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Populärvetenskapliga sammanfattningen 

Utvecklingen av robotar är en av de mest debatterade framtidsfrågorna eftersom det finns en bild att 
robotar utvecklas för att ersätta människor.  De flesta filmer om framtida robotar visar att robotar 
kommer vara snabbare, smartare, starkare dessutom finns den mest obekväma idén är att de inte 
har känslor. Trots denna obehagliga beskrivning av robotar och speciellt humanoida robotar så finns 
det en växande uppskattning över den nytta sådana robotar kan erbjuda samhället. Covid-19 
pandemin är ett exempel på en period som visat hur teknologin ibland kan vara ett sätt att vi har en 
glimt av hopp inför framtiden. Pandemin gjorde situationer där möjligheten att träffa andra 
människor och att ha ett socialt liv innebar fara för andras liv. Sociala robotar kan bidra till att lösa 
problem på den utmaningen. Många sjukhus, äldrevård, skolor, restauranger med mera, har börjat 
utforska implementering av sociala robotar för att lösa olika typer av problem. Delvis var mycket av 
fokuset på att använda sociala robotar som roboten Pepper för att leverera medicin, mat samt svara 
på frågor om pandemin. Men mycket fokus har också lagts på robotar som ska hjälpa med sociala 
problem som att hitta lösning över ensamheten som många upplever idag.  

Det övervägs och utforskas mycket om att använda sociala sällskapsrobotar i framtiden. Däremot det 
handlar inte enbart om ett behov, människor är nyfikna och vi drivs av att förnya och utveckla 
samhället. Därför många forskare och företag fokuserar på att skapa de mest roliga upplevelser med 
teknologi. När Apple lanserade Siri den intelligenta personliga assistenten var det många som 
upplevde den som den mest avancerade och intressanta teknologi som vi har. Det är inte så svårt att 
hitta filmklipp där personer pratar med den personliga assistenten Siri eller den humanoida roboten 
Sofia som om de vore smarta människor. Samtidigt det tar inte så lång tid vid interaktion med en 
social robot eller Siri för att veta att de är faktiskt inte så smarta. Vad innebär detta för forskningen 
inom Människa-robotinteraktion (MRI)? Å ena sidan de problem som vi har i samhället och de 
fördelar som robot kan erbjuda mänskligheten visar en oundviklig väg mot att sociala robotar 
kommer att ha en stor betydelse för samhället i framtiden. Å andra sidan utveckling av sociala 
robotar växer snabbare än vår förståelse av hur påverkas vi av att interagera med en social robot. 
Exempelvis vilka aspekter är viktiga att utforska på för att möjliggöra interaktionen mellan människan 
och den sociala roboten?   

Utmaningen ligger i att interaktionen med sociala robotar borde utvärderas utifrån 
användarupplevelse perspektivet. User experience designområdet har eventuella lösningar och det 
perspektivet som kan hjälpa med att förbättra interaktionen med en social robot som kommer att 
påverka människans liv på ett väsentligt sätt. Lösningen befinner sig i att tillämpa UX-
utvärderingsmetoder inom MRI (Människa-robotinteraktion). UX-utvärderingsmetoder varierar 
mellan metoder som behöver användare och metoder som inte behöver slutliga användare. Exempel 
på en metod som inte behöver användare är analytiska utvädringsmetoder, denna typ av metoder 
har en stor potentiell av att förbättra upplevelse vid interaktion med en social robot. Resonemanget 
är den tidigare reflektionen att de tekniska aspekterna av robotar utvecklas snabbare än utveckling 
av UX-utvärdering inom MRI. Analytiska utvärderingsmetoder är snabba att genomföra, lätt att lära 
sig och tar mindre ekonomiska resurser. Därtill en sådan utvärdering kan ge bra insikt över 
problemen i interaktionen utan att ha tillgång till en färdigutvecklad social robot. Detta arbete hr 
syftat till att förbättra interaktionen med en social robot, resultatet av detta arbete en analytisk 
utvärderingsmetod AUEIS. AUEIS utvärderar förutsättningarna för att skapa engagemang vid 
interaktion med en social robot. 

  



 

Vetenskaplig sammanfattning 

UX-designperspektivet är väsentlig vid utvärdering av interaktion med alla typer av robotar, men 
särskilt sociala robotar. Då dessa utvecklas för att utföra viktiga uppgifter i samhället såsom att vara 
sällskapsrobotar inom äldrevården, skolor med mera. User Experience Design-området har en bred 
samling av utvärderingsmetoder som människa-robotinteraktion-området kan dra nytta av. Denna 
studie syftar till att förbättra upplevelse vid interaktion med en social robot. För detta syfte har bland 
annat litteraturstudier genomförts där identifierades UX-aspekter som är relevanta att fokusera på 
vid utvärdering av förutsättningarna för engagemang i interaktionen mellan människa och social 
robot samt att det identifierades en kunskapslucka av tillgängliga analytiska utvärderingsmetoder 
inom människa-robotinteraktion (MRI). För att ta fram en ny analytisk utvärderingsmetod för att 
främja engagemang med en social robot användes en metodansats som är etablerad för att utveckla 
just utvärderingsmetoder. Designprocessen av den nya metoden bestod av fem iterativa faser som 
resulterade Analytisk utvärderingsmetod av engagemang vid interaktion med social sällskapsrobotar 
(AUEIS). AEUIS är designad för att utvärdera förutsättningarna för att uppnå engagemang vid 
interaktion med en social robot. Stort fokus lades på den femte fasen där versioner av AUEIS 
testades av flera UX-designers utifrån kriterierna att AUEIS ska ha hög validitet, vara användbar och 
ha bra lärbarhet. Testningen genomfördes med fyra UX-designer med olika erfarenheter inom MRI. 
Resultatet av testningen visade att en UX-designer utan tidigare erfarenhet av att utvärdera MRI kan 
använda AUEIS utan större problematik. Samtidigt, de framtagna aspekterna för att genomföra 
utvärderingen med var omfattande för att identifiera problem vid interaktion med en social robot.  

Det slutliga resultatet av detta är arbete är en komplett analytisk utvärderingsmetod. AUEIS består av 
sju aspekter som studerar föreutsättningarna för engagemang med en social robot. För att 
genomföra utvärdering med AUEIS finns det tre faser: Förberedelse, utvärdering och analys. Varje fas 
har några aktiviteter som följas för att få fram ett resultat om förutsättningarna av engagemang vid 
interaktionen med en social robot. Resultatet av utvärderingen med AUEIS kommer att bestå av 
kvalitativa och kvantitativa data. Den kvalitativa data som resulteras kan analyseras för att få en lista 
med vilka aspekter av engagemang som ej uppfylls av den sociala roboten. Den kvantitativa data kan 
ge en snabb överblick över vilka aspekter som har flest problem och vilka problem är mest allvarliga. 
AUEIS utvärderar förutsättningar för engagemang vid interaktion med en social robot och är 
begränsad till detta på grund av att den utvärderar om den sociala roboten uppfyller de 
förutsättningarna för engagemang. Därför användarensupplevelse av engagemang utvärderas enbart 
på ett mindre sätt utifrån hur mycket den sociala roboten uppfyller de förutsättningarna för 
engagemang.  En framtida forskning och utveckling av AUEIS hade varit intressant och behövs för att 
AEUIS ska kunna utvärdera om användaren är engagerad och i vilken omfattning är hen engagerad. 
En annan aspekt som kan studeras är användarens engagemang under lång tidsinteraktion, 
korttidsinteraktion eller olika faser av engagemang. Exempelvis hur utvärderas att användaren 
påbörjar engagemang med en social robot och hur ska det utvärderas att engagemanget hålls och 
fortsätter eller om den avbryter och varför utifrån användarensperspektiv.  

I kapitel 5 (Slutresultat AUEIS-metoden) presenteras metoden samt detaljerade instruktioner över 
genomförandet presenters i Bilaga 7.  

 

Nyckelord: Engagemang, social robot, UX-utvärdering, användarupplevelse, analytisk 
utvärderingsmetod  



 

Abstract 

The user experience design (UX) perspective is essential when evaluating interaction with all types of 
robots, but especially social robots. As these are developed to perform important tasks in society 
such as being companion robots in geriatric care, schools and more. The User Experience Design area 
has a wide collection of evaluation methods that the human-robot interaction area can benefit from. 
This study aims to improve the experience of interacting with a social robot. For this purpose, 
literature studies have been conducted where UX aspects were identified that are relevant to focus 
on when evaluating the conditions for engagement in the interaction between human and social 
robot. A knowledge gap was identified of limited available analytical evaluation methods in human-
robot interaction (HRI). In order to develop a new analytical evaluation method to promote 
engagement with a social robot, a methodological approach was used to develop evaluation 
methods. The design process of the new method consisted of five iterative phases that resulted in an 
Analytical evaluation method of engagement in interaction with social companion robots (AUEIS). 
AEUIS is designed to evaluate the conditions for achieving engagement when interacting with a social 
robot. Great focus was placed on the fifth phase where versions of AUEIS were tested by several UX 
designers based on the criteria that AUEIS should have high validity, be useful and have good 
learnability. The testing was performed with four UX designers with different experiences in HRI. The 
results of the testing showed that a UX designer without previous experience in evaluating HRI can 
use AUEIS without problems. At the same time, the aspects developed to carry out the evaluation 
were comprehensive to identify problems when interacting with a social robot. 

The result of this is work is a complete analytical evaluation method. AUEIS consists of seven aspects 
that study the conditions for engagement with a social robot. To evaluate with AUEIS, there are three 
phases: Preparation, evaluation, and analysis. Each phase has some activities that are followed to 
obtain a result about the conditions of engagement in the interaction with a social robot. The result 
of the evaluation with AUEIS will consist of qualitative and quantitative data. The qualitative data 
that is obtained can be analyzed to get a list of which aspects of engagement are not fulfilled by the 
social robot. The quantitative data can provide a quick overview of which aspects have the most 
problems and which problems are most serious. AUEIS evaluates the conditions for engagement 
when interacting with a social robot and is limited to this because it evaluates whether the social 
robot meets those conditions for engagement. Therefore, the user experience of engagement is 
evaluated only in a minor way based on how much the social robot meets the conditions for 
engagement. Future research and development of AUEIS would have been interesting and needed 
for AEUIS to be able to evaluate whether the user is engaged and to what extent is. Another 
interesting aspect to study can be the user experience of engagement whether it is during long-term 
interaction, short-term interaction, or different phases of an engagement. For example, how to 
evaluate that the user begins engagement with a social robot and how should it be evaluated that 
the engagement is maintained and continues or if it interrupts and why from a user perspective? 

Chapter 5 (End result the AUEIS method) presents the method and detailed instructions on 
implementation are presented in Appendix 7. 

Keywords: Engagement, social robot, UX evaluation, user experience, analytical evaluation method 
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1 Inledning  

Utveckling av nya teknologier sker i snabb takt och det tar heller inte lång tid till dess att produkter 
som tillämpar dessa teknologier når marknaden. Artificiell intelligens (AI) och robotar kan anses vara 
de mest avancerade teknologierna idag. Dessa teknologier utvecklas kontinuerligt och på det sättet 
får robotar nya förmågor och än mer avancerade användningsmöjligheter. Området Människa-
robotinteraktion (MRI) fokuserar bland annat på att utvärdera robotar utifrån olika aspekter. MRI 
kan ses vara mångfasetterad och därmed finns det även många olika perspektiv att studera 
interaktioner med robotar utifrån. Exempelvis kan robotar utvärderas utifrån effektivitet, som i sin 
tur leder till att det går att utveckla än mer avancerade robotar. Andra forskare har ett 
användarcenterarat perspektiv där de utvärderar robotar i sociala sammanhang och hur människor 
upplever att interagera med robotar (Dautenhahn, 2013). På grund av stora förändringar i världen 
såsom växande population och en åldrande befolkning, kommer sociala robotar ha större betydelse 
för samhällets framgent (Lindblom m.fl., 2020; Šabanovic, 2010). Det finns viss risk att robotar kan bli 
ineffektiva i att lösa sina uppgifter, när en snabb utveckling av teknologi sker utan en bättre 
förståelse för hur människan upplever interaktionen med roboten i vardagen. 

 ” …positive user experience (UX) is necessary in order to achieve the intended benefits and societal 
relevance of human–robot interaction (HRI).” (Lindblom m.fl., 2020, s.231). 

Ett användarcentrerat perspektiv är väsentligt vid utveckling av sociala robotar. MRI-området är 
multidisciplinärt och många forskare anser att detta samarbete är nödvändigt för att designa för 
bättre interaktion med robotar. Ett av de områden som kan bidra med mycket kunskap om 
människans interaktion är User Experience Design (UXD). Alenljung m.fl. (2017) belyser att UXD kan 
bidra med metoder, tekniker och riktlinjer som kan stödja design för en bättre användarupplevelse 
av alla interaktiva system. Dessutom kan en positiv användarupplevelse påverka användarens 
acceptans av sociala robotar (Alenljung m.fl., 2017). Därför har ett UXD perspektiv applicerats för att 
undersöka hur metoderna inom UXD kan bidra till förbättrade utvärderingsmetoder inom MRI.  

Arbetet kommer att fokusera på upplevelse av engagemang vid interaktion med sociala robotar. 
Engagemang är fundamentalt för att bygga sociala relationer och driva interaktionen mellan 
människor (Drejing m.fl., 2015). Social interaktion emellan människor är inte enbart begränsade till 
riktiga möten längre, personer som ska ta del av en social interaktion kan befinna sig på olika platser 
och interagera via webbsidor, sociala plattformar och liknande, vilket skapar ett stort behov av att 
utveckla hur datorer och system ska utvärderas ifrån ett användarcentrerat perspektiv. För att 
designa och implementera teknologier som speglar komplexiteten av sociala interaktioner, 
argumenterar Peters m.fl. (2009) att användarens engagemang vid interaktion med teknologi är 
väldigt viktigt att studera och förstå. På det sättet kan teknologier designas i syfte att uppfylla sina 
uppgifter på ett bättre sätt. En av de viktigaste aspekterna att utvärdera vid interaktion med sociala 
robotar är engagemang, på grund av dess direkta påverkan på kvaliteten av interaktionen (Salam & 
Chetouani, 2015).  

Det finns en identifierad kunskapslucka gällande tillgången på analytiska metoder för UX-utvärdering 
av engagemang vid interaktion med sociala robotar. Trots kunskapen om hur värdefulla UXD-
metodologier är för att skapa en holistisk förståelse av förutsättningarna  för att uppnå engagemang 
vid interaktion med sociala robotar (Salam & Chetouani, 2015). Detta arbete syftar även till att skapa 
bättre förståelse på vilka aspekter av användarupplevelsen som är relevanta till utvärdering av 
engagemang vid interaktion med sociala robotar. Därför kommer bakgrundavsnittet (kapitel 2.) att 
vara omfattande över området-MRI, UX-utvärderingen inom MRI och engagemang vid social 
interaktion. Kapitel 3 innehåller arbetes syfte och mål samt vilka steg planeras att användas för att 
uppnå målet. Stor vikt i arbetet har lagts på metoddelen (kapitel 4.) där beskrivs hela processen av 
designen av den nya utvärderingsmetoden och testresultatet av den. Resultatet av detta arbete är 

https://www.zotero.org/google-docs/?i7Kc6X
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den nya analytiska utvärderingsmetoden vid namn Analytisk Utvärderingsmetod av Engagemang vid 
Interaktion med Sociala sällskapsrobotar AUEIS (kapitel 5.). Övriga diskussioner och reflektioner över 
det erhållna slutresultatet samt slutsatsen presenteras i kapitel 6. 
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2 Bakgrund  

Under detta kapitel presenteras kortfattat historik om MRI, vilka definitioner som finns i litteraturen 
gällande MRI, dessutom förklaras i underkapitel ”2.1.1 Likheter med människa-datorinteraktion” 
samt vilka kopplingar MRI har till människa-datorinteraktion (MDI). Även på ett generellt sätt 
beskrivas om olika typer av robotar och vilka applikationer dessa har. I delkapitel ”2.2 Sociala 
robotar” diskuteras ingående vad som avses med sociala robotar och olika definitioner presenteras. 
Vidare diskuteras UX-utvärdering som är en essentiell del i UX-designprocessen. Därefter följer en 
mer fördjupad diskussion om UX-aspekter vid interaktion med en social robot. Aspekten som valdes 
är engagemang och hur den aspekten definieras och utvärderas inom MRI. 

2.1 Människa-robotinteraktion (MRI)  

Människa-robotinteraktion (MRI) är ett relativt nytt område som är tänkt att studera, designa och 
utvärdera hur människor upplever interaktionen med olika typer av robotar och hur upplevelsen kan 
förbättras och effektiveras. Området växer alltmer på grund av den ökande användningen av robotar 
för varierade behov inom olika områden (Dautenhahn, 2013). Vid sidan av den växande trenden av 
att implementera användning av robotar i olika sammanhang i samhället, växer även intresset och 
behovet av utvärderingsmetoder och teorier som ska användas i forskningen om människa-
robotinteraktion (Dautenhahn, 2013; Huang, 2015; Stephanidis m.fl., 2019). Goodrich och Schultz 
(2007) skriver att det finns forskningsbidrag från 90-talen som kan anses vara början av forskningen 
inom MRI. De nämner också att många forskare inom MRI anser att fältet har utformat efter en 
workshop som var organiserad av Dr Robin Murphy och Dr Erica Rogers år 2001. Denna workshop 
syftade till att identifiera problem och utmaningar för forskning inom MRI, genom att använda 
kunskaper från andra forskningsdiscipliner som anses vara grundläggande även för forskning inom 
MRI (Goodrich och Schultz, 2007). Dessa vetenskapliga fält varierar men har fokus på människan i 
samverkan med teknologi. Exempelvis områden som robotik, kognitionsvetenskap, ergonomi (eng. 
human factors), naturlig språk-psykologi, MDI med flera (Goodrich och Schultz, 2007). Även 
Dautenhahn (2007a) anser att MRI är ett multidisciplinärt, där möts olika vetenskapliga områden 
som bidrar till MRI, som att studera MRI utifrån psykologi, kognitionsvetenskap, socialvetenskap, AI 
med mera. Den multidisciplinära aspekten av MRI leder till att fokusera på att utforska om 
människans upplevelse av att kommunicera med en robot på det mest naturliga sättet som möjligt. 
 
I MRI området är fokuset inte enbart de tekniska aspekterna av robot-skapandet, utan det handlar till 
stor del om hur människor upplever interaktionen med olika former av robotar (Dautenhahn, 2007a; 
Dautenhahn, 2013). Likställd med Goodrichs och Schultzs (2007) som anser med att människa-
robotinteraktion är ett fält där syftet är att designa och utvärdera roboten utifrån interaktionen med 
människan och den mest essentiella aspekten är att det finns en relevant kommunikation mellan 
roboten och människan. En intressant och viktig aspekt i definitionen som Dautenhahn (2013) 
presenterar är att robotar ska respektera mänskliga värderingar och att människan accepterar 
roboten, samt hur robotens interaktion ska tillfredsställa människors känslor och behov. Att sådana 
aspekter såsom, människors acceptans, upplevelse att interagera med robotar samt hur robotar 
respekterar mänskliga värden tas upp inom fältet visar att MRI forskningen är mångsidig. Och det 
påverkar människans upplevelse och förtroendet för roboten.  
 
Användningen av robotar har idag förändrats mycket till skillnad ifrån när de började tillämpas och 
därmed så har MRI-området ändrats. Exempelvis roboten var främst avsedd till arbetet i ett skyddat 
område för att minska risken för att skada människor. Förr brukades robotar främst inom industri där 
de genomförde svåra arbetsuppgifter som var för tunga för att utföras av en människa (Burke m.fl., 
2011; Jost m.fl., 2020). Burke m.fl. (2011) och Dautenhahn (2013) skriver om att denna typ av 
användning (industriellt område) har ändrats och robotar är idag även avsedda för personlig 
användning, hemma som leksaker för barn, assistenter på sjukhus, utbildningssyfte, i äldrevården 

https://www.zotero.org/google-docs/?f57g4u
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som sällskapsrobotar eller tjänsterobotar (eng. service robots) som kan leverera mat eller medicin. 
Därför har denna ändring av hur robotar används gjort att det blir stort fokus på framtida utveckling 
av robotar och trendigt att forska om interaktion med robotar som används för olika syften och i 
olika miljöer (Burke m.fl., 2011; Dautenhahn, 2013). Huang (2015) förklarar att den interaktiva 
aspekten av MRI uppstår med alla typer av robotar även robotar som är autonoma; därför är det 
viktigt att utvärdera och designa robotar utifrån människors upplevelse och förväntningar. Att Huang 
(2015) anser att robotar har förmågor som människor också har bekräftar Jost m.fl. (2020). En vanlig 
syn hos forskare idag är att man anser att robotar fungerar som partners i interaktionen och inte 
enbart som ett enkelt verktyg. 
 
För att summera definitionen av MRI så är det ett fält som går igenom snabba och märkbara 
förändringar; delvis på grund av variationen på vilka vetenskapliga fält som den tar ifrån och att det 
skapas nya utmaningar på grund av att robotar till sin natur är fysiskt närvarande och tar upp en plats 
i världen. Det här påverkar hur människor kommer uppleva interaktionen med denna typ av 
teknologi, till skillnad från hur man använder en webbsida; det i sin tur påverkar hur interaktionen 
med robotar ska utvärderas. I näst-kommande delkapitel presenteras mer detaljerad förklaring av 
kopplingen som MRI har till människa-datorinteraktion fältet (MDI), eftersom detta fält har bidragit 
med många metoder och perspektiv om hur utvärdering av interaktion med teknologi kan göras.  
 

