпретации и человеческого поведения, и функционирования машины. 
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Симулировать человеческое поведение – значит притворяться человеком, выдавать себя 
за человека или за некоторые его качества или способности. Это притворство обеспечива-
ется путем подражания его качествам и возможностям, т. е. путем имитации. Пользователи 
и разработчики стремятся притворяться (симулировать) взаимодействующими с машинами 
(играть роль) и разрабатывать машины так, чтобы машины демонстрировали притворство 
быть человеком, выдавая себя за человека (имитация). Но и люди вынуждены принимать 
правило – симулировать исполнение социальной роли при коммуникации с машинами, как 
если бы те были людьми, что определяется императивом коммуникативного действия: это 
человеческий вид взаимодействия, поскольку наполняется значениями и смыслами. По-
этому и люди ожидают появления от действий машин значений и даже смыслов, хотя бы в 
имитационной форме. Это и есть императив коммуникации «человек – машина» – условие, 
при котором коммуникация будет успешной.  

Но роль становится социальной, когда между агентами возникает и воспроизводится 
взаимодействие – реляционное отношение, когда шаблон модифицируется в актуализиро-
ванную схему коммуникации. А отношение (attitude) возникает как результат реляций 
(relations). Индикатором обнаружения социального ролевого поведения/активности чело-
века/машины являются проявления обеими сторонами ожиданий определенных действий, 
предварительно социально установленных и предписанных исполнителям. При поиске при-
знаков ролевой активности следует учитывать, что роль – не все в проявлении активности, 
а одна из ее сторон. Кроме этого, требуется выявление свидетельств интерпретации роли 
каждой из сторон и свидетельств модификации ролей. В этом случае поиск совпадает с глав-
ным направлением исследования КЧМ – поиском возникающих значений коммуникации со 
стороны человека и машины и отслеживанием того, как происходит означивание (придание 
смысла) действий со стороны человека и со стороны машины. Сложнее с процедурой свя-
зывания содержания роли с социальным статусом. Его адекватное определение связано с 
той конфигурацией связей, в которые оба участника коммуникации включены. Это система 
коммуникативного взаимодействия, предписывающая каждому участнику обязанно-
сти/функции и права/модификации и интерпретации. В любой ситуации их взаимодействие 
будет носить характер коммуникации, а их статус будет статусом коммуникатора. 

Выявление эмпирических признаков социальной роли усложнено тем, что эти феномены 
существуют как продукт процесса реляций – постоянного соотнесения участниками значений 
и смыслов своих действий. Социальные характеристики машин определяются статусным 
«контейнером», содержание которого – концепция особой машины, сформированная в обы-
денном и специализированном сознании агентов социума. Это концепция робота как ма-
шины, выполняющей социальные функции, т. е. значимые для жизни общества. Например, 
обнаружение социальных ролей роботов – это процесс обнаружения фактов присутствия в их 
конструкциях опций, соответствующих концепции робота. Аналогично и с выполнением со-
циальных ролей человеком при его взаимодействии с роботом. Это также некая концепция, 
одобряющая определенную модель присутствия этой особой машины в социальной жизни и 
одобряющая особый набор поведения людей в отношении этой машины. Таким образом, вза-
имная ориентация и ожидания происходят на основе этих концепций. 
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Мы не можем знать, что «ожидает» машина в буквальном смысле. Ее «ожидания» – это 
либо заложенная в ней, либо генерируемая нейросетью программа в процессе глубокого 
обучения.  Но мы можем узнать из этой программы, имеются ли в ней социальные ожидания 
и от самой машины, и от человека, с которым ей предустановленно программой взаимодей-
ствовать. Мы можем узнать и о социальной ориентации машины от ее разработчиков, из 
идеологии конструирования этих машин, из обоснования подходов к воплощению в машине 
социальной направленности ее действий. Таким образом, анализ их точек зрения и аргумен-
тов и есть эмпирический материал для исследования. Это означает, что в поле наблюдения 
исследователя должны находиться не только проявления активности (роли) участников, 
напоминающие ролевое поведение, но и значения и смыслы, которые придают участники 
своей активности (социальным ролям), позволяющей не прерывать коммуникацию. Сто-
рона человека представлена его ожиданиями от машины и содержанием картин размещения 
этих машин в пространстве социальной жизни людей. Ожидания оформляются как значения 
действий и наполняются смыслами. Сторона машины представлена разработчиками про-
граммного обеспечения (ПО), в основу которого положена концепция машины коммуници-
рующей с человеком по правилам, предписанным социумом и интерпретируемым челове-
ком, а также генерируемым машиной из сети Интернет с помощью deep learning. И значения, 
и смыслы социального ролевого поведения, при их сопряжении как ментальных структур 
(реляции – relation) в процессе коммуникации, рождают социальную составляющую испол-
нения каждой стороной своей «партии» социальной роли. Ее значение и смысл могут про-
явиться только в протекающем взаимодействии – ситуативном и контингентом.  