2.1.1 Likheter med människa-datorinteraktion (MDI)  

Det nya synsättet på vad robotar innebär för människor har ändrats under de senaste 15 åren, i 
början av utformning av MRI fanns mycket diskussioner om ursprunget av den. Yanco och Drury 
(2002) definierar MRI på samma sätt hur människa-datorinteraktion (MDI) definieras; definitionen 
överensstämmer med Huangs (2015) och Dautenhahns (2013) definitioner av MRI. Det som skiljer sig 
är att definitionen som Yanco och Drury (2002) presenterar handlar om utveckling och utvärdering av 
interaktiva datorsystem, motiveringen bakom att använda definitionen från MDI är att robotar också 
är en slags form av dator och är designade som verktyg för människor. Yanco och Drury (2002) menar 
att MRI är en del av MDI-fältet och även en del av datorstött samarbete som undersöker hur 
människor samarbetar med varandra och vad datorn har för roll i samarbetet. Andra författare 
argumenterar dock att MRI är ett helt nytt fält som inte är en ändring i ett annat fält, det vill säga 
från MDI (Goodrich och Schultz, 2007). Däremot, Huang (2015) bedömer att det kommer att bli 
svårare att skilja mellan MDI och MRI, i form av hur arbetet av att utvärdera och forska om 
interaktionen sker kommer bli mer och mer lik forskningssättet inom MDI. Huvudsakligen möts MDI 
och MRI i aspekten av att de delvis är användarcentrerade, och syftet med forskning i dessa 
discipliner är att undersöka hur människor upplever interaktion och hur detta kan förbättras (Huang, 
2015).  

MRI-fältet har fått debatten av originalitet av fältet, hur det ska definieras och vilka metoder som ska 
användas för att utvärdera roboten. MDI har varit genom nästan samma utmaningar och 
diskussioner när fältet började ta form på 80-talet. MDI har väldigt många aspekter som liknar MRI 
som att det är brett fält och inom fältet växer snabbt möjligheter och utmaningar som påverkar 
människors liv på varierande sätt. Rogers (2012) skriver om hur MDI har ändrats genom tiden och har 
gått igenom olika faser av ändringar på vilka metoder och teorier som används. Enligt Huang (2015) 
har MRI och MDI samma forskningsintresse, det vill säga att studera interaktionen mellan människan 
och ett interaktivt system men som även kan förstå sociala sammanhang och kommunicerar tillbaka. 
Den andra aspekten som Huang (2015) anser finns i båda fälten är utvärderingen av interaktiva 
system, utvärderingen är inriktad mot att hitta problem med kommunikation mellan människor och 
systemet; även Huang (2015) precis som Dautenhahn (2013) nämner en viktig aspekt vid studerandet 
av människa-robotinteraktion, som känslor och den subjektiva upplevelsen samt att hitta 
designlösningar för att göra interaktionen anpassad för olika situationer.  

https://www.zotero.org/google-docs/?F8Vd0v
https://www.zotero.org/google-docs/?0DccyD
https://www.zotero.org/google-docs/?0DccyD
https://www.zotero.org/google-docs/?0DccyD
https://www.zotero.org/google-docs/?0DccyD
https://www.zotero.org/google-docs/?VVQcXE
https://www.zotero.org/google-docs/?VVQcXE
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MDI-fältet är multidisciplinärt och täcker många aspekter av människors liv, vardagen, arbetet och 
även för välmående; på samma sätt som MRI. Ytterligare ett perspektiv inom MRI som liknar MDI är 
att båda fälten importerar från andra discipliner, nämligen det importeras teorier och metoder från 
fält som filosofi, sociala teorier och kognitionsvetenskap. Trots likheter mellan MDI och MRI, finns 
det aspekter som skiljer dem åt på omfattande sätt. Huang (2015) beskriver att interaktionen med en 
robot inte är exakt samma typ av interaktion med en dator, därför behövs särskilda metoder och 
praxis om hur interaktionen mellan människor och robotar ska genomföras. Datorer i samhället har 
med åren blivit integrerade fullt till gränsen av att människor inte tänker på de olika sätt de använder 
eller interagerar med en dator under vardagen. Enligt Rogers (2012) i MDI-fältet detta är en av de 
senaste utvecklingsfaserna. Denna utveckling kallas på engelska ubiquitous computing, vilket innebär 
att datorer återkommer i många olika miljöer i samhället och interaktionen med datorer är en 
naturlig del av vardagen (Rogers, 2012; Stephanidis m.fl., 2019). På samma sätt anser MRI forskare 
att integreringen av robotar i samhället blir alltmer vanligare och i framtiden kommer robotar bli den 
vanliga typen av “ubiquitous” (Montebelli m.fl., 2017). Även Šabanovic (2010) bedömer att precis 
som datorer har blivit mer “ubiquitous” kommer robotar bli samma på grund av den utsträckta 
närvaron av robotar i samhället. Detta synsätt av “ubiquitous robotics” enligt Šabanovic (2010) stöds 
av utvecklare av robotar, teknologi-intresserade och även regeringar.  

MRI skiljer sig mest på vilken typ av artefakt som utvärderas, detta beror på att robotar är 
annorlunda från andra teknologier som webbsidor eller system. Den aspekt som skiljer robotar från 
andra interaktiva system är att robotar är förkroppsligande (eng. embodied) och tar plats; vilket 
lägger till andra aspekter att utvärdera eftersom de påverkar hur användaren upplever interaktionen 
med roboten (Huang, 2015). Robotar har olika utseende som i sin tur påverkar vilken typ av 
interaktionsparadigm som följer med utseendet. Utseendet kan vara människoliknande som hos 
humanoida robotar men skiljer sig från androider som är en exakt avbild av hur människor ser ut 
(Dautenhahn, 2013). Mekanoida robotar är robotar med maskin-liknande delar och robotar som är 
djurliknande som kallas för zoomorfa robotar (Baraka m.fl., 2020.; Dautenhahn, 2013). Det finns 
ännu fler kategorier för robotar enligt Baraka m.fl., (2020) och varje kategori av dessa har flera 
underkategorier för robotar. Förutom människa och djur-liknande robotar tillägger Baraka m.fl., 
(2020) bio-inspirerade, artefakt-liknande samt funktionella robotar. Bio-inspirerade robotar är till 
exempel plantor, men inkluderar även människors och djurs utseende (Baraka m.fl., 2020). Artefakt-
liknande robotar är robotar som ser ut som saker, och under den här kategorin kan självkörande bilar 
räknas till, och även vardagliga saker som används i hemmet (Baraka m.fl., 2020). Medan funktionella 
artefakter är alla robotar som är inte avsedda att efterlikna något utan bara är skapade för att fylla 
en funktion och därför är designade för att vara den mest ultimata för uppgiften som ska genomföras 
av roboten (Baraka m.fl., 2020).  

Tillämpningen av robotar i samhället är brett och växer fram mycket. Många forskare och designer 
arbetar på att hitta nya sätt och teknologier för att applicera den mest avancerade typen av 
teknologi, dvs ”robotik” för att tjäna mänskligheten. Appliceringen av robotar tillkommer i åtskilliga 
delar av människans liv, det varierar från allvarliga användningsområden som räddnings robotar till 
robotar som leksaker i hemmet. Listan över vad robotar kan ha för roll i samhället, eller de utvecklas 
för att kunna ta är oändlig. Baraka m.fl. (2020), Dautenhahn (2013) och Huang (2015) exemplifierar 
vilka sätt en robot användas, robotar kan bland annat vara användas för att hjälpa med att söka efter 
människor i farliga situationer, såsom översvämningar, genom gruvor med mera. Vissa robotar är 
också avsedda för att hjälpa människor i vården för vid tunga lyft, assistera för undervisning, militära 
robotar, underhållning, inom industriarbete och även robotar som självkörande bilar och bussar som 
är under enorm utveckling. Robotar används mycket för att tillhandahålla tjänster och assistera med 
praktiska saker men det finns även ökande engagemang för att utveckla robotar som är socialt 
smarta. Det vill säga robotar som utvecklas i syftet att förutse människor med sällskap, till exempel 
på äldrevården, sådana robotar kallas för sällskapsrobotar (eng. Companionship robots) (Baraka 
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m.fl., 2020; Dautenhahn, 2013; Šabanovic, 2010). Nästa delkapitel kommer att fokusera på hur 
sociala robotar definieras och varför är det viktigt att utvärdera interaktionen med en social robot.  

2.2 Sociala robotar 

Sociala robotar är den kategori av robotar som uppmärksammas mer och mer av forskare som är 
intresserade av interaktion med robotar; delvis är sociala robotar nya i samhället eftersom det finns 
väldigt få arbetsplatser, skolor, restauranger, äldrevården med mera som har börjat med att 
implementera sociala robotar. Däremot är det aktuellt med att forska om sociala robotar och 
identifiera nya sätt att utveckla de för att anpassas som sociala sällskapsrobotar, eftersom det 
framtida intresset är att ha tillgängliga robotar till människor att använda i vardagen. Se figur 1 för ett 
exempel på den typ av humanoid robotar som appliceras i skolor, sjukvården som sällskapsrobotar 
men den applicera också som tjänsterobotar (eng. service robots) i restauranger och 
hotellreceptionister. 
 

 
 

Figur 1. Pepper robot Bild av Alex Knight på Unsplash  

Syftet med utveckling av sociala robotar är att implementera dem där det sociala sammanhanget är 
essentiell såsom i äldrevården som sällskapsrobotar, sjukhus, utbildningssyfte för att assistera barn i 
större klassrum och även barn med inlärningssvårigheter (Baraka m.fl., 2020; Fong m.fl., 2003; 
Šabanovic, 2010). Som alla andra teknologier vad gäller användningssyfte, robotar kan ha andra 
användnings sätt än vad dem var designat för, såsom datorer och tillhörande funktioner används på 
andra sätt än vad en designer eller en utvecklare har utvecklad dem till (Rogers, 2012). Denna 
ändring av användningssättet kan bidra till att med tiden nya applikationer dyker upp. På samma sätt 
anger Baraka m.fl., (2020) att robotar kan vara designade för att fylla ett syfte och kan ha användbara 
teknologier och funktioner för en specifik roll, men detta hindrar inte sedan att roboten kan få en 
annan roll. Det här kan gälla alla typer av robotar men faktumet att sociala robotar designas med 
många funktioner, förekommer i varierande miljöer och dessutom är många av dem mobila och kan 
röra sig omkring gör att den kan ha ännu större användningsområde. Šabanovic (2010) beskriver att 
användningen av sociala sällskapsrobotar kommer att bli alltmer vanligt och viktigt på grund av 
sociala problem som antas komma att bli större med tiden, såsom att populationen åldras. Denna 
utveckling är inte begränsad till funktionella robotar som kan genomföra arbeten för människor 
exempelvis att lyfta upp saker hemma och leverera mat och medicin utan det handlar om en stor 
ändring på synen om hur människor interagerar med robotar och teknologi som helhet. 
Möjligheterna bakom applicering av teknologi och de mest sociala sällskapsrobotarna för att kunna 

https://unsplash.com/@agk42?utm_source=unsplash&utm_medium=referral&utm_content=creditCopyText
https://unsplash.com/?utm_source=unsplash&utm_medium=referral&utm_content=creditCopyText


7 
 

påverka och assistera människor på ett emotionellt sätt, är den aspekt som mest intressant idag. 
Enligt Montebelli m.fl., (2017) är robotar som avsedda för att assistera människors emotionella 
tillstånd och interagerar med sociala förmågor kommer bli mest under fokus av forskare.  
 
Sociala sällskapsrobotar beskrivs på olika sätt i litteraturen om MRI, en av de beskrivningarna av 
Montebelli m.fl., (2017) är personliga tjänsterobotar och under denna benämning tillkommer 
sällskapsrobotar som assisterar människor eller bidrar till bättre upplevelse. En punkt som 
Dautenhahn (2013) belyser är hur sociala robotar beskrivas i MRI forskningsvärlden, där det används 
mänskliga egenskaper för att beskriva robotar i samhället som (kompisar och arbetskollegor). 
Problematiken med sådana beskrivningar menar Dautenhahn (2013) att det saknar bättre 
definitioner av vad innebär att ha en robot hemma som hjälper till med vissa uppgifter; vilket är 
personliga service-robotar som Montebelli m.fl., (2017) nämner. Problemet med att det finns få 
gemensamma definitioner kan vara på grund av den snabba teknologiska utvecklingen och att 
användning av hur robotar tillämpas ändras frekvent. Dautenhahn (2013) reflekterar över den här 
problematiken inom MRI-fältet som att försöka följa efter ett rörligt mål. Det tar inte så mycket tid 
att göra eftersökning i litteraturen om sociala robotar för att det börjar synas sådana beskrivningar 
om, det vill säga, en robotkompis eller kollega.  Ett exempel om hur vissa forskare anser redan att 
robotar är deltagare (eng. partner) i relationen mellan människan och roboten, nämligen att robotar 
inte enbart är ett verktyg att använda utan de har en aktiv roll i interaktionen (Jost m.fl., 2020). 
Poängterar Dautenhahn (2013) att själva problemet handlar om definitioner som presenteras utan 
tillräcklig reflektion över, så att Jost m.fl. (2020) beskriver robotar som partner är problematiken, inte 
att de faktiskt har en aktiv roll i den interaktion som sker mellan människor och robotar. Definitionen 
av sociala sällskapsrobotar som Dautenhahn, (2007b) föreslår är som följande;  
 
” A robot companion in a home environment needs to ‘do the right things’, i.e., it has to be useful and 
perform tasks around the house, but it also has to ‘do the things right’, i.e., in a manner that is 
believable and acceptable to human” (s. 683). 
 
Baraka m.fl. (2020) förklarar för att en robot ska anses som social behöver den besitta förmågor 
såsom hur väl kan sådan robot kommunicera med människor oavsett typ av kommunikationssätt 
som används (visuellt, språkligt, ljud). På samma sätt identifierar Fong m.fl., (2003) sociala interaktiva 
robotar med flera punkter som handlar om vilka förmågor den typ av robot kan ha. Punkterna som 
Fong m.fl., (2003) presenterar är överens med hur Baraka m.fl. (2020) beskriver en social robot. Det 
vill säga att dessa förmågor följer människans sociala förmågor, såsom att förstå och kommunicera 
med känslor, använda språk eller gester, påbörja och löpande upprätthålla sociala relationer och så 
vidare. Klassificeringen kan presenteras i fyra punkter, eftersom de sista tre punkterna som Baraka 
m.fl. (2020) beskriver handlar om den social förmåga som roboten kan ha.  
 
Klassificering av sociala robotar är enligt Baraka m.fl. (2020, s. 30, 31) följande:   

1. En social robot ska kunna kommunicera med människor med naturligt språk, ljud och även 
rörelser eller ljus som att blinka vid tillfället kan anses som naturlig kommunikation.  

2. Sociala robotar ska kunna leverera känslor till människan eller förstå affektiva aspekter med 
kommunikation med människor. Det vill säga veta när en människa är glad eller ledsen och 
liknande.  

3. En social robot ska ha sin egen personlighet eller karaktär. 
4. Roboten ska kunna modellera de social aspekten av hur människor interagerar socialt. Den 

ska kunna lära sig av den sociala interaktionen och därefter utveckla sina egna sociala 
förmågor; använda de inlärda sociala förmågorna för att skapa och bibehålla sociala 
relationer.  

 

https://www.zotero.org/google-docs/?GTr9WX
https://www.zotero.org/google-docs/?fApNCz


8 
 

För att en robot ska anses som social behövs det inte någon avancerad dialog kunnande och det 
behövs inte att en robot ska ha alla presenterade punkter konstaterar Baraka m.fl. (2020). Detta är i 
enlighet med vad Dautenhahn (2013) betonar, vilket är att sociala robotar ska lära sig sociala 
beteenden och kommunicera med människor men utan behovet av att vara en kopia av hur 
människor interagerar. Dock behövs vissa sociala kunskaper för att den ska kunna fylla rollen av en 
social robot. Innebörden av detta kan exemplifieras på detta sätt; om en social robot sitter i en 
reception, den behöver förmedla ett välkomstmeddelande till människan, visa att den lyssnar och 
förstår och ge tillbaka svar eller återkoppling, men den behöver inte göra det på samma sätt 
människor gör det. Det vill säga hålla ögonkontakt, hälsa med språk, le mot personen och 
förmodligen nicka huvudet när människor pratar och så vidare. Dautenhahn (2013) och Cross m.fl., 
(2019) belyser att det krävs att kommunikation sker och hålls på ett effektivt sätt och mest viktigt att 
roboten är acceptabel av människan nämligen, att roboten visar korrekt beteende för interaktionen 
som sker. Förutom den effektiva och säkra aspekten av interaktionen ska det också kännas trevligt 
och engagerande för människan vid interaktion med en social robot. Att sociala robotar har aspekter 
som liknar människa-människa interaktion, antyder inte att det är en exakt kopia och allt som skulle 
behövs för utveckling av en social robot är att förstå människa-människa interaktion på bättre sätt. 
Dautenhahn (2007a) konstaterar att människa-robotinteraktion skiljer sig från människa-människa 
interaktion och att oavsett om roboten har en humanoid utseende eller zoomorfa utseende, 
människor behandlar ändå de som ett objekt och inte som ett riktigt djur eller en annan människa.  
 
Dessa beskrivningar av vilka aspekter en social robot besitter kan anses användbara i stadiet av att 
designa robotar för sociala syften. Det kan hjälpa att leda vilka funktioner kan roboten ha, vilka typer 
av interaktioner den ska kunna genomföra, exempelvis, text, gester eller ljud. Ändå är sociala robotar 
och deras sociala förmågor en stor utmaning för forskare på grund av brist i hur ska sociala robotar 
kunna utvärderas för att säkerställa att de uppfyller syftet (Dautenhahn, 2013). Men en av de största 
utmaningarna för sociala humanoida robotar är att de är fysiska-närvarande och tar plats (eng. 
embodiment). Vilket innebär att roboten finns i den riktiga världen för användaren och på så sätt 
påverkas uppfattningen, acceptans, förväntningar av hur roboten ska interagera och vilka förmågor 
den kan och bör ha (Baraka m.fl., 2020; Cross m.fl.,2019; Dautenhahn, 2013; Montebelli m.fl., 2017). 
Gällande förväntningar beroende av robotens utseende anses humanoida robotar som ger det 
största intrycket hos människor att de är “intelligenta robotar” som kan ha nästintill 
människoliknande kognitiva förmågor. Den här typen av förväntningar kräver inte mer än att roboten 
ska till exempel ha en hand som liknar människans hand för att användaren skulle få uppfattning att 
den ska vara lika bra som människor på att hantera objekt eller göra gester (Dautenhahn, 2013). 
Problematiken faller i att de förenämnda aspekterna av en social humanoid robot är essentiella på 
hur de påverkar upplevelsen under interaktionen (Baraka m.fl., 2020; Dautenhahn, 2013; Montebelli 
m.fl., 2017). Behovet är stort av ett bättre ramverk inom MRI för att sätta mål på hur design för 
upplevelsen ska vara på sociala humanoid robotar, dessutom är det viktigt hur dessa robotar ska 
utvärderas så att de uppfyller uppgiften de är designade för. Det vill säga att utvärdera att en social 
robot skapar sociala relationer och upprätthåller dem. Den viktigaste punkten är att människor 
faktiskt känner något engagemang i interaktionen med en social robot som är implementerad som 
sällskapsrobot för dem. Nästa delkapitel handlar därför om utvärdering, perspektivet som valdes är 
användarupplevelsedesign (eng. User experience design - UXD) utvärdering; på grund av att den tar 
ett användarcentrerat perspektiv, vilket kan lägga värdefull kunskap om design för interaktiva sociala 
sällskapsrobotar, och sedan kan definitionen som Dautenhahn (2007b) presenterat om sociala 
sällskapsrobotar uppfyllas.  
 

2.3 UX-utvärdering 

Utvecklingen av nya teknologier leder till nya typer av interaktionsproblem och tankesätt över vilka 
aspekter som är viktiga vid design av nya produkter eller tjänster. Exempelvis utveckling av nya 
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robotar som är fysiska och socialt närvarande ställer nya utmaningar på vilka interaktionstyper de 
skulle kunna utföra och vilka förväntningar människor har på sådan robot. Även hur upplever 
människan att interagera med en robot om det är första gången eller om det är flera efterföljande 
interaktionen med en robot över en längre tidsperiod. När människor interagera med teknologier för 
första gången eller, vid en efterföljande interaktion växer förväntningarna och användarens 
perspektiv kan förändras helt från den tidigare interaktionen (Dautenhahn, 2013; Rogers, 2012; 
Montebelli m.fl., 2017 & Preece m.fl., 2015). Förutom hur användarupplevelsen är för användaren 
under tiden ett system används, känslorna och upplevelsen efter användning är lika viktiga och 
därefter påverkas användarupplevelsen beroende på vilka förväntningar och föreställningar som 
användaren kommer ha gentemot nya upplevelser (ISO.org, 2019) som i sin tur resulterar nya 
perspektiv igenom användarcentrerad design. Detta har skett inom MDI där det blev ett skifte från 
en användarcenterart design till inkludering av användarupplevelse design.  

Användarupplevelse är en viktig del av en användarcenterarad design inom MDI (Preece m.fl., 2015). 
Användarupplevelsen (eng. User experience design) som förkortas med UX-design handlar om hur 
användare upplever användning av system, plattformar, webbsidor och även fysiska produkter. 
Upplevelsen avgörs av alla känslor och tankar som tillkommer vid användning av produkt eller tjänst, 
även hur effektiva, snabba, lätt att lära sig dessa produkter är (Preece m.fl., 2015). Enligt Kaasinen 
m.fl., (2015) har UX-design två aspekter som tillsammans bidrar till en bättre upplevelse, en 
pragmatisk aspekt och en hedoniskt; den pragmatiska kan kalls för användbarhet (eng. Usability) och 
hedoniskt är den emotionella delen av användarupplevelsen (Kaasinen m.fl., 2015). En enkel 
definition som visar den pragmatiska karaktären av användbarheten är enligt ISO 9241–11 som 
definierar användbarhet på angivet sätt; system eller produkter som används av särskilda användare 
för att uppnå särskilda mål på ett effektivt sätt. Barnum (2011) förklarar att användbarhet är den 
objektiva aspekten av interaktion med en produkt, om en produkt är användbar blir effekten osynlig 
eftersom allt fungerar som den förväntas av användarna. Barnum (2011) förklarar att en användbar 
produkt resulterar att de upplevs enkla att lära sig, enkla att använda, intuitiva. Dessa definitioner 
visar att användbarhet är väldigt mål-baserat och förutsägbart. Rogers (2012) lägger till att 
användbarhet har utökats till inkludering av de emotionella aspekterna av upplevelsen, det vill säga 
att även utvärdera om upplevelsen är rolig, engagerande med mera. Användbarhet är en 
grundläggande aspekt att inkludera och se till att den uppnås i design för en upplevelse däremot, den 
är bara grundläggande och anpassad vid enkla och effektiva uppgifter exempelvis att fylla i 
information i en online form; det vill säga användbarhet räcker inte vid design av produkter och 
system som är syftade för en bredare användning grad, vilket är situationen för de flesta teknologier 
som utvecklas idag. Därför påpekar Kaasinen m.fl. (2015) att de emotionella aspekterna inte har varit 
ett viktigt fokus vid design, men vissa studier har lagt till exempel fokus på en ”upplevelse” aspekt 
som tillit. En viktig punkt som Kaasinen m.fl. (2015) och Preece m.fl. (2015) beaktar är förklaringen 
att det inte går att designa en användarupplevelse utan designa för en användarupplevesle, 
skillnaden lägger sig i att delarna av en produkt eller tjänst kommer att påverka upplevelsen. 
Exemplet som Preece m.fl. (2015) presenterar är att det är möjligt att designa en mobil som har en 
slät yta och passar i användarens hand och när den används kan känslor som tillfredsställande 
tillkomma men inte tvärtom, nämligen att designa en tillfredsställande. Samma perspektiv kan 
appliceras vid design för en upplevelse i MRI, det vill säga det går inte att designa en social robot för 
att höja engagemang i äldrevården eller skolor men det går att lägga till aspekter i designen av en 
social robot som kan främja känslan av intresse, engagemang och så vidare.   
 
Inom UX-designprocessen används olika tekniker, metoder och ramverk för att utvärdera och 
analysera både de pragmatiska och emotionella aspekterna av användarupplevelsen. Design-
processen är iterativ vilket antyder att den cirkulerar mellan att identifiera krav och mål, 
prototypskapande, utforska designalternativ och utvärdering (Preece m.fl., 2015). Under varje stadie 
av UX-designprocessen används olika datainsamlingstekniker; exempelvis intervjuer som kan vara 
strukturerade där alla frågor är redan bestämda (Preece m.fl., 2015). Eller semi-strukturerade 
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intervjuer där frågorna är mer öppna och den som utför intervjun kan ställa fler frågor beroende av 
hur kan leda diskussionen (Preece m.fl., 2015). Andra tekniker såsom enkäter, användbarhetsstudier 
och observationer. Alla tidigare tekniker kan används tidigt för att sätta krav och UX-mål (Barnum, 
2011; Preece m.fl., 2015). UX-mål är mål som skiljer sig från krav som en designer sätter efter 
datainsamlingen (Kaasinen m.fl., 2015). För att säkerställa användbarheten på ett system ställs krav 
till exempel, effektivitet av en funktion som passar en viss grupp och därefter skapas prototyperna 
(Preece m.fl., 2015). Däremot UX-mål är subjektiva därför kallas de för mål, eftersom den inte 
garanteras att den kan uppnås utan UX-mål är upp till hur användaren upplever interaktionen på ett 
subjektivt sätt och kan variera mellan olika personer och kontext (Kaasinen m.fl., 2015). Beroende på 
vilka UX-mål som sätts läggs till olika designalternativ, exempel på ett UX-mål är känslan av 
motivation eller tillfredställande (Preece m.fl., 2015).  Utvärdering av hur ett system uppfyller 
användbarhetskraven är en väsentlig aspekt av UX-designprocessen, genom att utvärdera ett system 
kan användbarhetsproblem upptäckas för att förbättra designen (Preece m.fl., 2015). 
Utvärderingsmetoderna som används inom UX-design-processen varier mellan empiriska och 
predicerande metoder; empiriska metoder involverar riktiga användare för att genomföra 
utvärdering i form av intervjuer eller användbarhetstestning (Preece m.fl., 2015). Medan 
predicerande metoder är expert-baserade och involverar inga användare, dessa genomförs av 
användarcentrerad design experter; predicerande metoder är effektiva, snabba och dessutom kostar 
minder i tid och resurser att genomföra på grund av att det behövs inte färdiga produkter för att 
kunna genomföra utvärderingen (Wilson, 2014). Expertbaserade metoder är exempelvis heuristisk 
utvärdering eller kognitiv genomgång (Wilson, 2014). Däremot Preece m.fl. (2015) menar trots att 
predicerande utvärderingsmetoder är väldigt effektiva på att hitta användbarhetsproblem anses dem 
som komplettering till andra metoder för att utvärdera hur ett system upplevs, som att genomföra 
användbarhetsstudier eller intervjuer. 

2.3.1 UX-utvärdering och utvärdering av sociala robotar 

Svårigheten i att direkt tillämpa metoder från MDI till MRI ligger i de väsentliga skillnader som 
robotar har från datorer. Huang (2015) påpekar denna problematik finns även igenom MDI på grund 
av det finns skillnader mellan, exempelvis gränssnitt för mobila applikationer och gränssnitt för en 
dator. Motsvarande för MRI även mellan olika typer av robotar det finns skillnader mellan interaktion 
typen som kan påverka hur ska de utvärderas. Goodrich och Schultz (2007) diskuterar att utvärdering 
av sociala humanoid robotar är en utmaning på grund av de stora skillnader mellan datorer och 
robotar, speciellt robotar som är fysiskt närvarande. Dock anser de att viss kunskap inom MDI som 
metodologier och designprinciper kan appliceras för MRI. Det verkar som att många forskare i fältet 
av MRI använder praktiska metoder från MDI. Wizard of Oz (Woz) är den mest återkommande av 
metoder i litteraturen om utvärdering av interaktion med robotar, anledningen är att metoden går 
att applicera utan att ha en riktig robot i stället så kan en forskare kontrollera en prototyp för att se 
ut som en färdig robot (Dautenhahn, 2013; Goodrich och Schultz, 2007; Huang, 2015). Sådan metod 
argumenteras att den kan ha brister på grund av att forskarens fördomar kan påverka resultatet på 
högre grad, dessutom kan det vara svårt att vara realistisk med hur en robot skulle kunna designas 
(Huang, 2015; Jost m.fl., 2020). Vissa forskare inom MRI använder nästan samma 
datainsamlingsmetoder som används i UX-designprocessen, såsom att använda analytiska 
utvärderingsmetoder eller genomföra empiriska studier där det används användbarhetstester 
(Dautenhahn 2013; Huang, 2015; Jost m.fl., 2020). Analytiska utvärderingsmetoder används också i 
hög grad i utvärderingen av sociala robotar, till exempel den heuristisk utvärdering modifieras av 
många forskare för att anpassas för fysiska robotar. Clarkson och Arkin (2007) nämner att dessa 
metoder är effektiva och mindre resurser behövs för att genomföras men det finns brist på 
applicering av sådana metoder inom MRI. Analytiska metoder är effektiva men forskare anser att den 
är en komplettering till empiriska metoder. Däremot Šabanovic m.fl. (2006) diskuterar att 
användbarhetsstudier i labbmiljö har en problematik att resultatet av de inte är förenliga. Därför 
argumentera Šabanovic m.fl. (2006) att interaktion men en social robot ska utvärderas analytisk och 

https://www.zotero.org/google-docs/?zSR5Ne
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på ett objektivt sätt i riktiga miljöer. Lindblom och Alenljung (2020) förklarar dock att det inte finns 
ett enda korrekt sätt att genomföra UX-utvärdering på robotar. Vilket överensstämmer med vad 
Dautenhahn (2007a) som förklarar att det finns en uppsjö av metoder som kan användas genom MRI 
forskning och utvärdering men det går inte att säga vilken är den bästa praxis. Ett exempel på en 
modifierad analytisk utvärderingsmetod är heuristiker för MRI av Clarkson och Arkin (2007). Enligt 
Clarkson och Arkin (2007) är analytiska metoder användbara i att göra fynd om stora och små 
problem redan i utveckling stadiet. Därför har de modifierad på heuristiker från Nielsen och Scholtz 
för att ta fram heuristiker som är passade för MRI. Clarkson och Arkin (2007) presenterade 8 
heuristiker som är användbara till utvärdering av en interaktion med en robot. Medan andra forskare 
inom MRI presenterar både analytiska och empiriska metoder för att genomföra UX-utvärdering på 
MRI. Alenljung och Lindblom (2020) introducerade ett ramverk ”ANEMONE” för UX-utvärdering av 
robotar där det finns en blandning av analytiska och empiriska metoder. Ett annat ramverk som 
används i stort utsträckning igenom utvärdering av MRI är USUS ramverket, vilket står för (eng. 
Usability, Social acceptance, User experience, Societal impact). Ramverket är utvecklat av Weiss, 
m.fl., (2011) ramverket sammanställer metoder från olika discipliner som MDI, psykologi, sociologi 
och MRI (Weiss m.fl., 2011). USUS ramverket inkluderar viktiga användarupplevesle aspekter det vill 
säga, UX-aspekter vid interaktion med sociala robotar, den inkluderar även ett socialt perspektiv som 
hur samhället påverkas och acceptans från människor (Lindblom och Alenljung 2020; Weiss m.fl., 
2011). Ett stort antal studier inom MRI använder sig av USUS ramverket, dessutom modifierade 
versioner av den. Enligt Wallström och Lindblom (2020) USUS ramverket är väletablerad men saknar 
en viktig aspekt av UX processen vilket är att sätta UX-mål. Därför har Wallström och Lindblom (2020) 
utvecklat en ”USUS-Golas” utvärderingsmetod för att utvärdera sociala humanoida robotar.  
 
Det finns andra ramverk som skapades för att utvärdera interaktion med sociala robotar utifrån ett 
holistiskt perspektiv. Ett exempel är ett ramverk som Young m.fl., (2011) presenterar: 

• Inre faktorer (eng. visceral factors), handlar om hur personen reagerar vid interaktion med 
robot, som vilka känslor användaren få (glädje, frustration, osäkerhet med mera). 

• Sociala mekanismer (eng. social mechanics) handlar om högre nivå av social interaktion, som 
användning av språk och icke verbal kommunikation som ansiktsuttryck och gester.  

• Sociala strukturer (eng. social structures) handlar om större perspektiv och längre tid än de 
tidigare två perspektiv, som att kolla på hur sociala relationer hålls. 

Näst kommande delkapitel presenters en specifik UX-aspekt vid interaktion; vilket är engagemang vid 
interaktion med en social robot och varför just denna aspekt är viktig att utvärdera. Därefter 
presenteras vilka UX-utvärderingsmetoder har använts inom MRI för att utvärdera engagemang.  

 
2.4 Engagemang vid interaktion med sociala robotar  
Engagemang innehåller många element som, intresse, uppmärksamhet, deltagande, passion, 
kommunikation med mera. Tillsammans bygger dessa aspekter upplevelse av engagemang mellan 
två individer, eller flera. Truss m.fl. (2013) skriver att engagemang kan relatera till olika känslor: 

“Everyday connotations of engagement refer to involvement, commitment, passion, enthusiasm, 
absorption, focused effort, zeal, dedication, and energy.” (s.15).  

Dessa ord som kopplas till engagemang visar att det handlar om en känsla av att vara förväntansfull, 
att någonting som kommer tillbaka från den andra personen eller i detta fall roboten. Engagemang är 
oerhört viktig för att skapa och ha betydelsefull social interaktion mellan människor förklarar Drejing 
m.fl. (2015). Detta antyder att även för sociala robotar som skulle kunna bygga och upprätthålla 
sociala relationer, det behövs att användare som interagerar med sociala robotar ska kunna känna 
engagemang i interaktionen. Av denna anledning beskriver Drejing m.fl. (2015) att det är 

https://www.zotero.org/google-docs/?3leQNy
https://www.zotero.org/google-docs/?i7Kc6X
https://www.zotero.org/google-docs/?i7Kc6X
https://www.zotero.org/google-docs/?pdvuUj
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betydelsefullt att undersöka och förstå mekanismer av engagemang mellan människor i sociala 
interaktionen för att bygga en förståelse hur ska sociala robotar byggas för att interagera med 
människor i sociala sammanhang. Engagemang nämns på olika sätt i litteraturen, det tillkommer 
exempelvis engagemang i arbetsplatsen (eng. Work Engagements), medarbetareengagemang (eng. 
Employee engagement) (Truss m.fl., 2013). Andra sätter mycket fokus på att utforska om 
engagemang i skolor eller lärandemiljö som kallas för studentengagemang (eng. Student 
engagement), det som är av stort intresse är lärandemiljö där teknologi befinner sig som verktyg för 
studenter (Bosch, 2016; Drejing m. fl., 2015). Dessa verktyg för lärande är datorer eller system men 
även engagemang med sociala robotar i lärandemiljö studeras i stor utsträckning. Intresset för att 
förstå och kartlägga användarens engagemang vare sig igenom MDI eller MRI byggs på hur essentiell 
upplevelsen av positivt engagemang för att få bättre kvalitet på upplevelsen som helhet. Av denna 
anledning anser Anzalone m.fl. (2015) och Bosch (2016) att utvärderingen av engagemang vid 
användning av teknologi och robotar är vital för att få en bättre förståelse hur skulle denna aspekt 
ska designas för. Anzalone m.fl. (2015) uppmärksammar att utvärdering av engagemang med sociala 
robotar skapar möjligheter att designa interaktiva robotar som uppmuntrar engagemang men för att 
kunna uppnå detta, behövs tydligare definitioner om engagemang.  Ofta används ord som beskriver 
engagemang på samma sätt andra koncept förklaras exempelvis, intresse eller deltagande (Oertel 
m.fl., 2020). För att sammanfatta det som nämnts, engagemang är av stor betydelse för den sociala 
interaktionen mellan människor men också för interaktionen med robotar, trots vikten av att designa 
för engagemang så finns en brist på definitioner av engagemang i litteraturen. Dock, tillkommer 
beskrivningar och försök i litteraturen att studera engagemang och kartlägga tydligt viktiga aspekter 
av engagemang. Ivaldi m.fl. (2017) beskriver engagemang som: “the process by which individuals 
involved in an interaction start, maintain and end their perceived connection to one another” (s.65).  

Denna definition sammanfattar på ett bra sätt aspekterna på hur en social robot ska vara enligt 
Baraka m.fl. (2020) det vill säga att kunna ta initiativ och bibehålla kommunikation och sociala 
relationer. Enligt Ivaldi m.fl. (2017) är engagemang kopplat till användarupplevelsen, de betonar att 
användarupplevelsen för engagemang innefattar aspekter såsom känslan av kontroll, återkoppling, 
uppmärksamhet, interaktivitet med mera. Vilket bekräftas av O’Brien och Toms (2008) som har 
studerat engagemang inom MDI utifrån olika interaktion perspektiv som spel, e-handel med mera 
och hur olika aspekter av engagemang tillhör teorier såsom (eng. Flow theory, Play theory). Studien 
som O’Brien och Toms (2008) gjorde har visat att engagemang är en process och när användarna 
interagerar med teknologi de flyttar emellan olika del av processen. Dessutom under varje del av 
processen har aspekter av upplevelsen identifierats av forskarna (se figur 2). 

“From the systematic analysis approach, engagement emerged as a process with distinguishable 
attributes inherent at each stage in that process” (O’Brien & Toms, 2008. s. 943). 

 

https://www.zotero.org/google-docs/?KoJjwq
https://www.zotero.org/google-docs/?gq9Aok
https://www.zotero.org/google-docs/?gq9Aok
https://www.zotero.org/google-docs/?3ZVFK9
https://www.zotero.org/google-docs/?Xy8bZw
https://www.zotero.org/google-docs/?64LVlz
https://www.zotero.org/google-docs/?64LVlz
https://www.zotero.org/google-docs/?bsVOmj
https://www.zotero.org/google-docs/?BgyzQn
https://www.zotero.org/google-docs/?xNHuUZ
https://www.zotero.org/google-docs/?xNHuUZ
https://www.zotero.org/google-docs/?xNHuUZ
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Figur 2. O’Briens och Toms (2008, s.949) modell för engagemang  

O’Brien och Toms (2008) anser att engagemang är hur vår uppmärksamhet fastnar och behålls för 
någonting. Deras modell är en av de mest omfattande beskrivningar för olika aspekter av 
engagemang eftersom de inkluderar vilka UX-aspekter tillkommer under varje del av 
engagemangupplevelse. Aspekterna som nämns är exempelvis betydelsen av användarens känsla av 
kontroll, återkoppling, och de även belyser det sensuella perspektivet av engagemang som lekfullhet 
(eng. playfulness) eller estetiken av artefakten. I deras studie har O’Brien och Toms (2008) gjort ett 
ramverk som kategoriserar affektiva aspekter av engagemang under olika delar av engagemang 
(påbörjan av engagemang, under tiden, avbrott och upprepning). Modellen som presenteras av 
O’Brien och Toms (2008) kan relateras till andra modeller som presenteras om engagemang inom 
MRI. De anser att upplevelse av engagemang påverkas från olika perspektiv som kan vara kognitivt, 
socialt eller fysiskt. Detta resonemang stöds av modellen av engagemang som presenteras av Bosch 
(2016); i modellen (se figur 3) förklaras att engagemang har tre olika komponenter som är: affektivt 
engagemang (eng. affective engagement), kognitiv, och beteende (eng. behavioural). 

https://www.zotero.org/google-docs/?xNHuUZ
https://www.zotero.org/google-docs/?4vA86z
https://www.zotero.org/google-docs/?4vA86z
https://www.zotero.org/google-docs/?4vA86z
https://www.zotero.org/google-docs/?4vA86z
https://www.zotero.org/google-docs/?DcUrQr
https://www.zotero.org/google-docs/?DcUrQr
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Figur 3. Konceptualisering av engagemang. (Bosch, 2016, s.317) 

Bosch (2016) förklarar av vilka aspekter av engagemang tillhör vilken komponent. Exemplifiering är 
som följande: 

• (affektivt engagemang): en student som gillar ett specifikt ämne.  
• (kognitivt engagemang): en student som läser en bok och försöker koncentrera sig. 
• (Beteende): när en student skriver.  