Интерпретация источников. Обратимся к описаниям кейсов, в которых исследователи 
коммуникации человека с машиной представили этот процесс как подобный социальному. 
Это прежде всего заключения разработчиков и тестировщиков ПО машин. Каков техниче-
ский потенциал готовности машин понимать высказывания человека? Что является необхо-
димым условием распознавания в коммуникации его намерений для исполнения социаль-
ной роли?  

В 2018 г. европейское космическое агентство отправило на МКС робота Simone. Он со-
здан для ведения голосового общения с космонавтами. У него есть программное обеспече-
ние распознавания эмоций и даже способность выражать эмоции. А поскольку Simone иг-
рает роль приятеля и компаньона, обладающего собственной личностью, его разработчики 
решили, что некоторый набор эмоций, а также способ их распознавания ему необходимы 
[25]. Робот Simone при взаимодействии с человеком умеет обвинять, обижаться, задавать 
волнующие его вопросы, используя вербальные знаки, такие как жесты и мимика. Simone 
может как распознавать эмоции, так и проявлять их самостоятельно. По мнению Р. Айлетт, 
П. Варгас и Н. Шарки, «такая модель может играть у роботов двоякую роль. Она может 
участвовать в так называемом процессе селекции, определяя, что робот будет делать 
дальше, и быть частью его экспрессивного поведения как способа общаться с людьми во-
круг. В принципе, такая модель может быть независимой: робот может использовать ее для 
выбора действий, но не для экспрессивного поведения» [23, с. 170]. Большинство чат-ботов 
просто манипулируют языком, не понимая, о чем идет речь. Они используют привязанный 
шаблон с заполненными пробелами. Разработчики решили, что подключение чат-ботов к 
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Интернету позволит им участвовать в огромном количестве интеракций, где боты смогут 
учиться новому словарю и новым ассоциациям [12]. Но обычно разработчики не позволяют 
чат-ботам учиться в реальном времени, они отфильтровывают взаимодействие, прежде чем 
допустить к ним систему [26]. Например, в созданную систему «Элиза» были вложены не-
которые социокультурные предположения о том, как люди пользуются языком. «Элиза» 
могла поддерживать разговор, но не понимала его сути. Разработчик пришел к выводу, что 
программа неэтична [27]. Самая совершенная на сегодня автоматическая система распозна-
вания речи – система ASR [28]. Но стандартные тексты ASR направлены преимущественно 
на распознавание команд и диктовку, а не на беседу.  

Достигнутый технологический уровень машин с ИИ позволяет им ориентироваться в 
меняющейся ситуации и прогнозировать возможное изменение поведение человека. Эмпи-
рически такое поведение фиксируется как следующие функции машины.  

1. Эмоциональная выразительность: имитация гуманоидными роботами эмоций помо-
гает им создавать впечатление обладания человеческими качествами [13, 24]. Эта способ-
ность позволяет машине достаточно тонко распознавать намерения человека, интерпрети-
руя его эмоциональное состояние.  

2. Социальная адаптивность: гуманоидные роботы и боты в социальных сетях могут 
адаптироваться к социальным ситуациям, таким как взаимодействие с людьми, изменения 
окружающей среды и т. д. [12]. Они также могут имитировать социальное поведение, такое 
как приветствие, прощание, благодарность и т. д. [29]. Роботы могут добиваться согласия от 
партнеров-людей в качестве отправителя убедительных сообщений [6].  

3. Сенсорная восприимчивость: гуманоидные роботы могут использовать различные 
сенсорные системы, такие как камеры, микрофоны и прочее, чтобы воспринимать окружа-
ющую среду и взаимодействовать с ней. Эта функция (опция) подобна активированным ор-
ганам чувств человека. 