Det viktiga att ta med från Bosch (2016) modellen är att dessa komponenter inte är tydligt 
separerade, utan alla komponenter påverkar varandra. Enligt Bosch (2016) frustration kan leda till 
uttråkning och detta kan betyda att det finns brist på affektivt och kognitivt engagemang. 
Exemplifierad i en kontext där finns interaktion med robot: om en person känner sig frustrerad 
eftersom en robot inte ger svar eller ingen återkoppling på vad som dröjer, interaktionen kan 
upplevas som tråkig och kan indikera att det saknas ett affektivt och kognitivt engagemang. På det 
sättet kan modellen av engagemang av O’Brien och Toms (2008) anses som en komplettering till 
Boschs (2016) modell, eftersom de UX-aspekterna i O’Briens och Toms (2008) modell under varje 
delprocess kan vara från alla tre kategorier från Boschs (2016) modell. Undersökningen av 
litteraturen om engagemang vid interaktion med sociala robotar visar att många forskare studerar 
engagemang utifrån de större kategorierna det vill säga kognitivt, affektiv och beteende. Drejing m.fl. 
(2015) i sin studie om engagemang fokuserar på komponenten beteende engagemang därför 
presenterar de en särskild definition till det:  

“... engagement can be operationalized as the magnitude of an intrinsically motivated behavior that 
is initiated by an organism to reach a specific goal.” (Drejing m.fl.,2015, s. 957)  

Även om Drejing m.fl. (2015) beskriver engagemang från ett beteende-perspektiv, förklarar de 
samma aspekter som Bosch (2016) konstaterar; vilket att alla komponenter i engagemang påverkar 
varandra, för att uppnå ett mål det sker aktiviteter, under tiden för att nå upp till målet och under 
vägen till målet så följer känslor som glädje (Drejing m.fl., 2015). På det sätt anser Drejing m.fl. (2015) 
att intensitet av ett beteende visar hur mycket engagemang finns i en aktivitet. Fokuset på beteende 
i Drejing m.fl. (2015) arbete stödjer vad Salam och Chehouani (2015) påpekar, vilket är att i 
litteraturen tas riktning mot en komponent av engagemang. Precis som Bosch (2016) och Drejing 
m.fl. (2015), anser Salam och Chehouani (2015) att det stämmer att alla komponenter av 
engagemang såsom kognitivt och affektiv påverkar varandra i en upplevelse. Dock understryker 
Salam och Chehouani (2015) att engagemang har många nivåer. Sammantaget, engagemang har flera 
nivåer eller komponenter som kognitivt, beteende och affektiv men många forskare anser att det 
inte finns en tydlig gräns i mellan och alla komponenter kan påverka varandra.  

https://www.zotero.org/google-docs/?4vA86z
https://www.zotero.org/google-docs/?4vA86z
https://www.zotero.org/google-docs/?PGna3G
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Som nämndes tidigare, anser vissa forskare att robotar är ett verktyg oavsett hur avancerade 
interaktioner de är kapabla till, det vill säga att människor inte ser på en robot som de ser på en 
annan människa (Dautenhahn, 2007b). Dautenhahn (2007b) diskuterar även olika paradigm för 
sociala robotar, ska människan ta hand om roboten eller ska roboten erbjuda sällskap och ta hand 
om människan. Hon belyser att interaktionen med sociala robotar som om roboten vore en kompis 
eller en familjemedlem tar energi från människan på många nivåer, psykiskt, emotionellt och även 
fysiskt. Därför anser Dautenhahn (2007b) sociala förmågor till robotar ska utvecklas beroende på 
situationen som de kan komma att befinna sig i. Medan andra forskare anser att robotar är nya 
kollegor, partner. Dessa diskussioner om rollen av robotar i samhället härleds från faktumet att 
interaktion med robotar inte är samma som att använda ett verktyg. Utan interaktionen med robotar 
som Dautenhahn (2007b) skriver är lik människa-människa interaktion men ändå skiljer sig. Därför 
konstaterar hon att det inte går att designa naturliga interaktioner. Gemeinboeck (2021) 
kommenterar över detta och förklarar att det inte går att designa naturlig interaktion med sociala 
robotar, eftersom den naturliga interaktionen är fullständigt baserad på design-perspektiv över hur 
en naturlig social interaktion ser ut.  

“a robot’s social competences are not “natural” but shaped by the designer’s beliefs of what “natural 
interaction” looks like.”  (Gemeinboeck, 2021, s.1) 

Sammanfattningsvis så pågår det en debatt om vilka typer av interaktioner och förmågor ska sociala 
robotar ha och vad har roboten för roll i sociala relationer från människans perspektiv. Människan 
ser inte på en robot som om den är en annan människa, däremot ser inte heller människan på en 
robot som om det vore ett verktyg. Det verkar från alla diskussioner att en social robot har en 
individuell plats mellan att den uppfattar som en maskin eller människa. Detta perspektiv studeras i 
stor utsträckning och många tar en kreativ utgångspunkt till hur sociala robotar kan designas. 
Gemeinboeck (2021) tar ett intressant tillvägagångsätt om hur en social robot skulle designas. 
Tillvägagångsättet som Gemeinboeck (2021) tar handlar om estetiken där en robot behöver inte 
designas för se så naturlig som möjligt eller om den ska vara så lik människan som möjligt i beteende 
och utseende. Gemeinboeck (2021) anser att forskningen tar människans ståndpunkt till 
interaktionen med en robot, och hennes förslag i stället är ”positioning oneself in the middle” 
(Gemeinboeck, 2021, s.2). Medan Anzalone m.fl. (2015) ser bristen på att ta människans perspektiv 
och att mycket forskning inom MRI handlar om effektiviteten av algoritmer. Som Gemeinboeck 
(2021) presenterar, det behövs perspektiv som tar den relation i mellan människan och roboten, att 
se på interaktionen som ett samspel. Det som är av stor betydelse för detta arbete är perspektivet 
som Gemeinboeck (2021) tar, det vill säga det utrymme mellan roboten och människan för att 
upptäcka hur meningsskapandet (eng. meaning-making) sker utifrån förkroppsligande kognitionen. 
Rogers (2012) diskuterar teoretiska perspektiv som användas i vad hon kallar ”Contemporary HCI”, 
Rogers presenterar de olika typer av perspektiv och teorier som experter inom MDI återvänder till. 
”Turn to the emodiment” är ett av de perspektiven som Rogers (2012) skriver om.  

Som Rogers (2012) beskriver det: ”An embodied interaction perspective takes account of the way 
human beings are embodied, where perception and action are always embodied.” (s.76). Likaså 
förklarar Lindblom (2020) om kroppens roll i kognitionen” Perceived social stimuli do not only 
produce cognitive states, but also bodily states.” (s.4). 

En annan viktig punkt som Lindblom (2020) nämner att kroppsliga tillstånd påverkar det affektiva 
tillståndet för människan. Dessa exempel är vad som kallas för förkroppsligande kognition (eng. 
embodied cognition). Forskare inom MRI och MDI är eniga om det sker en förändring om den tidigare 
bilden att kognitionen befinner sig internt och den bild är begränsad; medan att en förkroppsligande 
kognition är en aspekt som kan stödja designer och forskare för att bygga förståelse för 
meningsskapandet vid människans interaktion med teknologi (Gemeinboeck, 2021; Lindblom, 2020; 
Lindblom, 2015; Rogers, 2012). Förkroppsligande kognition är ett perspektiv som kan vara värdefullt 
vid utvärdering av engagemang vid interaktion med en social robot.  Detta perspektiv erbjuder en 

https://www.zotero.org/google-docs/?jRvEBd
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bättre bild över interaktionen och hur ska den utvärderas igenom att ta hänsyn till att interaktionen 
är ”emellan”, medan människan och roboten är ”omgivningen” till detta interaktionen. Som följd blir 
språk, kroppsrörelser, ögonkontakt och så vidare viktiga aspekter att studera för att bygga en helhet 
över upplevelsen.  

Intill utmaningen om hur ska engagemang definieras finns en utmaning av att utvärdera engagemang 
med sociala robotar. Utmaningen med att utvärdera engagemang vid interaktion med sociala robotar 
är mångsidig och den beror delvis på att det saknas en tydlig beskrivning av UX-aspekter av 
engagemang och hur dessa kan utvärderas från ett holistiskt användarupplevelseperspektiv. Många 
studier som utvärderar engagemang vid interaktion med sociala robotar begränsar utvärdering till 
tekniska aspekter såsom hur en algoritm för robotens engagemang fungerar (Anzalone m.fl., 2015). 
Problematiken med att enbart kolla på hur effektiva är algoritmer begränsar insikten på hur 
interaktionen med dessa robotar kommer upplevas i samhället. Anzalone m.fl. (2015) påpekar att det 
finns inga garanterade svar på hur interaktion med en social robot ska ske som är bäst för 
användaren, därför är det kritisk att utvärdera den subjektiva upplevelsen av interaktionen med 
sociala robotar; Specifikt om dessa robotar är designade för att interagera med människor i deras 
privata liv (Anzalone m.fl., 2015). De flesta studier om engagemang vid interaktion med sociala 
robotar tar med en aspekt för att utvärdera, det vill säga att kolla på en aspekt av engagemang som 
vilken beteende användaren har vid interaktion, eller enbart kognitiva aspekter vid interaktionen. 
Ben-Youssef m.fl. (2017) har genomfört en experimentell studie där fokuset läggs på om 
engagemang med roboten avbröts och hur roboten hanterar detta, detta är ett exempel hur 
engagemang utvärderas från en aspekt och från en sida i detta fall, avbrott i engagemanget. Det som 
saknas i litteraturen är studier som utvärderar engagemang på ett holistiskt sätt, dessutom saknas 
användning av tydliga ramverk vid utvärderingen. De flesta använder insamlingstekniker som enkäter 
med Likertskala, eller experimentella studier som utvärderar en aspekt av engagemang. Detta genom 
att göra experiment och mäta fysiologiska värden för att se hur roboten förstår interaktionen och hur 
människor upplever interaktionen utifrån ögonblick (eng. gaze), ansiktsuttryck (eng. Facial features), 
tal (eng. speech), kroppsrörelser (eng. Body gestures) (Anzalone m.fl., 2015; Bosch, 2016; Ivaldi m.fl., 
2017). Dessa är få exempel av vilka aspekter som studeras vid interaktion med en social robot. Nedan 
presenteras en översikt över vilka generella komponenter av engagemang som har studerats (se 
tabell 1) i litteraturen samt vilka tillvägagångssätt som används; de flesta studier använder sig av ett 
experimentellt tillvägagångssätt för att få en djupare förståelse för vilka aspekter av engagemang 
som påverkas vid interaktion med en social robot eller avancerade teknologier.  

https://www.zotero.org/google-docs/?9oomYj
https://www.zotero.org/google-docs/?hCH9TP
https://www.zotero.org/google-docs/?Y7RXJz
https://www.zotero.org/google-docs/?jRvEBd
https://www.zotero.org/google-docs/?penAfb
https://www.zotero.org/google-docs/?penAfb
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Tabell 1 - Visar översikt över vilka metoder och vilka komponenter har studerats om engagemang 

 

Som har diskuterats ovan, det finns stor fokus på att utvärdera tekniska aspekter eller en specifik 
aspekt såsom mätning av blick (eng. Gaze) vid utvärdering av engagemang. Därför kommer en vald 
utvärderingsmetod övervägs om den skulle vara anpassad för att utvärdera engagemang på utifrån 
ett holistiskt perspektiv. Ett av de ramverk som har en sådan potentiell är ramverket som Young m.fl. 
(2011) presenterar. Även UX-utvärderingsmetoder båda analytiska och empiriska ska övervägas. 
Ramverket som Young m.fl., (2011) presenterar verkar som riktlinjer som designer och forskare kan 
kolla på vid design och utvärdering av social interaktion. Anledningen att det enbart verkar som 
riktlinjer som kan stödja forskaren på att tänka på olika sociala nivåer vid interaktion med sociala 
robotar beror på följande: ramverket saknar tydliga kopplingar till teoretiska och metodologiska 
bakgrund. Dessutom saknar ramverket som presenteras av Young m.fl., (2011) tydliga förklaringar på 
hur man kan utvärdera interaktionen med en social robot. Ramverket är iterativt som Young m.fl., 
(2011) hävdar eftersom det går att påbörja och göra om den från olika punkter, däremot finns inte 
fler kopplingar till UX perspektivet. Det finns inte ett stadie om hur det insamlade materialet ska 
utvärderas från UX-perspektiv. Enligt Lindblom och Alenljung (2020) utvärdering av upplevelsen vid 
interaktion med sociala robotar är komplex därför rekommenderar de det följande: 

 “The investigator could be asking, e.g., what UX dimensions, UX factors, and UX evaluation methods 
should be used, and should target the UX evaluation for the specific area of interest” (Lindblom & 
Alenljung, 2020b. s. 21). 

Dessutom förklarar Young m.fl., (2011) enbart att detta ramverk kan vara bra för att forskare ska 
försöka tänka bredare på sociala aspekter vid utvärderingen, men inte hur den praktisk kan 
appliceras. Vilket indikerar att dessa är riktlinjer som kan användas för det som kallas 
“brainstorming” för att generera idéer i detta fall kan det hjälpa att idéerna genereras från ett socialt 
perspektiv.  “Brainstorming” är en teknik som används för att skapa idéer för designalternativ genom 
en användarcentrerad designprocess som kan användas även för inspiration för att forma 
användbarhetskrav (Preece m.fl., 2015). 

 “While the study is being conducted, the three perspectives can serve as a means to remind the 
evaluator of various social issues of importance. “(Young m.fl., 2011. s. 61).  

https://www.zotero.org/google-docs/?02lMnp
https://www.zotero.org/google-docs/?02lMnp
https://www.zotero.org/google-docs/?02lMnp
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Ett annat sätt de förklarar hur detta ramverk kan användas är vid analysering av data, vilket är att 
använda dessa tre perspektiv för att kategorisera eller koppla resultat från utvärderingen till de tre 
perspektiven.  

Summering av vad som diskuterats, engagemang har flera sätt som den definieras med i litteraturen. 
Dock är många författare eniga om är att engagemang är mångsidigt och det finns flera komponenter 
att kolla på vid definitionen samt vid utvärdering av engagemang. Engagemang som ord anses som 
en sammanställning av olika känslor och kan uppfattas som drivande känsla vid social interaktion. 
Dessa känslor kategoriseras som (affektivt engagemang) och det finns andra aspekter som beteende 
och kognitiva, som vad kommer användaren tänka att göra eller vad gör användaren vid en viss 
kontext. Således det kan finnas ett behov av att skapa en utvärderingsmetod för att utvärdera 
förutsättningarna för att uppnå engagemang vid interaktion med en social robot och dessutom tar 
ett holistiskt perspektiv. På det sättet kan en social robot som är avsedd för att ersätta eller 
komplettera en del av interaktionen med en människa designas på ett bättre sätt. Som uppfyller en 
av de essentiella aspekterna vid social interaktionen, vilket är engagemang.   
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3 Problemområde och problemformulering  
Implementering av sociala robotar i vardagen är än så länge främst vid utvecklingsstadiet, men det är 
ett oundvikligt framsteg som många forskare inom MRI och MDI är eniga om att det kommer bli ett 
faktum inom en snar framtid. Att studera användarupplevelsen vid interaktion med sociala robotar 
närmare och utvärdera detta utifrån ett användarcentrerat perspektiv är essentiellt för att säkerställa 
att människor får den sociala interaktion de förväntar sig. Det vill säga att implementering av sociala 
robotar i vardagliga scenarion inte får minska kvalitén på den sociala interaktionen. Ett sätt detta kan 
ske genom att en social robot inte är designat för att täcka de aspekter som är viktiga vid social 
interaktion. Litteraturstudien har visat att engagemang är en av mest essentiella aspekter av en 
social interaktion (Drejing m.fl., 2015). Dessutom är engagemang lika viktigt vid interaktion med en 
social robot som med interaktionen mellan två individer. Anledningen till detta är att sociala robotar i 
stora drag härmar mekanismerna av sociala interaktion som sker i människa-människa interaktion; 
även om den är inte exakt samma (Dautenhahn, 2007a). Anzalone m.fl. (2015); Ivaldi m.fl. (2017) 
samt Salam och Chetouani, (2015) uppmärksammar att engagemang är kopplad till kvaliteten av den 
upplevda interaktionen med en social robot, dessutom kan bättre utvärdering av engagemang bidra 
till design av sociala robotar som uppmuntrar engagemang i interaktionen. Ett av de problem som 
finns är en brist på tydligare förklaring av engagemang från ett UX-perspektiv (Anzalone m.fl., 2015). 
Som nämnts tidigare så är engagemang kopplat till användarupplevelsen. Ivaldi m.fl. (2017) betonar 
att användarupplevelsen för engagemang innefattar aspekter såsom känslan av kontroll, 
återkoppling, uppmärksamhet med mera. Anzalone m.fl. (2015) belyser att utvärdering av 
engagemang inom MRI är begränsad till utvärdering av tekniska aspekter som hur effektiva är 
algoritmerna i stället för att utvärdera engagemang från ett UXD-perspektiv. Trots kunskapen om hur 
viktigt det är att utvärdera engagemang med sociala robotar och vilka UX-aspekter som kan vara 
viktiga att utvärdera såsom, känslan av kontroll, intresse, uppmärksamhet med mera, saknas det i 
litteraturen både studier och metoder som utvärderar förutsättningarna för att uppnå engagemang 
från UX-perspektiv. Lindblom och Alenljung (2020) konstaterar att UX-utvärdering av MRI är en svår 
uppgift på grund av att den är en subjektiv upplevelse. De nämner även att det inte finns analytiska 
ramverk som är avsedda för att få en bättre förståelse hur vissa aspekter påverkar upplevelsen. 
Likaså menar Clarkson och Arkin (2007) att det finns en uttalad brist i att använda samt utveckla 
analytiska utvärderingsmetoder inom MRI fastän att dessa kan vara väldigt effektiva för att 
identifiera problem även om det inte finns en färdig produkt. Dessutom förklarar Šabanovic m.fl. 
(2006) att interaktionen med sociala robotar borde utvärderas på ett mer analytiskt sätt. Därför finns 
det ett identifierat kunskapsgap gällande tillgängliga analytiska UX-utvärderingsmetoder för 
utvärdering av förutsättningarna för att uppnå engagemang vid interaktion med sociala robotar, 
vilket detta examensarbete kommer fokusera på.  

Syftet är att ytterligare förbättra interaktionen mellan människor och sociala robotar utifrån ett UX-
perspektiv genom att studera relevanta aspekter för att kunna uppnå engagemang 

Målet är att skapa en analytisk UX-utvärderingsmetod av förutsättningarna för att uppnå 
engagemang mellan människor och sociala robotar 

För att uppnå syftet och målet har tre steg identifierats: 

• Utforska engagemang utifrån ett UX-perspektiv och identifiera aspekter av förutsättningarna 
för att kunna uppnå engagemang som är centrala att använda vid en analytisk UX-
utvärdering av sociala robotar 

• Undersöka om det går att integrera dessa identifierade aspekter i någon existerande 
analytisk UX-utvärderingsmetod för MRI 

https://www.zotero.org/google-docs/?i7Kc6X
https://www.zotero.org/google-docs/?Xy8bZw
https://www.zotero.org/google-docs/?BgyzQn
https://www.zotero.org/google-docs/?Xy8bZw
https://www.zotero.org/google-docs/?BgyzQn
https://www.zotero.org/google-docs/?jRvEBd
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• Testa empiriskt hur den utvecklade nya analytiska UX-utvärderingsmetoden kan användas för 
att utvärdera de förutsättningarna för att uppnå engagemang vid interaktion med sociala 
robotar på ett lämpligt sätt 

Arbetet kommer främst studera engagemang från användarens perspektiv. Inga tekniska aspekter av 
sociala robotar såsom algoritmer kommer utvärderas. Det förväntade resultatet av examenarbetet är 
ett kunskapsbidrag som består av en nyutvecklad analytisk UX-utvärderingsmetod för hur 
förutsättningarna för att uppnå engagemang kan utvärderas i interaktionen med en social robot. Den 
tänkta utvärderingsmetoden syftar främst att användas av personer med UXD-kompetens, eftersom 
en analytisk utvärdering av användarupplevelse och användbarheten bör göras av någon som har 
kunskap i UX-utvärderingsmetoder. 

 



21 
 

4 Metod och genomförande 

I detta avsnitt beskrivs först olika metoder för metodutveckling som identifierats och övervägts för 
detta arbete. Därefter beskrivs den valda metoden med dess steg mer detaljerat samt en plan för hur 
dessa steg kommer att genomföras i arbetet. Avslutningsvis finns ett avsnitt som beskriver hur det 
faktiska arbetet har gått till.  

4.1 Metodutveckling 

För att ta fram en ny metod eller utveckla en metod finns det olika processer och metoder som kan 
utföras. Enligt Vaishnavi och Kuechler (2015) forskning är en process som involverar kreativitet och 
följer en instinktiv uppfattning av en lösning. Det viktigaste som Vaishnavi och Kuechler (2015) 
förklarar är att det inte enbart finns ett sätt att genomföra ett forskningsprojekt på, dessutom så är 
de flesta metoder som finns är enbart riktlinjer. Blandford och Green (2008) belyser att 
metodutveckling inte kan genomföras på ett snabbt sätt och det kan ta flera år för att utveckla en 
färdig utvärderingsmetod. Lindblom och Alenljung (2020) förklarar att det finns brist på metoder som 
är avsedda för att utveckla utvärderingsmetoder i flera områden. 

 ” There is a lack of relevant literature on methods for evaluation method development within HCI, 
UX, and HRI, although the existence of these methods is found in large quantity” (Lindblom & 
Alenljung, 2020. s.7).  

Lindblom och Alenljung (2020) förklarar dock att metoden för metodutveckling av Blandford och 
Green (2008) är särskilt lämplig för att utveckla utvärderingsmetoder. Därför har denna metod av 
Blandford och Green (2008) övervägdes för detta arbete tillsammans med Design science research 
(DSR). Många faser i dessa två metoder är liknande vid en första anblick, men enligt Vaishnavi och 
Kuechler (2015) skiljer sig aktiviteterna som genomförs under varje fas i DSR med andra metoder. 
”Design science research (DSR)” presenterat av Vaishnavi och Kuechler (2015) innefattar följande 
faser: 

• “Awareness of problem”: under denna fas identifieras ett problem  

• “Suggestion”: nya förslag för det identifierade problemet, detta är en kreativ process.  

• “Development”: vidare utveckling på förslag från förra fasen för att utveckla artefakten. 

• “Evaluation”: I det här stadiet utvärderas artefakten som skapades, utvärderingen sker mot 
kriterier som uttrycks vid identifiering på problemstadiet. Kriterierna kan vara i form av 
förväntningar av artefakten som är kvantitativa eller kvalitativa.  

• “Conclusion”: är det slutliga stadiet där bestäms att artefakten är färdig trots att det finns 
avvikelser, dessa avvikelser kan vara utgångspunkt för ny forskning.  

DSR har en generell fokus och denna metod kan användas för alla typer av artefakter och utveckling 
av teoretiska metoder exempelvis inom informationssystem (IS) och MDI. Det finns andra metoder 
som är anpassade för utveckling av utvärderingsmetoder inom MRI. Metodutvecklingsproessen av 
Blandford och Green (2008) är en etablerad metod för att utveckla utvärderingsmetoder. DSR 
metoden av Vaishnavi & Kuechler (2015) följer en designtillvägagångsätt som byggs mycket på 
kreativitet och intuitiv design. Däremot finns det metod för metodutveckling gällande 
utvärderingsmetoder av Blandford och Green (2008). Metoden följer mer systematikprocess men 
Blandford och Green (2008) konstaterar att metodutveckling i sig är en typ av designprocess. 
Blandfords och Greens (2008) metod för utvärderingsmetodutveckling består av fem iterativa faser. 
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Det vill säga det är inte ett linjärt arbetssätt utan arbetet kan cirkulera mellan flera faser. Dessa fem 
faser för metodutveckling enligt Blandford och Green (2008) visualiseras i figur 3.  

 

Figur 3 – Visualisering av Blandford och Green metod 

4.2 Metodutveckling enligt Blandford och Green 

Val av metod för detta arbete utgick ifrån vilken metod som ansågs vara mest anpassad för att 
utveckla en analytisk utvärderingsmetod och som är mest lämplig för tidsramen för arbetet. 
Metodansatsen som används för detta arbete följer metodprocessen som Blandford och Green 
(2008) har utvecklat för att stötta metodutvecklingen. Blandfords och Greens (2008) 
metodutvecklingsproess är iterativ och gör att den är väl anpassat för UXD-perspektiv som följer en 
iterativ process. Lindblom och Alenljung (2020) beskriver att denna metod används för att utveckla 
utvärderingsmetoder från ett användarcentrerat perspektiv. Eftersom Blandfords och Greens (2008) 
metod är anpassad just för utveckling av utvärderingsmetoder och därför anses den som ett bra val 
för detta arbete. Nedan beskrivs mer detaljerat hur varje fas i metodutvecklingen bör utföras.  

Fas 1 Identifiering av problem eller behov Utveckling av metod härstammar från ett behov, enligt 
Blandford och Green (2008) det kan finnas system som ska utvärderas men inte stödjas av de 
nuvarande metoderna. På det sättet kan behovet vara en utvärderingsmetod för just detta system. 
Det kan också finnas möjlighet till utveckling, under detta stadie kan man sätta några typer av krav 
som kan förklarar kortfattad hur detta behov kan uppfyllas.  

Fas 2 Utveckling av mer detaljerade krav (frivilligt) Kraven är för att förklara varför en metod ska 
användas och i vilket sammanhang. Enligt Blandford och Green (2008) finns det inte specificerade 
krav på utveckling av metoder inom MDI. Däremot diskuterar de att det är viktigt att skriva 
detaljerade krav om metoden som ska utvecklas är tänkt att användas av andra forskare eller 
designer i fältet. Blandford och Green (2008) beskriver vissa krav som kan användas vid 
metodutveckling men de konstaterar att vissa av kraven kan vara irrelevanta för framtidens MDI. De 
krav som kan sättas för metodutveckling enligt Blandford och Green (2008, s. 163) är som följande:  
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• Validitet handlar om att metoden ska stödja användaren för att hitta fel och problem när de 
analyserar ett system, medan fel som kommer inte påverka användning av systemet ska 
minskas och det kallas för ”false positives”. Enligt Blandford oh Green (2008) det är mest 
viktigt för analytiska utvärderingsmetoder där användaren av systemet inte är inblandad i 
utvärderingen.  

• Omfattning av en utvärderingsmetod beskriver vilka aspekter denna metod täcker och 
studerar. Användaren av utvärderingsmetoden ska kunna veta innan vilka begränsningar 
metoden har för att kunna välja den metod som är mest anpassad för behovet. 

• Reliabilitet innebär att resultatet av utvärderingsmetoden ska kunna upprepas av andra som 
använder samma metod i samma sammanhang.  

• Produktivitet handlar om antal fel och hur allvarliga dessa problem är för att assistera 
användare vid beslut om att implementera ett system.  

• Användbarhet och Lärbarhet utvärderingsmetoden ska vara användbara och passar 
situationen där utvärderingen sker, till exempel att utvärdera ett säkerhet system skiljer sig 
från utvärdering av en webbsida. Lärbarheten handlar om hur enkelt det är för att använda 
metoden första gången. Denna aspekt ska nämnas för användarna. 

• Insikt härledd denna aspekt kan anses den viktigaste eftersom det handlar om kreativitet och 
inte enbart sätta krav som relativitet eller validitet. En metod kan vara bra om den är 
användbar för att hitta fel och problem som påverkar användning av ett system. Om 
metoden hjälper till att hitta och förbättra problemen innebär det att reliabilitet eller 
validitet inte spelar så stor roll.  

Fas 3 Matcha möjligheterna, behoven och kraven I detta stadium av metodutvecklingen finns det 
olika sätt att genomföra arbetet vilket beror på om projektet börjar från ett behov eller en möjlighet. 
Om arbetet utgår ifrån ett behov är detta stadie utforskande igenom att söka i litteraturen efter 
tidigare metoder av vilka kan inspireras av för att uppfylla behovet. Vissa metoder kan även 
undersökas och bedöma vilka problem som missas med den och hur skulle den kunna modifieras. 
Med början från möjlighet blir aktiviteten mindre utforskande eftersom utgångspunkten då kan vara 
en teori som ska utvecklas till metod. Sammanfattningsvis samlas här olika ingredienser till metoden 
som ska utvecklas. 

Fas 4 Utveckling av metoden “The development of a method is the creative step that is the hallmark 
of all design.” (Blandford & Green, 2008. s.165). Denna fas är iterativ men har ingen tydlig struktur, 
Blandford och Green skriver att exempel kan tas av hur andra utvärderingsmetoder har utvecklats för 
att inspireras av. Här kan idéer implementeras i metoden men utan tydliga förklaringar däremot kan 
det kan förklaras hur de har implanterats och testas.  

Fas 5 Testa metoden är viktig för utvecklingen av metoden, hur en metod testas beror på vilka krav 
som finns och här presenterar Blandford och Green en mer strukturerad process. De sammanför sex 
frågor som kan beaktas vid test av utvärderingsmetoden. Frågorna enligt Blandford och Green (2008. 
s.166): 

1. Syftet med testningen: vad är målen med testningen, vilka frågor ska besvaras i studien? 
Detta reflekterar över kraven som metoden har utvecklas för att svara.  

2. Resurser och begränsningar: vilka resurser finns för att genomföra studien och vilka 
begräsningar finns?   

3. Etiken: vilka är de etiska antaganden finns? 

4. Tekniker för datainsamling ska identifieras 
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5. Analyserings tekniker ska identifieras och väljas. 

6. Rapporteringen av fynd som kan vara den sista fasen.  

4.3 Planerat genomförande  

I detta avsnitt presenteras hur arbetet har planerats, från början av litteratursökningen till det 
slutliga resultatet. Denna planering som process var i enlighet med Blandfords och Greens (2008) 
metod för metodutveckling. Under denna fas av arbetet har planeringen skiftat till en mer fördjupad 
nivå. Utvecklingen av den nya utvärderingsmetoden är planerat utifrån de fem faser enligt Blandford 
och Green (2008) som presenteras i figur 4. Under varje fas beskrivs vilka steg som var tänkta att 
utföras.  

 

Figur 4 – Planerad arbetsprocess utifrån Blandfords och Greens (2008) metod 

Samtliga faser i denna arbetsprocess är iterativa och vissa aktiviteter kan göras flera gånger innan 
flytt till nästföljande fas. Identifiering av problem eller behov är planerad att genomföras genom 
litteraturstudier för att hitta ett behov inom MRI-området och hur UXD-utvärderingsmetoder kan 
appliceras för att förbättra interaktionen med sociala robotar. Utvecklingen av mer detaljerade krav 
är ett frivilligt steg enligt Blandford och Green (2008). Blandford och Green (2008) beskriver att vissa 
krav kommer att sättas här men inte på en detaljerad nivå; de krav som är planerade att specificeras 
för denna utvärderingsmetod är enligt figur 4 validitet, omfattning, användbarhet, lärbarhet och 
insikt härledd. Fas 1, identifiering av ett behov har redan genomförts i bakgrunddelen och kommer 
fördjupas i fas 2. Fas 3 är planerad till att utforska om existerande utvärderingsmetoder skulle 
fungera genom att matcha med kraven som har valts i den förra fasen. Undersökningen av andra 
metoder syftar till att se hur de skulle kunna modifieras för att utveckla en analytisk 
utvärderingsmetod som är anpassad för att utvärdera engagemang vid interaktion med sociala 
robotar. Därefter planeras att påbörja med att utveckla den nya metoden på ett kreativt sätt och 
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försöka mixa olika kombinationer av aktiviteter som kan bidra till skapandet av den nya analytiska 
utvärderingsmetoden. Inspiration kommer att tas från andra arbeten om metodutveckling och 
existerande utvärderingsmetoder inom MRI. Även om det kan vara svårt att förklara varför en idé 
valdes och hur. Så planen är att förklara hur en viss idé skulle kunna implementeras i 
utvärderingsmetoden och vad kan den bidra med. Att testa metoden, fas 5, är väldigt viktigt för 
validiteten enligt Blandford och Green (2008). Därför kommer tidigare versioner av metoden testas 
av flera UX-designers för att sedan iterera metoden till en förbättrad slutlig version. Enligt Wilson 
(2014) behövs det tre till fem UXD-experter för att genomföra en utvärdering för att få ett bra 
resultat; men detta kan variera beroende på erfarenhetsnivån och andra aspekter som resurser i 
form av kostnad och tid. Blandford och Green (2008) belyser att antalet deltagare är en debatterad 
aspekt men till en viss del den implementeras mycket i utvärderingssessionerna. De frågor som ska 
besvaras i testningen av den nya metoden är de sex frågor som ställs enligt Blandford och Green 
(2008). Därför där planen att den nya utvärderingsmetoden testas med minst 2–4 UX-designers. Efter 
testningen kommer möjliga problem itereras för att förbättra utvärderingsmetoden utifrån 
kommenterarna och resultatet av testningen inför den färdiga versionen av metoden. 

4.4 Fas 1–4 Faktiskt genomförande och delresultat 

Fas 1 i arbetsprocessen har främst genomförts under litteraturstudien i bakgrunden (kapitel 2). 
Litteraturstudien var en undersökande process över vilka typer av robotar som används och en kort 
historisk återblick. Den typ av robot som anses den mest framväxande i fallet av utveckling, 
utvärdering och implementering är sociala robotar. Genom litteraturstudien framkom vilka aspekter 
som är angelägna för sociala robotar och då dök engagemang upp som en fundamental del av en 
interaktion oavsett om det var med en social robot eller ett annat system. De behov som har 
uppmärksammats är att det saknas generellt utvärderingsmetoder av de förutsättningarna för att 
kunna uppnå engagemang vid interaktion med en social robot. Det finns empiriska UXD-metoder 
som används och utvecklas för UX-utvärdering av sociala robotar, såsom USUS-ramverket och USUS-
Goals som är modifierad av Wallström och Lindblom (2020). Dock verkade det helt saknas en 
analytisk utvärderingsmetod för förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang med sociala 
robotar. Det ansågs av intresse för detta arbete att modifiera vidare på bland annat USUS-Goals och 
de MRI-heuristiker som utvecklades av Clarkson och Arkin (2007). Den andra fasen i genomförandet 
var att identifiera de kraven för utvecklingen av utvärderingsmetoden.  

Enligt kraven som nämns i 4.3 ställdes dessa krav: 

Validitet detta krav är för att se till att utvärderaren ska få stöd i att hitta problem som verkligen 
inverkar på användbarheten och användarupplevelsen vid interaktion med en social robot. Detta 
anses som en viktig aspekt att ta hänsyn till i utvecklingen av utvärderingsmetoden. Anledningen är 
att denna analytiska utvärderingsmetod kommer att användas utan användare på grund av bristande 
tillgång till robotar här och nu samt deltagare på grund av Covid-19-pandemin. Detta har använts 
som en möjlighet för att i stället utveckla en analytisk utvärderingsmetod av de förutsättningarna för 
att kunna uppnå engagemang vid interaktion med en social robot. Blandford och Green (2008) 
belyser att validitetskraven behövs för analytiska utvärderingsmetoder.  

Omfattningen av den utvärderingsmetod som ska utvecklas ska vara tydlig med vilka aspekter 
kommer att undersökas och vilka typer av problem som skulle kunna identifieras. Målet är att 
utvärdera de förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang från ett holistiskt perspektiv.  

Produktivitet inkluderas trots att Blandford och Green (2008) skriver att det inte längre är lika viktigt. 
Men från erfarenhet av att använda andra analytiska utvärderingsmetoder såsom heuristisk 
utvärdering och kognitiv genomgång; så märks det att denna aspekt hänger ihop med 
användbarheten av utvärderingsmetoden. Det vill säga att dokumentera antalet fel, 
allvarlighetsgraden och att ge utvärderaren möjlighet att kommentera över identifierade problem 
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ger bättre stöd till att förstå vilka problem ska åtgärdas först och vilka som är mindre viktiga. Det kan 
även stödja att sammanfatta om ett problem är faktiskt ett problem eller ett ”false positives”.  

Användbarhet och lärbarhet kombinerades tillsammans till ett krav här. Utvärderingsmetoden ska 
vara tydlig för utvärderaren och anpassas efter utvärdering av en social robot och inkludera att 
roboten är förkroppsligad. Vissa aspekter av roboten kommer inte inkluderas för att metoden ska 
vara koncist. Utvärderingsmetoden kommer inte undersöka aspekter som inte tillhör utvärderingen 
av engagemang, exempelvis tillit. Lärbarheten är en viktig aspekt för att metoden skulle kunna 
användas, detta kan försökas uppnås för detta arbete. Orsaken är att utvärderingsmetoden kommer 
vara modifierad från andra metoder som utvärderaren kan vara bekant med. Dessutom kommer 
metoden testas av och itereras med UX-designers för att förbättra lärbarheten. 

För att matcha möjligheten med krav undersöktes vilka analytiska och empiriska metoder som finns 
för att utvärdera interaktion med en social robot även generellt UX-utvärdering av interaktion med 
en robot. En av de mest använda metoderna är USUS-ramverket och det finns även analytiska 
utvärderingsmetoder som har modifierats för att utvärdera en robot, som heuristiker för MRI av 
Clarkson och Arkin (2007). För att utvärdera engagemang vid interaktion med en social robot har 
man tidigare undersökt i labbmiljö vikten av kroppsrörelser eller ögonkontakt. De aspekter som mäts 
av engagemang varierar mellan effektiviteten av algoritmen hos en robot; eller undersöks en specifik 
period av engagemang som avbrott i engagemang (Ben-Youssef m.fl., 2017). Vissa forskare har 
studerat engagemang efter kontexten (Salam och Chetouani, 2015). Med utgångpunkten från de 
tidigare kraven har några metoder sållats bort. Den tänkta utvärderingsmetoden ska vara analytisk - 
det vill säga den involverar inga användare. Därför ansågs den heuristiska utvärderingen för MRI vara 
en bra inspirationskälla. Blandford och Green (2008) rekommenderar att i detta stadie av 
metodutveckling finns det inga tydliga riktlinjer men det är det bäst att utgå från tidigare metoder. 
Clarkson och Arkin (2007) menar att analytiska metoder tar mindre resurser och kan planeras och 
genomföras under kortare tid, vilket gör att de kan utnyttjas till att utveckla flera heuristiker som går 
in på en detaljerad aspekt. I stället för att ha generella heuristiker som ska användas för att utvärdera 
alla typer av robotar eller aspekter av upplevelsen. Heuristisk utvärdering kan genomföras på system 
i olika utvecklingsfaser, för detta arbete valdes möjligheten att kunna genomföra utvärderingen av de 
förutsättningarna för att uppnå engagemanget vid interaktionen med en social robot utifrån 
tillgängliga filmklipp. Nästa steg var att utforska och testa mig fram hur en heuristisk utvärdering 
skulle kunna modifieras till utvärdering av de förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang 
med en social robot. Clarkson och Arkin (2007) har presenterat åtta modifierade heuristiker vilka är 
baserade på heuristiker från flera forskare som Nielsen och Scholtz, modifieringen har skett för att 
passa för en generell utvärdering av MRI.  

Sociala robotar har egenskaper som kännetecknar dem och gör att de placeras i den här kategorin av 
robotar. Detta användes först som en grund till att utveckla den nya metoden. Utvecklingen av den 
nya metoden gjordes inte på ett systematiskt sätt utan med mindre strukturerad sätt genom att 
hämta inspiration av vad som kännetecknar sociala robotar och hur engagemang har beskrivits i 
litteraturen. Som tidigare nämndes i bakgrunden så skrev Baraka m.fl. (2020) och Dautenhahn (2013) 
några centrala punkter som en social robot skulle ha. Exempel på några av dem, sociala förmågor, att 
kunna kommunicera och att ha personlighet. Dessa punkter som nämndes användes för att ha som 
krav över den robot som skulle utvärderas, därefter utvecklades några av dem till att bli en egen 
heuristik. Därutöver sociala sällskapsrobotar även om de är designade för att enbart ge en social 
upplevelse anser Dautenhahn (2013) och Cross m.fl. (2019) att sociala robotar ska vara användbara 
och kommunikationen ska vara effektiv. Ivaldi m.fl. (2017), O’Brien och Toms (2008) och Bosch 
(2016) arbete om engagemang har varit de mest givande som den nya utvärderingsmetoden har 
byggts utifrån. Detta igenom att sätta en grund i att engagemang är en process som att påbörja, 
genomgå och avsluta engagemanget. Även att engagemang inkluderar olika typer såsom kognitivt, 
beteende och affektiv. Att dessa delar är kopplade och påverkar varandra.  

https://www.zotero.org/google-docs/?bsVOmj
https://www.zotero.org/google-docs/?0h3JGW
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För detaljerade aspekter se bilaga 1, vilket tillsammans har byggt en första version som bestod av 
fem aspekter: 

1- Roboten ska vara acceptabel för människan  
2- Leverera naturlig och flytande kommunikation  
3- Synlighet av systemstatus  
4- Visa tillräckligt och användbar information  
5- Användbart systemgränssnitt  

 

Den första versionen var inte helt klar men den var en grund för att bygga vidare på, därför testades 
den av mig först för att sedan utvecklas vidare. Under min egen testning använde jag hela filmklippet 
(Pepper the ‘emotional’ robot visits the FT | FT Life, 2016)1. Testet som gjordes av mig var inte för 
hela metoden utan enbart aspekterna för att kunna få bättre insikt av vad dessa aspekter kunde 
utvärdera. Ett filmklipp valdes utan större kriterier än att den har en social robot som interagerar 
med användare som en sällskapsrobot (Pepper the ‘emotional’ robot visits the FT | FT Life, 2016). Det 
visade sig att dessa fem aspekter var för generella och kunde specificeras ännu tydligare för just de 
förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang. Exempelvis var aspekterna nästan helt tagna 
heuristiker från Clarksons och Arkins (2007) arbete som utgångspunkt, vilket gjorde att delarna som 
identifierades i bakgrunden blev kategoriserade under Clarksons och Arkins (2007) heuristiker. Därför 
blev ett annat kompletterande tillvägagångsätt att även utgå från fynden i litteraturstudien. Detta 
tillvägagångssätt resulterade i mer specificerade aspekter för de förutsättningarna för att kunna 
uppnå engagemang med fokus på kommunikation enligt Cross m.fl. (2019) och Dautenhahn (2013). 
Centralt var deltagande och att vara intresserad av att ta del av en interaktion med ett flöde (eng. 
Flow) från O’Briens och Toms (2008) studie. Likaså flera aspekter som togs från hur engagemang 
definieras i litteraturen, som att det exempelvis handlar om uppmärksamhet. De tidigare aspekter 
utvecklades vidare till aspekter som var mer specificerade till engagemang vid interaktionen med 
sociala robotar.   