4. Когнитивная способность: гуманоидные роботы могут использовать ИИ и машинное 
обучение для анализа информации, принятия решений, выполнения задач и прогнозирова-
ния вероятного поведения человека в коммуникации. Социальные роботы могут «действо-
вать, как люди», открывая пространство для идентификации на основе функциональной эк-
вивалентности [30]. Было выявлено что, чем более негативно люди воспринимали роботов, 
тем больше они волновались и совершали ошибки [31]. 

5.  Самообучение с использованием нейросетей. Особенно показательно в совершен-
ствовании социальных функций роботов [15].  

Феномены ролевого подобия. Обратимся к наиболее типичным случаям проявления по-
добия социального ролевого поведения машины, возникающего в ее коммуникации с чело-
веком. Кейсы представлены в отчетах и приняты в экспертном сообществе как достаточно 
достоверные и воспроизводимые при повторах. 

Машины не просто копируют роли человека, а изначально спроектированы для испол-
нения ролей в коммуникации с человеком. Примером являются социальные роботы и их 
роли. Как они проектировались, каков был замысел? Первый разработчик социальных ро-
ботов С. Бризил изначально предусматривала введение в них социальных характеристик. 
Она высказала точку зрения о том, что социальный робот нужен человеку как социальный 
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партнер (robot as sociable partner) [32]. И уже существующие модели социальных роботов 
действительно функционируют как социально отзывчивые существа. Как следствие – соци-
альные коммуникации между человеком и таким роботом схожи с социальными коммуни-
кациями между людьми. Роботы, оснащенные ИИ, могут выполнять роли компаньонов, ас-
систентов или даже терапевтов, обеспечивая социальную поддержку [14]. Роботы-компань-
оны созданы для социального взаимодействия с людьми. Например, робот Paro представ-
ляет собой робота-тюленя, созданного для работы с людьми, особенно с теми, кто испыты-
вает одиночество или стресс. Он реагирует на прикосновения и звуки [33]. Pepper – соци-
альный робот, созданный для взаимодействия с людьми в различных ситуациях, включая 
магазины, офисы и дома. Он способен распознавать эмоции и общаться на естественном 
языке. Pepper распознает лица, понимает речь и прикосновения, говорит на семнадцати язы-
ках, у нее есть чувство юмора [24]. Kuri представляет собой робота, который разработан для 
общения с членами семьи, а также выполнения функций домашнего помощника, таких как 
наблюдение за домом и проигрывание музыки. Jibo – домашний робот с ИИ для взаимодей-
ствия с семьей. Он обладает способностью распознавать лица и поддерживать разговор [34]. 
Buddy – робот-компаньон, который предназначен для семейного использования. Он спосо-
бен помогать с организацией задач, общаться и развлекать детей [11, с. 92]. Эти роботы со-
зданы для того, чтобы приносить радость, облегчать повседневные задачи и обеспечивать 
социальную поддержку [15].  

В чем специфика ролевого поведения человека в коммуникации с роботом? Исследова-
тели предположили, что если человек пытается взаимодействовать с роботом, несмотря на 
ошибки или страх получить плохую оценку своего действия, значит, у человека есть опреде-
ленные ожидания от исполнения ролей устройством. «Человеческие ожидания при взаимо-
действии с роботами столь завышены, что некоторые дизайнеры специально разрабатывают 
модели, снижающие их» [35, с. 3]. Первоначальные исследования предполагали «сценарий 
взаимодействия между людьми», в котором люди обычно ожидают коммуникации с маши-
нами с большей неопределенностью и меньшими ожиданиями симпатии и социального при-
сутствия [7]. Однако исследования показали, что в коммуникации с роботами люди ведут себя 
поразительно схоже с тем, как бы они вели себя, если бы партнером был другой человек [30]. 

По мнению Е. Сандри, с кибернетико-семиотической точки зрения для общения лю-
дей и роботов им необходимо уметь использовать единый язык для получения роботами 
инструкций от людей и реагировать понятным для людей образом [5]. Например, социаль-
ный робот Kismet был спроектирован для исследования того, как социальные черты, такие 
как внимание, эмоции и общение, могут быть интегрированы в робота, и как это влияет 
на восприятие и взаимодействие со стороны людей. С. Бризил полагает, что «общитель-
ный робот должен быть социально разумным в манере, присущей человеку» [32]. Ее цель 
при создании Kismet состояла в том, чтобы «сделать взаимодействие людей с роботом по-
хожим на взаимодействие с другим человеком» [32]. Робот обучался отвечать на стимулы 
и воспринимать эмоциональные нюансы в поведении людей, что делало его более отзыв-
чивым в социальных сценариях. 