Aspekterna i den andra versionen av metoden är följande: 

1- Tydlig och korrekt information kommunikation  
2- Deltagande  
3- Återkoppling och användbar information  
4- Social beteende  

 
För mer detaljer om aspekter i den andra versionen se bilaga 2. Aspekterna testades på nytt av mig 
på samma filmklipp som nämndes tidigare. Det var viktigt att ha i åtanke att metoden kommer att 
testas med andra UX-designer för att validera och förbättra den. Därför exemplifieras här kortfattad 
hur aspekterna undersöktes för vidare fördjupning. Genom att kolla på filmklippet nedan har 
aspekterna fungerat som en referens att gå tillbaka till och tänka vilka av dessa aspekter har inte 
uppfyllts och varför. Exempelvis genom att kolla kroppsspråk, kommentarer från användaren i 
filmklippet och hur kommunikation fortskred. I figur 5 visas ett exempel av ett moment där 
interaktionen bröts mellan användaren och roboten. Användaren frågar roboten Pepper att kolla på 
honom men roboten gör inte det och ger ingen återkoppling alls. Användaren vänder sedan sig emot 
en annan person och kommunicerar att det upplevs som att prata med ett barn som inte vill att 
svara. Detta indikerar att det fanns problem med deltagande eftersom användaren och roboten inte 

 
1 Pepper the ‘emotional’ robot visits the FT | https://www.youtube.com/watch?v=i8bk39a9xM0 

 

https://www.youtube.com/watch?v=i8bk39a9xM0
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var synkroniserade. Däremot märktes det direkt att det fanns brister i de framtagna aspekterna 
eftersom de var fortfarande för generella i omfattningen. Med omfattning här menas hur många 
typer av problem som kunde identifieras under varje aspekt. Det vill säga från version två aspekten 
”Tydlig och korrekt information och kommunikation” var för generell och inkluderar korrekt 
kommunikation och tydliga information. Genom att lägga till två typer av problem i en aspekt 
skapade svårighet i att kategorisera typen av problem; vilket påverkar kravet att den 
utvärderingsmetoden ska vara användbar för användaren av den.  

 

Figur 5 – Bild till vänster visar att användaren frågar Pepper ”Can you look at me?” och Pepper svarar inte. 

Bilden till höger visar att användaren som börjar bli irriterad och ville kommunicera det med någon annan, i 

detta fall en annan person bakom kameran. 

Denna testning gav dock en möjlighet att se vilka problem fanns i de framtagna aspekterna och gav 
en bättre förståelse att det behövdes att skapa flera aspekter som är mer fokuserade på ett visst 
problem. Dessutom märktes det att de framtagna aspekterna undersökte roboten som ett system 
som får input och ger output. För att kunna gå vidare i utvecklingen togs ett steg tillbaka till 
bakgrunden, där kunde en bättre bild tas över vad som saknas i de framtagna aspekterna. 
Gemeinboeck (2021) ger ett kreativt sätt att utvärdera interaktionen, alternativt till att enbart 
utvärdera från användarens perspektiv att ställa sig i mitten av interaktionen. Det vill säga att se på 
roboten som en partner i interaktionen och detta reflekterar kärnan i engagemang. Vilket är att i ett 
engagerande moment det finns alltid något annat eller någon annan som skapar denna upplevelse, 
igenom en ömsesidig förståelse av den andras, förbindelse, intresse med mera. Detta resulterade 
flera aspekter och varje aspekt var mer fokuserad på ett eventuellt problem i interaktionen, samt tar 
även roboten perspektiv på hur den förstår interaktiviteten. För tid och resurser av detta arbete 
ansågs det rimligt att gå vidare med 7 aspekter och testa de med UX-designers.  

De framtagna aspekterna i den tredje versionen av utvärderingsmetoden:  

1- Tydlig och korrekt kommunikation  
Roboten ska använda naturligt språk som passar användaren och situationen. Här inkluderas 
ljudsignaler, ljussignaler, tal och gester samt beröring (eng. touch). Roboten ska vara tydlig 
för användaren av hur den kommunicerar och hur kan användaren ge input eller startar en 
interaktion. Aspekten har inkluderats eftersom användbarheten av robotens interaktion är 
lika viktig som engagemang i interaktion. Dautenhahn (2007b) förklarar att en social 
sällskapsrobot ska vara användbar och genomför sina uppgifter på ett korrekt sätt som är 
acceptable för människan. Denna förklaring av hur sociala sällskapsrobotar ska vara gav 
möjlighet att först och främst fokusera på att användbarheten av interaktionen är lika viktig 
för att skapa en engagerande upplevelse. Att en social sällskapsrobot ska kommunicera på 
ett tydligt sätt som passar situationen och användarens kommunikationssätt är både 
inspirerad från Nielsens heuristiker ”Match between system and the real world” (Nielsen, 
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1994) och Clarkson och Arkin (2007) heuristik ”Use natural cues”. Den särskilda anledningen 
till att ta med dessa två aspekter är att Baraka m.fl. (2020) beskriver att en social robot ska 
kunna kommunicera med användaren med ett naturligt språk, rörelse och gester och även 
signalerna. Dessutom har O’Briens och Toms (2008) i sin studie om engagemang bevisat att 
problem med användbarheten påverkar engagemang processen och kan särskilt leder till 
avbrott i engagemanget. Därför ansågs det som ett behov att lägga till en aspekt som 
påminner av att en social robot ska vara användbar oavsett vilken roll den ska kunna ha, i 
hemmet, i en skola eller annat sammanhang.  

2- Effektivitet 
Är interaktionen effektiv i form av informationsutbyte mellan användaren och roboten. Här 
kan antal obesvarade frågor eller oavslutade meningar räknas som fel. Som att påbörja ett 
nytt samtalsämne eller fråga utan att slutföra den tidigare. O’Briens och Toms (2008)  
påpekar vikten av användbarheten i interaktionen för att undvika avbrott i engagemanget. 
Denna aspekt anses viktig att inkludera eftersom om användaren inte får ut något resultat av 
interaktionen kan bli ointresserad. Det vill säga om användaren inte får svar på sina frågor 
eller att roboten byter ämnet utan avsluta den tidigare interaktion med användaren; det kan 
ske att användaren lämnar interaktionen helt. 

3- Återkoppling och användbar information  
Roboten ska ge användaren återkoppling om vad som pågår löpande inom rimlig kort tid. 
Gränssnittet ska vara hjälpmedel med en användbar design som visar tillräckligt med 
information utan att belasta användaren. Enligt O’Briens och Toms (2008) under pågående 
engagemang bör användaren få uppleva känslan av kontroll. Vilket innebär att det är ett 
behov att användaren får återkoppling av vad som pågår med roboten. Att välja även 
användbara information har inspirerats av Clarkson och Arkin (2007) heuristiker för MRI. Där 
presenterar de heuristiken ”tillräcklig information design”, denna heuristik ansågs värdefull 
och hänger ihop med återkoppling. Därför att all återkoppling som användaren får är 
inforamiton och den kan även presenteras på gränssnittet.  

4- Socialt beteende  
Roboten ska kunna ’tolka’ sociala ledtrådar exempelvis att hålla ’rätt’ avstånd och ’förstå’ 
och uttrycka ’korrekta’ känslor. Roboten ska kunna komma ihåg och känna igen en tidigare 
användare. Robotens trovärdighet och acceptans påverkas mycket utifrån förmågan att 
uppvisa ett korrekt socialt beteende. Denna aspekt inspirerades från Barakas m.fl. (2020) 
beskrivning av sociala robotar. Samt inspirerad från USUS-ramverket av Young m.fl., (2011) 
gällande sociala mekanismer. Baraka m.fl. (2020) och Young m.fl., (2011) förklarar att det är 
viktigt att utvärdera de sociala ledtrådarna såsom gester och kroppsspråk vid interaktion 
med en social robot. 

5- Interaktivitet utifrån robotens perspektiv  
Roboten ska uppvisa ett koncept för interaktiviteten så att det framgår att interaktionen är 
ett turtagande (eng. turn-taking) mellan två och flera agenter. ’Förstår’ roboten användarens 
sociala beteende? Har roboten en förståelse för när det är dennes tur eller när den ska 
påbörja eller sluta en interaktion? Är robotens och användarens interaktion med varandra 
synkroniserade? Denna aspekt och aspekt 6 är inspirerade från Gemeinboecks (2021) 
kreativa sätt att utvärdera interaktionen inom MRI. Som sammanfattas att interaktionen inte 
ska utvärderas från enbart användarens sida och inte enbart från robotens sida. Utan 
utvärderingen ska undersöka interaktiviteten emellan. Sådant perspektiv täcker det 
ömsesidiga engagemanget mellan användaren och den sociala roboten.  

6- Interaktivitet utifrån användarens perspektiv 
Är det enkelt att förstå när roboten är klar med den tur eller vad den vill få ut av 
interaktionen och när det blir användarens tur i interaktionen. Hur lätt är för användaren att 
läsa av robotens beteende? Exempel på detta kommer vid uppvisad förmåga till att 
uppmärksamma och visa intresse för den andra agenten - både i dialog och genom 
kroppsrörelser.  

https://www.zotero.org/google-docs/?xNHuUZ
https://www.zotero.org/google-docs/?xNHuUZ
https://www.zotero.org/google-docs/?xNHuUZ
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7- Deltagande  
Med deltagande menas att roboten ska vara en aktiv agent i interaktionen genom att driva 
interaktionen och inte enbart svara på frågor eller ta fram information. Exempelvis finns det 
ett naturligt flöde i interaktionen? Visar roboten olika saker för användaren samt visar 
roboten tecken på uppmärksamhet och intresse under själva interaktionen? Truss m.fl. 
(2013) och Oertel m.fl. (2020) beskriver engagemang som ett intresse och deltagande. Där 
det finns uppmärksamhet och förväntan på det samma från den andra agenten. Detta 
styrkas av O’Briens och Toms (2008) eftersom de beskriver engagemang som ett intresse och 
flöde. 
 

Därefter har andra delar till utvärderingsmetoden lagts till såsom hur en utvärderare ska sortera 
problemen. Eftersom utvärderingsmetoden är analytiskt det vill säga kommer inte användas med 
slutanvändare, inspiration togs från andra studier som har utvecklat analytiska utvärderingsmetoder. 
Thorvald m.fl. (2019) har utvecklat CLAM-metoden som ska undersöka den kognitiva belastningen 
som användarna upplever i monteringsprocessen. För att ranka hur mycket kognitiv belastning 
använder de en skala som sorterar varje aspekt efter hur hög kognitiv belastning som uppskattades, 
därefter färgkodades varje problem. Detta ansågs som en förstärkning till användning av en 
blandning av hur Barnum (2011) och Wilson (2014) sätter allvarlighetsgraden vid en heuristisk 
utvärdering. Wilson (2014) kallar denna del av att utvärdera som infrastrukturen av att organisera 
och rapportera fynden. Wilson (2014) och Barnum (2011) rekommenderar att det ska finnas en 
allvarlighetsgrad av problemet, beskrivning av problemet, om problemet är lokalt (Befinner sig i en 
plats i systemet) eller globalt (befinner sig i flera delar av systemet). Barnum (2011. s.63) beskriver 
mer detaljerad hur allvarlighetsgraden kan beskrivas som: 

• Katastrofala problem – Påverkar interaktionen mycket att det blir avbrott.  

• Stora problem – har stor påverkan på användbarheten. 

• Mindre problem – har en låg prioritet men ska åtgärdas.  

• Kosmetiskt problem – Väldigt låg prioritet, ingen påverkan på interaktionen och åtgärdas i 
mån av tid och resurser.  

På det sättet gjordes en utveckling på hur ska varje aspekt utvärderas, genom att lägga till en skala på 
aspekt som sätter om aspekten uppfylls eller inte. Anledningen till att skalan är från 0 är för att 
indikera att vissa fynd kan vara ”kosmetiska problem” och påverkar aspekten på ett mindre sätt 
vilket gör att aspekten blir uppfylld. Att avsluta skalan vid 6 var för att kunna kategorisera problemen 
i de tre kategorier uppfylld, delvis uppfylld och ej uppfylld.  

Aspekten ska graderas utifrån om den är uppfylld eller inte i sju grader från 0 till 6 där: 

• 0 - 2 Uppfylls  

• 2 - 4 Delvis uppfylld 

• 4 - 6 Ej uppfylld  

I bilaga 3 finns den framarbetade utvärderingsmallen som utvärderarna har fått tillgång till vid den 
kommande testningen. Den nya analytiska metoden benämns för ”AUEIS”, vilket står för; Analytisk 
Utvärdering av Engagemang vid Interaktion med Sällskapsrobot. Flera namn har undersökts för att 
komma fram till denna förkortning. Nästa fas i arbetet var att testa AUEIS för att validera den och 
ytterligare iterera designen.  
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4.5 Fas 5 testning: planering, faktiskt genomförande och delresultat 

Under detta delkapitel presenteras fas 5 vilket handlade om att planera tester på AUEIS 
(underkapitel 4.5.1). Först beskrivs de första två testerna och dess resultat, därefter vilka iterationer 
som gjordes på AUEIS för att testa den ytterligare. Sedan presenteras omgång 2 av testerna, 
delresultat samt vilka iterationer som gjordes på AUEIS inför ett slutresultat. 

4.5.1 Planering  

Syftet med testet är att matcha kraven med resultat av testet och även jämföra resultat mellan olika 
användare för att få fram en uppfattning om hur stor är antal “false positives”. Eftersom 
utvärderingsmetoden inte kommer användas med slutanvändare som det kan göras vid empirisk 
utvärdering är det utmanande att veta vilka problem är “false positives” som verkligen påverkar de 
förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang. Jämförelser av resultaten från olika designers 
kommer till en viss del stötta att uppmärksamma när sådana problem uppstår. Testning var en 
utvärdering av tre filmklipp om interaktion med en social sällskapsrobot. De tre filmklippen var 
samma filmklipp som användes innan och den gjordes till tre korta filmklipp. Ett filmklipp som hade 
både bra och dålig interaktion; ett filmklipp som hade enbart dålig interaktionen där roboten var inte 
alls mottaglig. Och den tredje är en bra interaktion där det fanns flödes och inga problem märktes. 
Anledningen till göra det långa filmklippet till tre filmklipp berodde på att det fanns mycket pauser i 
filmklippet som hade musik eller kommentarer från personen som gjorde filmklippet. Så att klippa 
den var för att effektivisera tiden och undvika moment som inte hade något att utvärdera. Däremot 
detta har genererat en idé om att kunna jämföra hur olika utvärderare ser på de tre filmklippen som 
helhet. Exempelvis om en utvärderare anser att andra filmklippet var dålig interaktion medan en 
annan utvärdera anser att det var bra interaktion.  

Totalt 4 UX-designers rekryterades för att genomföra utvärderingen. Kriterierna för att delta var 
olika, två UX-designer utan erfarenhet av MRI och två UX-designer med erfarenhet inom MRI. Även 
om syftet inte är att jämföra mellan deltagare med erfarenhet inom MRI med deltagare utan 
erfarenhet; det ansågs värdefullt att designa och testa AUEIS med båda grupper för att förbättra 
användbarheten och lärbarheten. D1 är en anställd UX-designer men har ingen tidigare erfarenhet av 
MRI. D1 har fått en direkt förfrågan på sitt Linkedin konto med information om testet och arbetet i 
sin helhet. Medan D2 rekryterades genom att lägga information om behov för testdeltagare på en 
grupp för UXD-studenter i Skövde, där D2 anmälde sig. Urvalet för D1 och D2 gjordes på grund av 
båda hade erfarenhet av utvärderingsmetoder generellt men hade inga tidigare kunskaper inom MRI. 
D3 och D3 rekryterades direkt av mig genom att skicka förfrågan om deltagande i testet då båda är 
anställda som UX-designer sedan flera år och har erfarenhet av MRI. D3 och D4 har erfarenhet av att 
utvärdera MRI och har även jobbat tidigare med processen av att utveckla en utvärderingsmetod för 
MRI. Avsikten av att testa AUEIS med dem var för att få ett bredare perspektiv över användningen av 
AUEIS.  

För datainsamlingen planerades att använda två datainsamlingstekniker en semi-strukturerad 
intervju och en teknik som kallas för ”tänka högt”. En semi-strukturerad intervju är en intervju med 
planerade öppna frågor till alla deltagare (Preece m.fl., 2015). Samtidigt det finns utrymme för 
intervjuaren att ställa fler frågor tills det inte framkommer nya information (Preece m.fl., 2015). 
Medan ”tänka högt” tekniken används i observationer där deltagaren säger högt vad de tänker 
(Preece m.fl., 2015). Detta för att intervjuaren ska kunna få information om vad personen tänker och 
hur de upplever användningen av ett gränssnitt (Preece m.fl., 2015). Dessa två 
datainsamlingstekniker ansågs som kompletterande till varandra för att användas under testningen. 
En semi-strukturerad intervju planerades för att kunna ge mig möjlighet att utforska djupare hur 
deltagarna upplevde och vad de tyckte om att utvärdera med AUEIS. Preece m.fl. (2015) 
rekommenderar att deltagaren inte ska störas så mycket med frågor därför tänka högt tekniken 
ansågs passande. Eftersom deltagarna skulle genomföra utvärderingen själva det var intressant att få 
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veta vad de tänker och hur de reflekterar över aspekterna och andra delar av AUEIS. I takt med att en 
kvalitativ intervju skulle genomföras har det tagits hänsyn till de etiska aspekterna för kvalitativa 
intervjuer av Patton (2014). Patton (2014) presenterar en lista med saker att ta hänsyn till, 
exempelvis att informera deltagaren om sin anonymitet och fråga om deras samtycke. Patton (2014) 
förklarar även aspekter såsom vad är syftet med arbetet och hur det tänkta resultatet ska bidra till 
samhället. Med hänsyn till de aspekter som Patton (2014) beskriver skapades ett samtyckesformulär 
som informerade deltagarna om deras rättigheter om att avbryta och deras samtycke att spela in 
samtalet. Samtyckesformuläret finns att se i bilaga 4. 

Testningen genomfördes tillsammans med en efterföljande semi-strukturerad intervju, se bilaga 5 för 
de intervjufrågor som används. Som nämndes under föregående delkapitel har flera versioner av 
metoden skapats. För tidsramen av arbetet ansågs den tillräckligt färdig för att genomföra testning 
på. Samtliga intervjuer utfördes på distans via ”Zoom” och varje deltagare genomförde 
utvärderingen vid separata tillfällen. 

4.5.2 Faktiskt genomförande och analys av insamlade data från första omgången (D1 

och D2) 

Målet med den första utvärderingen av AUEIS var att iterera designen på den genom att få andra UX-
designer att pröva den. Det som var mest av intresse är att undersöka hur väl förstår en UX-designer 
de framtagna aspekterna för att utvärdera de förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang. 
AUEIS var fortfarande under designstadiet därför behövdes mer återkoppling på hur en utvärderare 
skulle rapportera fynden av utvärderingen. Vid testningen med D1 och D2 informerades de om deras 
rättigheter och anonymitet genom att skicka till dem ett samtyckesformulär. Innan testningen 
påbörjandes frågade jag om de hade läst igenom samtyckesformuläret och bad om deras tillåtelse för 
att spela in sessionen för att kunna dokumentera och renskriva kommenterar från ”tänka högt”-
tekniken. Innan sessionen förklarades för deltagarna vad utvärderingsmetoden är avsedd att 
utvärdera. Det vill säga att det handlar om utvärdering av de förutsättningarna för att kunna uppnå 
engagemang vid interaktion med en social sällskapsrobot. Utvärderaren fick läsa de 7 aspekter som 
ska användas vid utvärderingen. Men de fick inte ställa frågor om dem utan bara tänka högt vad är 
deras uppfattning av de aspekterna; på det sättet används deras kommentarer och hur de uppfattat 
aspekterna jämfört med hur det var menat. Utvärderaren fick tillgång till en utvärderingsmall som de 
fyllde i resultatet av utvärderingen samt tre korta filmklipp som skulle utvärderas. De tre filmklipp är 
klippta från det ovannämnda filmklippet, i bilaga 6 finns det tidsintervallen för de filmklippen som 
används vid testningen.  

Testning på AUEIS med D1 och D2 tog ungefär 1:30t-1:40t tillsammans med kort intervju för 
respektive deltagare. Båda har redan innan en erfarenhet av att genomföra UX-utvärderingar och 
speciellt analytiska utvärderingar. Men de hade ingen tidigare erfarenhet av att utvärdera interaktion 
med en social robot, eller någon annan typ av robotar. Att det saknades erfarenhet av att utvärdera 
en interaktion med en social robot gav möjlighet till att undersöka närmare lärbarheten av AUEIS. För 
att analysera utvärderingarna och intervjusvaren, gjordes en jämförelse mellan testresultaten från 
D1 och D2. Först hade alla kommentarer som utvärderaren angett som problem markerades med röd 
färg och positiva kommentarer markerades med grön färg; kommentarer som var en fundering eller 
reflektion av utvärderaren markerades med orange färg och används som kvalitativa svar. Antalet 
fynd, både negativa och positiva om interaktionen, räknades för varje deltagare och lades in i en 
Excel fil för att få en snabb överblick av skillnaden. Sedan lyssnade jag på inspelningar igen för att 
renskriva kommentarer från ”tänka högt”-tekniken och svaren på intervjufrågorna. Sedan jämfördes 
Intervjusvaren genom att läsa svaren och kategorisera dem, ingen specifik teknik användes eftersom 
det vara bara två intervjuer. Målet med att lägga ihop liknande svar var för att se om båda deltagarna 
har upplevat samma svårigheter. Även enskilda kommentarer och reflektionen över metoden har 
inkluderats i resultatet. I kommande underkapitel presenteras resultatet av de två första intervjuer.  
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4.5.3 Delresultat från första testomgången 

Allmänt upplevde båda D1 och D2 att aspekterna gav bra stöd och förståelse över vad som ska 
undersökas i interaktionen. Efter jämförelse med deras kategorisering av problemen verkade att det 
fanns en gemensam förståelse till vad aspekterna är avsedda att utvärdera. D1 och D2 upplevde även 
att det fanns vissa problem som kunde kategoriseras under två aspekter. Exempelvis D1 
kommenterade att roboten i vissa stunder gav ljudsignaler utan att säga något eller göra något och 
det kategoriserades under ”Tydlighet och korrekt och kommunikation” eftersom den inte 
kommunicerar tydligt till användaren vad den vill förmedla; samt den lades som problem under 
”återkoppling och användbar information” enligt D1 eftersom den inte är en tydlig återkoppling. 
Även D2 använde sig av aspekterna på samma sätt där ett problem med att roboten inte svarar på 
frågorna och sedan frågar ”How can i help you” kategoriserades under två aspekter. En aspekt som 
berör interaktiviteten från robotens perspektiv och en aspekt om robotens effektivitet. D1 och D2 
kommenterade att det var först lite otydligt om de ska lägga ett problem under två aspekter; men 
efter resonemang med sig själva om varför skulle de göra det valde de att lägga under två aspekter. 
Däremot framkom det inte att ett problem kategoriseras under fler än två aspekter. Vilket kan 
indikera att aspekterna kunde omfatta ett problem från flera perspektiv. Det största problemet som 
D1 och D2 upplevde var att välja placering för problemet, detta diskuteras under kategorier som 
presenteras nedan. Dessa kategorier är skapade utifrån kraven som ställdes för metoden som 
handlar om bland annat validitet, lärbarhet och användbarhet. 

Validiteten av AUEIS kunde inte studeras på ett stort sätt eftersom det är två intervjuer och ganska 
korta filmklipp. Men jämförelse på resultat från utvärderingarna visar en skillnad mellan D1 och D2 
på antal fynd som ansågs som ett problem. Från utvärderingen har D1 hittat totalt 14 problem 
medan D2 hittade 8 problem. Men generellt D1 var mer aktiv i sin utvärdering och har även högre 
antal reflektioner över interaktionen. Det största problemet i validiteten är från faktumet att båda 
deltagare hade svårighet med följande fråga som nämndes av båda D1 och D2. Då både D1 och D2 
tyckte att val av skala var subjektiv och att de skulle vara mer säkra om det fanns något att basera 
skalan på. ”Typ antal fel då vet jag att om jag får så många problem så är skalan 5” D1. Därför har ett 
problem identifierats för användaren, vad är ”skalan” av problemet baserad på?   

”Det kändes som jag gick på magkänsla” D1. 

”Det finns risk att jag impulsivt lägger en 5 när det är 4” D2. 

Användbarheten och Lärbarheten de största problem som märktes besitter sig under 
användbarheten av AUEIS det första problemet som dök upp, är att varje aspekt i mallen hade en rad 
för att skriva i om problem vilket skapade förvirring om det går att lägga till flera problem under varje 
aspekt. Men deltagarna kunde ta sig genom detta och rapportera flera problem på en och samma rad 
men detta påverkade resten av utvärderingen. Eftersom D1 och D2 inte sedan kunde välja vilket 
problem som de ska sätta skala på och valde därför att alltid gå med de problem som ansågs som 
mest allvarligt. Enligt Blandford och Green (2008) användbarheten av en metod handlar om att de 
när anpassad för vad den utvärderar. Exempelvis att det finns en skillnad mellan en utvärdering av en 
webbsida och utvärdering av ett säkerhetssystem. Problematiken som upplevdes av D1 och D2 var 
att de upplevde svårigheter från början av utvärderingarna med att klassificera ett problem som 
lokalt eller globalt. Delvis på grund av det första problemet. Med att varje aspekt hade flera problem, 
vilket gjorde det svårt att veta vilket problem som ska kategoriseras som lokalt eller globalt. När det 
fanns en aspekt med ett identifierat problem hade D1 och D2 ändå svårighet att klassificera lokalt 
eller globalt på ett säkert sätt. Från att tänka högt metoden observerades hur D2 resonerat omkring 
att välja placering på problemet: ”Sen valde jag att sätta lokalt om problemet är i en viss interaktion 
och inte i hela typ när den trodde att användaren var klar med att prata och den avbryter jag sätter 
den lokalt.” D2.  
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Nedan presenteras problemen som deltagarna upplevde och kategoriseras till de kraven av Blandford 
och Green (2008). AUEIS har en utvärderingsmall som stöd för deltagarna, vilket hjälpte till med att 
förstå hur utvärderingen ska genomföras. D1 tyckte att det inte fanns större skillnad eller svårighet i 
att använda en analytisk metod för att utvärdera interaktionen med en social robot. Enligt D1 de 7 
aspekter var lite svåra att komma ihåg och veta vilket problem passar till vilken aspekt men efter att 
ha prövat det två gånger till på andra filmklipp det blev lättare. ”jag blandade ihop de lite grann och 
så när jag har gjort det två gånger förstod man lättare vart de passade in (problemen).” D1. Medan 
D2 hade en annan åsikt över hur lätt det var att utvärdera en interaktion med en social robot och 
upplevde det som svårt. Enligt D2 var utvärderingen av interaktion med en social robot som något 
helt nytt för sig själv och att känns mer kvalitativ än kvantitativ. ”Socialt beteende är någonting jag 
inte ens funderat över i ett utvärderings sammanhang därför det var svårt att komma in i framför 
allt.” D2. Däremot har D2 upplevt samma som D1 att aspekterna hade bra beskrivningar och gav stöd 
under utvärderingen på att undersökas. ”Beskrivningarna (aspekternas förklaring) var väldigt bra då 
förstod man vad som efterfrågades och vad de innebar.” D2  

Övrigt från testning med D1 och D2 anser att aspekterna med dess beskrivningar var till hjälp 
gällande att veta vad som ska de fokusera på, speciellt när de inte hade någon erfarenhet av att 
utvärdera interaktion med en social robot. En tydlig aspekt som framkommer under utvärderingarna 
är att det saknades något större stöd till D1 och D2. Stödet berör aspekten av förväntningar över en 
social sällskapsrobot, D1 har under tänka högt metoden nämnt flera gånger att ”en människa skulle 
göra mer gester” eller ”en människa gör inte så”. Därför har detta tagits upp som en fråga till D1 om 
detta har varit utgångspunkten för att utvärdera interaktionen. D1 då kommenterade att hade varit 
bättre med en beskrivning av vad som förväntas av denna robot och i vilket sammanhang. Som 
nämnts ovan att D2 har uttryckt att vid analytiska utvärderingar har D2 aldrig tänkt på sociala 
beteende eller interaktion. Detta indikerar att man kan dra slutsatsen för just utvärderare som har 
ingen erfarenhet om utvärdering av interaktionen med en social robot behöver stöd i form av 
beskrivningar. Att ha beskrivningar som förtydligar vad är det som förväntas av en just denna robot 
som ska utvärderas kan ge möjlighet högre validitet vid kategorisering ett fynd som ett problem eller 
inte. För att sammanfatta det som har presenterats under detta delresultat, skrevs alla identifierade 
problem i form av frågelista:  

• Hur ska flera problem rapporteras under samma aspekt? 

• Hur ska ett problem klassificeras som ”lokalt eller globalt”? 

• Vad baseras val-skalan på? 

• Hur ska placeringen av problemet, skalan och allvarlighetsgrad väljas när det finns flera 
problem under en aspekt? 

• Vilka förväntningar finns på robotens förmåga för engagemang?  

Vidare var det att ta ett steg tillbaka till design av utvärderingsmetoden och iterera på den mer 
utifrån de problem som har identifierats under utvärderingarna med deltagare D1 och D2. 

4.5.4 Omdesign av AUEIS inför andra testomgången  

För att iterera designen har frågorna som identifierats från första testomgången använts som 
utgångspunkt till vad som skulle kunna behövas att lägga till eller att bort från AUEIS. En 
”brainstormings”-teknik applicerades här genom att skriva förslag på varje fråga, exempelvis till fråga 
2. Hur skulle ett problem klassificerad som ”lokalt eller globalt”. Flera förlag skrivits ner utan att 
analysera dem, de förslag som kom upp är bland annat att ändra lokalt eller globalt till vilken del i 
interaktionen blir det ett problem. Detta var inspirerad av O’Brien och Toms (2008) modell av 
engagemang. Därefter analyserades av mig vilka problem varje förslag har. I exemplet om vilken del 

https://www.zotero.org/google-docs/?0h3JGW
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av möjligheterna till engagemang kommer upp ett problem skulle vara komplicerad och svårt att 
kategorisera delar av interaktionen i dem. Resultatet av detta blev att ändra i designen av 
utvärderingsmallen så att det blir tydligare att användaren kan lägga flera problem under varje 
aspekt. Detta även hjälpte med att varje problem kan ha egen skala och allvarlighetsgrad; vilket båda 
D1 och D2 kände ett behov av att kunna göra detta. Ytterligare en lösning gjordes för problematiken 
med att D1 och D2 upplevde att sätta skala var enbart baserad av vad de tycker. Lösningen var att 
lägga till stödfrågor som användaren kan tänka på vid tillsättning av skala. Som nämndes ovan 
Barnum (2011) beskriver varje allvarlighetsgrad utifrån påverkan på interaktionen. Eftersom skalan 
”uppfylls, delvis uppfylls och uppfylls ej” är relaterade till allvarlighetsgraden har tre frågor skapades 
som liknar Barnums (2011) beskrivningar. Stödfrågorna är följande:  

• Problemet gör att interaktionen bryts helt mellan användaren och roboten?  

• Problemet gör att interaktionen bryts men användaren eller roboten lyckas med att 
forsätta/börja interaktionen?  

• Problemet gjorde att användaren behövde extern assistans för att påbörja eller försätta 
interaktionen? 

Samt har en rad för att beskriva förväntningar på interaktionen, detta var mest för att fråga 
användaren om hur de skulle tänka sig att sätta krav på interaktionen. Anledningen till detta var att 
det fanns en tendens från D1 och D2 att utvärdera interaktionen med en förväntan om att den ska 
vara så lik människa-människa interaktion som möjligt. Att lägga till förväntningar har även 
inspirerades av USUS-Goals utvärderingsmetoden. Wallström och Lindblom (2020) påpekar att UX-
mål är viktiga att använda i hela processen av utvärderingen av en social robot. Eftersom AUEIS är en 
analytisk metod, UX-mål kan inte appliceras därför det som menas med ”Förväntningar” är inte UX-
mål.  Utan att diskutera och skriva ner förväntningar på den sociala robot som ska utvärderas 
kommer att fungera som en referens till utvärderaren för att veta vad som är målet med 
utvärderingen. Wong (2020) förklarar att vid utförandet av en heuristisk utvärdering ska 
utvärderarna i förhand veta vilka aspekter som ska utvärderas samt välja ut uppgifter beroende på 
utvärderarens erfarenheter. På samma sätt kan skrivning av förväntningar anses som stöd för 
utvärderaren samt minskar problematiken med att sätta höga krav på interaktionen som kan vara 
orealistiska. Efter en ytterligare iteration med tanke på tidsramen av arbetet samt att alla frågor från 
testningen har fått ett svar ansågs det viktigt att återvända till test-fasen. Målet därefter var att 
utvärdera AUEIS igen med D1 samt två nya deltagare som har erfarenhet inom MRI. Samma mall har 
använts för D1, D3 och D4 eftersom D3 och D4 har erfarenhet inom MRI fick de inga stödfrågor för 
att sätta en skala. Anledningen var för att få en uppfattning om hur en erfaren UX-designer med 
kunskap inom MRI ska resonera omkring att sätta skala. Tabell 2 visar den reviderade 
utvärderingsmallen som skapades och användes för att bedöma aspekterna av AUEIS.  
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Tabell 2 – Itererad AUEIS för en andra utvärderingens gång med tre deltagare 

 

4.5.5 Faktiskt genomförande och analys av insamlade data från andra testomgången  

Den andra testningen av den nya iterationen av AUEIS gjordes med tre deltagare. Den första 
utvärderingen skedde med D1 igen för att få insikt om iterationen har underlättat utvärderingen för 
en UX-designer som inte har kunskap inom MRI. De andra utvärderingar på den itererad version som 
genomfördes var med D3 och D4 som är erfarna UX-designer med kunskap inom MRI och särskilt 
utvärdering av sociala robotar. Samma filmklipp användes för alla utvärderare, förutom D4 som 
genomfört testet enbart på det första filmklippet på grund av att D4 hade tidsbrist. Testningsresultat 
AUEIS skrivs separat nedan, testningen och intervjuerna genomfördes på samma sätt som beskrivits 
ovan. Den enda ändring var på vissa intervjufrågor som lades till beroende på vilka kommentarer 
som kommer upp i utvärderingen. 

Deltagare 1 är en anställd UX-designer som har genomfört analytiska utvärderingar sedan tidigare. 
Men saknar kunskap inom MRI och har inte utvärderat en interaktion med robot tidigare. Antal 
problem som identifieras av D1 har minskat till 11 jämfört med den första utvärderingen som var 14. 
Skillnaden är inte så stor men det märktes att D1 kunde använda aspekterna som referens och kände 
inte ett behov att lägga ett problem under varje aspekt. Utan D1 i den testningen var mer analytisk 
och försökte se till att inte lägga ett problem som är enbart baserade på sin egen reflektion. D1 
upplevde ändringarna utvärderingsmallen som positiv och tyckte att möjligheten för att lägga varje 
problem separat var bra för att kunna sätta skala och allvarlighetsgrad. Att lägga förväntningar på 
interaktionen har hjälpt D1 med att inte tänka på att den social roboten som om den vore en 
människa. Först diskuterades hur den sociala roboten ska svara, och utvärderaren valde scenarion att 
den är ”tänkte typ vad ska man förvänta sig av en sällskapsrobot som en liten vän bara” D1. Från 
enbart detta perspektiv kunde D1 minska sina förväntningar på att roboten ska vara så människa lik i 
sina förmågor. Detta märktes även genom att D1 använde inte sig av kommentarer som användes i 
första utvärderingen ”En människa skulle använda mer gester” D1. Den största problem som 
upptäcktes var stödfrågorna. Enligt D1 upplevdes stödfrågorna som förvirrande och gav inte riktigt 
något stöd i att sätta en skala. Därför har en fråga diskuterats med D1 under intervjun som följande. 
Intervjuaren: ”För problemskalan var 6 uppfylls inte, skulle du kunna resonera varför valde denna 
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skala?”. Svaret var då att D1 kollade på sina svar på stödfrågorna och märkte att alla svar var Nej och 
började diskutera att det skulle vara en mindre skala på de problemen. Däremot upplevde D1 ändå 
att stödfrågorna inte riktigt var något som behövdes åtminstone inte kombineras med ”skalan”. Ett 
annat problem från denna utvärdering var att D1 fortfarande hade tendensen att lägga en hög 
allvarlighetsgrad på alla problem. Detta kan bero helt på att användaren har ingen erfarenhet av att 
utvärdera MRI. Därför har jag diskuterat med D1 över vilken allvarlighetsgrad skulle vi sätta på några 
problem. Vilket resulterade att D1 började ändra sig och minskade allvarlighetsgraden eller skalan 
när det var diskussion med någon annan än att sätta graden själv. Detta indikerar att precis som 
Wilson (2014) nämner att det behövs tre till fem utvärderare för att får ett bra resultat. Även Barnum 
(2011) rekommenderar att ha flera utvärderat när det inte finns experter eller möjlighet att 
genomföra användbarhetstester. Således, visar den andra utvärderingsomgången med D1 att 
aspekterna som ska utvärdera de förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang upplevdes som 
positiva och täckte alla typer av problem som skulle kunna upptäcks. Ett scenario ställdes till D1 om 
kontexten för användning av en social robot ändrades vilka aspekter skulle vara anpassade och D1 
ansåg att all 7 aspekter skulle kunna användas. Kategoriseringen av problem som identifierades av 
D1 visar att de var tydliga för att förstå och att det inte fanns några svårigheter att applicera dessa 
aspekter vid en interaktion med en social robot. 

Deltagare 3 och 4. På grund av D3 och D4 har tidigare erfarenhet av utvärdering av MRI, fick de göra 
utvärderingen på det sätt som passade dem bäst. Exempelvis D3 valde att lägga fokus enbart på de 
problem som ansågs vara allvarliga och påverkade interaktionen. Vilket visar att det fanns tydlig 
skillnad mellan denna grupp och D1 och D2 som valde att skriva alla fynd som observerades och 
därefter gradera allvarligheten på dem. Först diskuteras resultatet under olika delar som handlar om 
kraven, därefter diskuteras resultatet av utvärderingar på ett generellt sätt och vilka insikter de gav. 

Validitet Eftersom det är få deltagare det är svårt att dra slutsatser om validiteten av AUEIS. Men i 
jämförelse på resultatet det syns att D3 och D4 identifierat mindre antal problem. För att 
exemplifiera, resultatet av utvärderingen på första filmklippet har D1 hittat 10 problem, D3 har hittat 
7 problem medan D4 hittat 5 problem. Det kan bero på att D3 och D4 är mer erfarna och har sållat 
bort de problem som är ”false positives” redan innan att sätta allvarlighetsgraden.  Däremot är 
skillnaden på resultatet mellan alla utvärdera inte stor. Det mest intressanta fyndet är att D3 och D4 
inte upplevde någon osäkerhet på problemen som hittades. Jämförts med D1 och D2 som kände att 
skalan baserade på deras egen åsikt. Detta indikerar att problematiken med att sätta skala kan vara 
baserad på erfarenheten. 

Användbarhet och Lärbarheten till skillnad från de första två utvärderingar med D1 och D2 det 
framkom inte svårigheter med att skriva problemen. Däremot upplevdes kolumnen ”skala” som ett 
stort problem i utvärderingsmallen. D3 och D4 upplevde exakt samma sak över skala då de tyckte att 
skalan är avsedd för problemet och inte aspekter. Exempelvis D4 tyckte följande ”ska jag sätta skala 
på problemet, att den uppfylls eller inte uppfylls? Ett problem är ett problem vad är det som 
uppfylls?”. D3 har uttryckt samma reflektion men kunde förstå att det var menad att sätta skala om 
aspekten är uppfylld eller ej. Detta togs som att det finns utrymme för att förbättra användbarheten 
av AUEIS. Eftersom ”uppfylld eller ej uppfylld” på skalan är syftad till aspekten och inte problemet, 
men var oklart för användaren. Att sätta allvarlighetsgrad upplevdes som en positiv del och kunde 
enligt D3 och D4 kunde den ersätta skalan helt. En följdfråga gjordes till D3 oh D4 om hur de skulle 
uppleva om allvarlighetsgraden stöds med skala och både tyckte att detta kommer underlätta 
kategoriseringen ännu mer.  

Gällande aspekterna kunde D3 och D4 använda dem på ett bra sätt utan större svårigheter. Särskild 
aspekterna som är avsedda att utvärdera interaktiviteten. D3 och D4 uttryckte att aspekterna var 
relevanta och fokuserar på engagemang men även interaktion med en social robot som helhet. ”Det 
finns här den samspelet i aspekten om interaktivitet från roboten och användarens perspektiv är 
superbra.” D3. Trots att engagemang är bredd i sin definition och upplevs som en subjektiv och 
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komplex interaktion tyckte D4 att uppdelning av aspekterna var positivt. ”Jag tror det är generellt 
sätt bra att dela upp engagemang i olika aspekter för att det är brett. Lättare att hantera gillar 
konceptet” D4. De aspekter som upplevdes svåra att förstå är ”effektivitet” och ”återkoppling och 
användbar information”. D4 upplevde att dessa två aspekter var lika och kunde inte skilja mellan de 
”Båda har att göra med informationsutbyte. Kan "effektivitet" förtydligas lite?” D4. Detta problem 
har inte upplevts av D1, D2 eller D3 för att det fanns en fråga om hur tydligt var det skilja mellan 
aspekterna. Dock, D3 hade reflektion att det kan bli som ett problem för att båda innehåller ordet 
”information”. Om utvärderarna inte är bekanta med aspekterna än, kan det ske ett misstag genom 
att de blandar ihop dem. 

Ett annat identifierat problem som anses vara det största problemet är att D3 och D4 sakande 
kontext. Det vill säga vilken situation utvärderas möjligheterna av engagemanget för. Exempelvis, D4 
har identifierad ett problem som tillhörde aspekten ”Deltagande” men kommenterade att i detta 
scenario från filmklippen upplevs roboten som interaktiv och tillräckligt engagerad.  Däremot var den 
inte drivande i kommunikationen och utvärderingen på en längre interaktionen kan den upplevas 
som ett allvarligt problem. Vilket innebär att D4 inte kunde veta vilken situation som utvärderas, 
gällande om tiden av interaktionen är kort eller lång tid. Medan D3 tyckte att det skulle ha varit ännu 
bättre om det fanns scenarion som beskriver vad som är förväntad av den sociala roboten som ska 
utvärderas. Detta problem uppstod även vid de första två utvärderingarna och därför har 
”Förväntningar” lagts in. Anledning till att problemet uppstod är att D3 och D4 inte tillfrågades att 
sätta förväntningar på interaktionen. Därför förklarade både D4 att instruktionerna skulle kunna vara 
ännu tydligare. Till och med D4 tyckte att det hade varit bättre med en definition på engagemang av 
något slag för att kunna sätta förväntningar på interaktionen. Det fanns även önskemål av D3 att få 
en bättre förklaring hur resultatet skulle användas i slutet av utvärderingen. Utvärderingen som 
gjordes av D3 och D4 gav även mest insikt om att det hade varit intressant om det fanns riktiga 
användare för att utvärdera engagemanget med. Eller om det fanns kvantitativa mått som kunde 
användas exempelvis att mäta tiden eller liknande. 