В процессе коммуникаций человека с роботом возникает реляционный эффект – коррекция 
взаимных ожиданий и придание значений действиям. Так, К. Бартнек, проанализировал экспе-
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римент, в котором люди играли с роботом iCat. У робота были разные задачи. С одной стороны, 
iCat ставили в режим высокой доброжелательности, с другой – робота помещали в режим низ-
кой доброжелательности.  iCat умолял не выключать его, не стирать память об игре, из-за этого 
люди жалели его и просили  создателей не выключать робота. Хотя роботом управляли созда-
тели, у людей все равно появилось чувство жалости к машине [36].  

В другом эксперименте был исследован социальный робот Jibo, разработанный для вза-
имодействия с людьми в бытовой среде. Он обладал способностью распознавать лица, го-
лоса и создавать персональные взаимоотношения с пользователями. Робот предоставлял 
различные функции, такие как чтение историй, съемка фотографий, напоминания и даже 
управление умными устройствами в доме. По мнению эксперта, робот «позиционируется 
как практически полезный, способный сфотографировать или отправить сообщение от ва-
шего имени, но также как желающий развивать более значимые отношения, узнав вас и лю-
дей, о которых вы заботитесь» [11, с. 74–75]. E. Сандри делает вывод, что «коммуникатив-
ные способности социальных роботов в реальной жизни формируют основу для восприятия 
людьми того, что они в какой-то мере (или в каком-то смысле) живые, обладают индивиду-
альностью, которая развивается с течением времени. Когда люди взаимодействуют с робо-
тами, их часто поощряют к антропоморфизации, придавая машинам человеческие или жи-
вотные черты таким образом, чтобы они привносили ощущение живости в понимание 
людьми их существования» [цит. по: 11, с. 83]. По мнению А. Гузман, «визуальная, тексто-
вая и материальная риторика, окружающая Jibo и Buddy, указывают на возникающие нормы 
взаимодействия человека и робота, сформулированные потребителями и принятые в поли-
семичных прочтениях роботизированной онтологии» [11, с. 100]. 

Реализуемая разработчиками парадигма «Компьютеры как социальные акторы» (CAS) 
предполагает, что люди будут применять социальные нормы во время взаимодействия с ком-
пьютерами, несмотря на открытое признание того, что они не являются людьми и не 
должны восприниматься как таковые [2]. Хотя, например, человек, взаимодействующий с 
компьютером, может проявить вежливость [37] или выразить благодарность [3]. 

Как подчеркивают Бакстер и другие исследователи, социальный робот – «это робот для 
действий и взаимодействия с людьми в реальной жизни. При таком расширенном понима-
нии данного феномена наибольшее количество устройств попадает в группу социальных 
объектов» [38, p. 402]. Взаимодействие с другими роботами – еще одна его ключевая осо-
бенность. Т. Фонг и другие авторы определяют, что «социальные роботы способны узнавать 
друг друга и участвовать в социальном взаимодействии» [15, с. 31]. Действия роботов 
должны совершаться с соблюдением социальных норм. А. Ю. Долгов и М. Алач отмечают, 
что конструкция робота и его когнитивные процессы должны быть спроектированы таким 
образом, чтобы люди при взаимодействии с ним видели обыденную, привычную для них 
социальную коммуникацию [39, с. 111–112]. Бартнек также считает, что социальным явля-
ется автономный или полуавтономный робот, который взаимодействует и общается с 
людьми, следуя поведенческим нормам, ожидаемым людьми, с которыми робот должен вза-
имодействовать [9]. По мнению некоторых исследователей, разница между социальными 
роботами и другими роботами заключается в наличии у первых эмоционального интел-
лекта. Имитация внешнего проявления эмоций делают роботов более «приветливыми» и 
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облегчают восприятие информации. Поэтому эксперты среди прочих атрибутов социальных 
роботов называют восприятие и/или выражение эмоций и использование естественных не-
вербальных сигналов (что служит проводником эмоций в межчеловеческом общении) [8]. 
А. Хонг и другие также считают, что для эффективного взаимодействия человека и социаль-
ного робота последний должен уметь воспринимать аффективные сигналы человека и реа-
гировать на них, демонстрируя собственное эмоциональное поведение [40, 41]. 

Выводы из анализа источников. Человек как коммуникатор проявляет себя в качестве 
исполнителя социальных ролей следующим образом: он включен в исполнение двух ролей, 
но исполняет одну из них, возникающую в коммуникации. Две роли неразрывно связаны. 
Они объединены в одну – в социальную роль, которую могут исполнять только оба участ-
ника совместно и в особом гибридном формате коммуникации. Происхождение ее «гибрид-
ной» социальности в данной конфигурации заключается в локализации интеракции между 
человеком и машиной, а не в пространстве макросоциума, и протекает ситуативно и кон-
тингентно, постольку это ситуативная социальность. 

Доказательством наличия в коммуникации «человек – машина» признаков исполнения 
социальных ролей является обнаружение признаков социального действия как актов, исхо-
дящих от каждой стороны. Только в этом случае можно установить отличие действия чело-
века и функционирования машины – как действия и активности – от социальных действий. 
Обе стороны участников коммуникации должны интерпретировать действия друг друга – 
наполнять их версиями значений и смыслов, которые, вероятно, другая сторона вкладывает 
в свои действия или будет вкладывать при взаимодействии. При этом операция соотнесения 
действия с предполагаемым действием другого должна опираться на знание вариантов воз-
можного действия/поведения машины/человека. Столь сложные интеллектуальные дей-
ствия должны производиться и человеком, и машиной. Человек при этом опирается на свой 
жизненный опыт, машина – на информацию о возможных вариантах человеческого поведе-
ния. В технических разработках удалось добиться того, что роботы ориентированы на реак-
ции человека, они их интерпретируют, перебирают варианты ответных действий человека. 
Человек, со своей стороны, реагирует на устройство не только как на машину, но и как на 
социального агента. Ориентация машины на человека социально обусловлена, но специфи-
ческим образом: присутствует вмешательство разработчика, приходится учитывать мас-
штабы происходящего. Нейросеть при взаимодействии с людьми, особенно в случае, когда 
есть персонифицированный пользователь, накапливает информацию о своем собственном 
машинном опыте коммуникации с индивидом.  

Заключение. К ключевым положениям описания реляционного механизма возникно-
вения подобия социальных ролей можно отнести следующие. 

1. Имеется достаточно оснований для утверждения, что в коммуникации человека с ма-
шиной с ИИ возникают формы активности социального происхождения. Особенность этих 
форм заключается в том, что социальная роль (роли) человека и функции машины форми-
руются в процессе симуляции, имитации, подражания и уподобления с учетом ситуации. Но 
при подражании и взаимном уподоблении формы приобретают гибридный характер. Это 
проявляется как техноморфизация поведения человека и антропо(социо)морфизация функ-
ционирования машины. 
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2. Возникают два вида гибридных ролей: человека и машины. При взаимодействии с 
человеком устройство с ИИ проявляет активность, подобную социальному ролевому пове-
дению. Это свидетельствует о доминировании в стратегии разработки роботов ориентации 
на развитие антропоморфных характеристик устройств. При этом в коммуникации с устрой-
ствами у человека доминирует антропоцентричность восприятия гибридной коммуникации. 
Это проявляется в следующем: а) от машины ожидают исполнения роли помощника, ком-
паньона, заместителя, игрушки; б) от ролевой активности робота человек ожидает разумно-
сти в манере общения, поведения как у «живых», полезности в быту, большей неопределен-
ности в действиях, меньшей социальной привлекательности, меньшего социального при-
сутствия, большей симпатии по отношению к внешности робота. 

3. Реляционный механизм возникновения социальных ролей в исполнении человека и ма-
шины проявляется в изменении поведения человека и модификации функций машины с ИИ. 
Роль коммуникатора человек переосмысливает, меняя ее значение при контакте с технической 
формой активности машины-коммуникатора. Роль превращается в синтез антропо- и техно-
морфных проявлений. Машина начинает присутствовать как агент и заявляет о себе требова-
ниями учитывать свою специфику. Человек же стремится не потерять социальное основание 
своего поведения и в то же время вынужден адаптироваться к опциям машины (техноморфизм). 
Что касается модификации ПО машины-коммуникатора, то разработчики постоянно стоят пе-
ред дилеммой – либо далее навязывать человеку технические нововведения, либо же согла-
шаться на гибридный характер содержания возникающих коммуникаций. В итоге «социаль-
ное» входит в опции машины в гибридном виде. В этом проявляется реляционная природа со-
циальных ролей, исполняемых в коммуникации человека с машиной.  
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