 För att sammanfatta det finns fyra olika typer av problem som identifierades med AUEIS. Det 
uppstod flera problem som anses allvarliga och påverkade utvärderingen. Det största problemet var 
att skalan upplevdes som en förvirrande del och överlappade med allvarlighetsgraden. Dessutom D3 
och D4 förstod inte att skalan är för aspekterna och inte problemet. Medan problemet med själva 
aspekterna upplevdes av en deltagare där två aspekter upplevdes som liknande och gick inte att skilja 
mellan dem. För att genomföra utvärderingen med rimliga förväntningar över robotens sociala 
förmågor utvärderaren ska lägga till en kontext som beskriver begräsningarna. Detta var otydlig för 
D3 och D4 och hänger ihop med att det saknas tydliga och omfattande instruktioner över 
genomförandet av utvärdering med AUEIS. Tabell 3 sammanfattar problemen med förslag på 
lösningar.    
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Tabell 3 – Sammanfattning av problemen med AUEIS och eventuella lösningar  

 

Resultatet från de tre sista testningarna gav en bra insikt i vilka delar av AUEIS som är problematiska 
och vilka delar som skulle kunna förbättras.  Från alla tester det verkade som att ”skalan” inte var 
tydlig, även stödfrågorna verkade vara förvirrande för D1. Medan D3 och D4 upplevde att den inte 
var gynnande och svårt att förstå varför sätts en skala på ett problem. Därför valdes att se över 
skalan och undersöka om den skulle byts ut eller även ersätts helt med att i stället lägga en skala på 
allvarlighetsgraden. D1, D3 och D4 tyckte att detta skulle kunna funka bättre, eftersom på det sätter 
kan allvarlighetsgraden vara tydligare med nummer än enbart text. Det vill säga, allvarlighetsgraden 
blir ett nummer i skalan från 0–7.  Anledningen att börja från 0 är på grund av att det finns 
kosmetiska problem, även om de kallas för problem. Att ha en 8-gradig skala för att göra en delning 
på poängen mellan fyra allvarlighetsgraden. Allvarlighetsgraden som följande: 

• Katastrofala problem – påverkar interaktionen så mycket att det blir avbrott. 6–7 

• Stora problem – har stor påverkan på interaktionen. 4–5 

• Mindre problem – har en ganska låg påverkan på interaktionen, därför den har lågprioritet 
men ska åtgärdas i mån av tid och resurser. 2–3 

• Kosmetiskt problem – väldigt låg prioritet, ingen påverkan på interaktionen och åtgärdas i 
mån av tid och resurser. 0–1 

Som resultatet från testningen visade att aspekterna upplevdes positiva och kunde utvärdera de 
förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang på ett lämpligt sätt. Gällande 
användarupplevelsen och funktionalitet av en social robot. Därför gjordes inga större ändringar på 
aspekterna, enbart mindre språkliga justeringar för att undvika blandning mellan vissa aspekter. 
Bredare instruktioner lades till för att stödja utvärderaren vid användning av AUEIS.  
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5 Slutresultat AUEIS-metoden 

AUEIS är syftad att används för utvärdering av interaktion med en social robot. Peters m.fl. (2009) 
belyser att förutsättningar för att kunna uppnå engagemang vid interaktion med teknologi är väldigt 
viktigt att studera och förstå för att designa för en bättre upplevelse. En av de viktigaste aspekterna 
att utvärdera vid interaktion med sociala robotar är möjligheterna att uppnå engagemang, på grund 
av dess direkta påverkan på kvaliteten av interaktionen (Salam & Chetouani, 2015). AUEIS utvärderar 
interaktionen med en social robot ger en bra överblick i vad som brister i interaktionen med en social 
robot. En dålig användarupplevelse med en social robot påverkar kvaliteten av den upplevda 
interaktionen. Även om roboten hade många avancerade algoritmer och sensorer, en interaktion 
som upplevs oengagerade för användaren kan påverka att den sociala roboten uppfattas som dålig 
och oanvändbar. AUEIS är tänkt att bidra till att förstärka UXD-perspektivet inom MRI. Genom att 
utvärdera interaktionen med en social robot och identifiera briser och förslag på förbättringar. AUEIS 
är testad för att användas utan användare och resultatet visade att den fungerar för att ta fram 
problem som berör användarupplevelsen. Däremot den kan även användas tillsammans med andra 
UX-utvärderingsmetoder eller UX-tester för att få en ännu bättre förståelse över 
användarupplevelsen. Användning av AUEIS beskrivs med tre faser där under varje fas finns flera 
aktiviteter att genomföra. AUEIS är anpassat för att användas på olika situationer och olika 
utvecklingsfaser av roboten. Nämligen utvärderingen kan ske på direkt interaktion med en social 
robot, och utifrån resultatet kan förbättringar göras. Om det finns ingen tillgång till en social robot 
AUEIS är väldigt användbar eftersom det går att använda den för att utvärdera interaktion med social 
robot från filmklipp. AUEIS kan även utvärdera scenario på interaktion med en social robot. Eftersom 
AUEIS är väldigt flexibel i appliceringen och kan användas utan användare eller en social robot; den 
tar mindre resurser i form av tid och kostnader. AUEIS är utvecklad för UX-designers som vill 
genomföra utvärderingen inom MRI. Testningen av AUEIS visade att utvärderaren behöver inga 
tidigare erfarenheter av utvärdering inom MRI för att använda AUEIS. Men det rekommenderas att 
utvärderaren återgå till kapitel 2.2 och kapitel 2.4 för en bättre förståelse över sociala robotar samt 
vikten av engagemang och vilka de olika faser engagemanget kan genomgå. För bästa resultat 
används AUEIS av flera utvärdera speciellt om det saknas utvärderare med erfarenhet av utvärdering 
inom MRI. Den rekommenderade antalet utvärderare är 2–4 enligt Nielsen (1994) och Wilson (2014). 
För att använda AUEIS finns det särskilda aspekter som ska utvärderingen utgå från och det är 
rekommenderat att utvärderaren använder alla aspekter. Däremot val av aspekterna kan bero på 
vilket sammanhang den utvärderat interaktion sker.   

AUEIS kan användas vid behov av att få en bättre förståelse om en social robot som ska användas har 
de aspekter som behövs för att interaktionen upplevs engagerande. Det vill säga att AUEIS utvärderar 
om en social robot uppnår de nödvändiga aspekter för att främja engagemang vid interaktionen. 
AUEIS är effektiv och behöver inte mycket resurser i form av tid på grund av att den är lätt för at nya 
utvärderare ska lära sig den. Samt utvärderingen med AUEIS tar maxtid på 1–2 timmar, men detta 
kan variera beroende på längden av interaktionen och antal utvärderare. En annan fördel med AUEIS 
är den kan genomföras på olika utveckling faser av den sociala roboten. Det vill säga utvärderingen 
kan börja tidigt på interaktion scenarier. Utvärderingen kan även genomföras på interaktion från 
filmklipp, vilket AUEIS har testats med och visade at den var effektiv. AUEIS är inte testad på att 
utvärdera vid direkt interaktion med en social robot, men det ansågs inte som att det finns några 
hinder från att vara effektiv vid direkt interaktion med en social robot. Nedan beskrivs hur AUEIS kan 
genomföras i detaljer utifrån de tre faser som AUEIS består av.  

AEUIS består av tre faser och under varje fas finns flera aktiviteter som utvärderaren ska genomföra 
för att uppnå ett resultat. Figur 6 är en visualisering av hur AUEIS olika faser bör genomföras och i 
vilken ordning.  
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Figur 6 – Visualisering av vilka faser AUEIS har och hur den bör genomföras     

Det är viktigt att utvärderare alltid utgår från användarensperspektiv vid utvärderingen, detta genom 
att göra förberedelser innan utvärderingen. Det är bra att veta redan innan att utvärderingen ska 
genomföras individuellt av utvärderaren för att minska påverkan på varandras resultat. Första fasen 
av AUEIS består av tre aktiviteter som följande:  

Fas 1 - Innan utvärderingen  

• Välj ut det som ska utvärderas om det inte finns tillgång till en social robot, 
utvärderingen kan genomföras på filmklipp som innehåller den typ av interaktion som 
ska utvärderas eller skrivs ner scenarion i form av dialog hur interaktionen ska kunna 
vara. Exempelvis har AUEIS testats genom att utvärdera på filmklipp där det finns 
interaktionen med den sociala roboten Pepper och visade sig vara användbar för detta. 
Bestäm vem ska utvärdera det rekommenderas att utvärderingen med AUEIS leds av 
minst en UX-designer. Det rekommenderas att det är bäst att genomföra en 
utvärdering med personer med erfarenhet av utvärdering av användarupplevelse. Så 
det är rekommenderat att minst en UX-designer i teamet, en UX-designer är tränad på 
att använda utvärderingsmetoders och är expert på att identifiera interaktionsproblem. 
En utvärderare med erfarenhet kan hitta många eventuella problem, flera utvärderare 
med mindre erfarenhet kan uppnå samma resultat. Ha med flera utvärdera för bästa 
resultat. Wilson (2014) rekommenderar att Nielsens heuristiska utvärdering 
genomföras med 2–3 utvärderare. AUEIS har stora likheter med detta därför kan det 
vara bra att ha från 2–3 utvärderare. Samt utvärderingsmallen kan förberedes redan 
här se bilaga 8.  

• Sätta förväntningar om robotens förmågor utifrån dennes syfte. Det behövs inga 
användare för att genomföra AUEIS. Men om det finns tillgång till användargruppen det 
är bra att samla in data om vilka användarna är för just denna sociala robot som ska 
utvärderas. Samt vad ska den sociala roboten ha för syftet och andra egenskaper. För 
att veta mer om robotens syfte och egenskaper kan UX-designer träffa med utveckling-
teamet. Där kan frågor ställas om vilken miljö roboten ska användas i, vad är den tänkt 
att kunna genomföra och vilken utseende den är tänkt att ha. Utifrån information som 
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samlas kan utvärderarna diskutera fram vilka förväntningar ska läggas för roboten. 
Förväntningar skrivs i form av punkter för att underlätta jämförelse på resultatet av 
utvärderingen.  

Fas 2 av AUEIS handlar om själva utvärderingssessionen och består av flera aktiviteter som följer hur 
utvärderingsmallen är uppbyggd. Det vill säga att först sättas förväntningar på interaktionen utifrån 
vilka användarna är och vilken kontext kommer en social robot användas i. Sedan läser utvärderaren 
aspekterna och sedan börjar att genomföra utvärderingen på den valda material (Filmklipp, social 
robot eller scenarier). Nedan beskrivs den andra fasen av AUEIS mer detaljerad. 

Fas 2 - Under utvärderingen: 

• Börja med att läsa genom aspekterna igen, kom ihåg att utvärderingen ska ske utifrån 
användarensperspektiv.  
o Tydlig och korrekt kommunikation Roboten ska använda naturligt språk som passar 

användaren och situationen. Här inkluderas ljudsignaler, ljussignaler, tal och gester 
samt beröring (eng. touch). Roboten ska vara tydlig för användaren av hur den 
kommunicerar och hur kan användaren ge input eller startar en interaktion.  

o Effektivitet Är interaktionen effektiv i form av informationsutbyte mellan användaren 
och roboten. Här kan antal obesvarade frågor eller oavslutade meningar räknas som 
fel. Som att påbörja ett nytt samtalsämne eller fråga utan att slutföra den tidigare.  

o Återkoppling och användbar information Roboten ska ge användaren återkoppling 
om vad som pågår löpande inom rimligt kort tid. Gränssnittet ska vara hjälpmedel 
med en användbar design som visar tillräckligt med information utan att belasta 
användaren. Med denna aspekt menas att användaren bör få uppleva känslan av 
kontroll genom att veta vad som pågår hela tiden, men utan belastning. 

o Socialt beteende Roboten ska kunna ’tolka’ sociala ledtrådar exempelvis att hålla ’rätt’ 
avstånd och förstå och uttrycka ’korrekta’ känslor. Roboten ska kunna komma ihåg 
och känna igen en tidigare användare. Robotens trovärdighet och acceptans 
påverkas mycket utifrån förmågan att uppvisa ett korrekt socialt beteende.  

o Interaktivitet utifrån robotens perspektiv Roboten ska uppvisa ett koncept för 
interaktivitet så att det framgår att interaktionen är turtagande (eng. turn-taking) 
mellan två och flera agenter. Förstår roboten användarens sociala beteende? Har 
roboten en förståelse för när det är dennes tur eller när den ska påbörja eller sluta 
en interaktion? Är robotens och användarens interaktion med varandra 
synkroniserade? 

o Interaktivitet utifrån användarens perspektiv Är det enkelt att förstå när roboten är 
klar med sin tur eller vad den vill få ut av interaktionen och när det blir användarens 
tur i interaktionen. Hur lätt är det för användaren att läsa av robotens beteende? 
Exempel på detta kommer vid uppvisad förmåga till att uppmärksamma och visa 
intresse för den andra agenten - både i dialog och genom kroppsrörelser. 

o Deltagande Med deltagande menas att roboten ska vara en aktiv agent i interaktionen 
genom att driva interaktionen och inte enbart svara på frågor eller ta fram 
information. 

 

Under utvärderingen kolla på filmklippet eller genomför ett steg i ett scenario och undersök vad som 
pågår. Vad säger användaren, vad säger och gör den sociala roboten och hur går interaktionen till. 
Det vill säga var interaktionen smidig upplevdes några problem? Om ett problem inträffar det kan 
märkas av vad användaren säger eller gör. Samt hur roboten besvarar frågorna eller ställer frågor, är 
de relevanta? Förstår användaren vad hen ska göra.   
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• Kommentar Under kommentar skriver utvärderaren alla reflektioner som tillkommer. 
Exempelvis hur påverkades interaktionen på grund av ett problem och vad kan 
problemet bero på. Det är en fördel att nämna här hur ett problem påverkar de 
förväntningar som sätts innan utvärderingen. Detta kan stödja med att veta vilka 
aspekter som inte är uppfyllda och på ett negativt sätt påverkar förvätnigen på 
interaktionen. 

• Allvarlighetsgrad rekommenderat att sätta en allvarlighetsgrad efter att kommentaren 
har skrivits. På det sättet kan kommentaren fungera som ett stöd på varför och hur 
interaktionen har påverkats; vilket resulterar en mer valid allvarlighetsgrad. Utgå alltid 
från användbarhetsperspektiv och hur interaktionen har påverkats. Om det är enskild 
utvärderare valet är upp till utvärderaren, vid flera utvärderare rekommenderas att 
allvarlighetsgraden väljas under utvärdering för att sedan alla utvärderare kan jämföra 
och diskutera sin valda allvarlighetsgrad. Allvarlighetsgraden är en 8 grad skala som 
följande: 

o Katastrofala problem – Påverkar interaktionen så mycket att det blir avbrott. 
Åtgärdas först 6–7 

o Stora problem – har stor påverkan på interaktionen, prioriteras för att åtgärda 4–
5 

o Mindre problem – har en ganska låg påverkan på interaktionen, därför den har 
lågprioritet men ska åtgärdas i mån av tid och resurser 2–3 

o Kosmetiskt problem – Väldigt låg prioritet, ingen påverkan på interaktionen och 
åtgärdas i mån av tid och resurser. 0–1 

• Förbättringsförslag är en frivillig del av utvärderingen, utvärderaren behöver inte sätta 
fokus och tid på att hitta lösningar under utvärderingen. Däremot alla spontana idéer och 
förbättringsförslag under utvärderingen kan skrivas här. Dessa förslag kan användas 
sedan för att undersöka hur ett problem kan bli löst är anpassade. 
 

Den sista fasen är att analysera identifierade problemen och kommentarerna. Det vill säga resultatet 
kommer att vara en lista med problem samt hur påverkas interaktionen under kommentarerna. 
Nedan beskrivs mer detaljerad hur skulle en analys av resultat efter utvärdering med AUEIS 
genomföras.  

Fas 3 – Analys 

Under analysfasen samlas materialet från utvärderingsmallen och kan separeras till två typer av data: 

Kvalitativa data är kommentarerna från utvärderarna som kan ge insikt över hur varje problem 
påverkar interaktionen d.v.s. konsekvenserna. Kommentarerna är väldigt givande och kan bra 
förståelse över bristerna i interaktionen. Analys av kommentarerna kan vara genom att sammanfatta 
kommentarerna som är likadana för att sedan ha en lista över hur interaktionen upplevs. Den 
resulterade listan kan sedan jämföras med förväntningarna som valdes i första fasen.  

När utvärderingen sker med flera utvärderare, genomförs först utvärderingen individuellt och var och 
en sätter kommentar och skala på alla problem som hen identifierat. Därefter samlas utvärderarna 
för en analyssession som kan variera på längden beroende på antal fynd. Alla problem ska diskuteras 
först och utvärderarna väljer en allvarlighetsgrad för respektive problem som alla är överens om 
utifrån kommentarerna. Dubbletter kan tas bort då för att underlätta hanteringen av data. Med 
dubbletter menas om exempelvis två utvärderare har hittat samma problem. Det rekommenderas 
dock att behålla kommentarerna från olika utvärderare om de skiljer sig; eftersom utvärderarna kan 
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ha olika erfarenheter och även om de identifierar samma problem vissa utvärdera kan ha en bredare 
perspektiv varför var detta ett problem.  

Kvantitativa data är antal problem under varje aspekt. Eftersom utvärderingsmallen kan skapas eller 

används i ”Google Sheets” eller ”Excel” program kan summan av antal problem under varje aspekt 

räknas. Resultatet blir hur många problem som inträffade för varje aspekt som sedan kan ge en 

snabb överblick över vilka aspekter som ej är uppfyllda på grund av högt antal fel. Att en aspekt är ej 

uppfylld på grundantal fel är lika viktig, många fel kan försämra användarupplevelse på ett stort sätt 

som ett stort problem kommer som en gång under interaktionen. Tabell 6 visar hur en jämförelse 

kan göras för att få en snabb överblick vilken aspekt hade flest antal fel.   

Tabell 6 – Exempel på hur kvantitativa data kan analyseras 

 

Slutligen kan det framtagna resultatet av utvärdering med AUEIS göras i form av punkter som 
beskriver vilka är de största problem i interaktionen. Och den listan kan skrivas som prioriteringar det 
vill säga den viktigaste problem att åtgärdas och därefter den mindre och så vidare. När listan med 
problem och dess påverkan på interaktioner är klar, kan sedan utvärderarna kolla på 
förbättringsförslagen. Förbättringsförslagen kan diskuteras och överväga vilka möjligheter finns för 
att förbättra förutsättningarna för engagemanget. AEUIS stödjer UX-designers för att undersöka om 
interaktionen med en social robot uppfyller det grundläggande behovet vid social interaktion vilket 
är engagemang. Se bilaga 7 för en fristående manual om AUEIS metoden som kan laddas ned 
separat.  
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6 Diskussion och slutsatser 
Under detta kapitel diskuteras arbetet utifrån olika perspektiv. Såsom resultatet, genomförandet av 
arbetet, vilka metod ansatser används och övervägdes. Därefter diskuteras etiska och samhälleliga 
aspekter gällande användning av sociala sällskapsrobotar i samhället, forskningen samt vilket ansvar 
har UXD-kommunitet. Slutligen diskuteras hur resultatet av detta arbete kan tolkas och på vilket sätt 
den kan bidra till en framtida forskning inom MRI.   

6.1 Resultatdiskussion 

Syftet var är att ytterligare förbättra interaktionen mellan människor och sociala robotar utifrån ett 
UX-perspektiv genom att studera relevanta UX-aspekter av engagemang. Målet var att skapa en 
analytisk utvärderingsmetod för att utvärdera interaktionen med sociala robotar. Tre steg hade 
identifierats för att uppnå syftet och målet: 

• Den första var att utforska engagemang utifrån ett UX-perspektiv och identifiera aspekter av 
förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang som är centrala att använda vid en 
analytisk UX-utvärdering av sociala robotar.  

• Undersöka om det går att integrera dessa identifierade aspekter av förutsättningarna för att 
kunna uppnå engagemang i någon existerande analytisk UX-utvärderingsmetod för MRI 

• Testa empiriskt om den utvecklade nya analytiska UX-utvärderingsmetoden kan användas för 
att utvärdera förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang vid interaktion med sociala 
robotar på ett lämpligt sätt 

Dessa steg har uppfyllts genom att genomföra en litteraturstudie och använda Blandfords och Greens 
(2008) fem faser för metodutveckling. Det första steget har uppnåtts till stor del i bakgrundelen 
genom att genomföra en litteraturstudie. Litteraturstudien har bidragit till att sammanfatta vilka 
egenskaper är viktiga för en social robot samt vilka aspekter som har studerats av engagemang i 
litteraturen inom MRI. Utifrån resultatet av andra studier såsom O’Brien och Toms (2008) modell för 
engagemang; även genom att undersöka heuristiker för MRI av Clarkson och Arkin (2007). De slutliga 
antalet aspekter av förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang som tagits fram är 7 stycken. 
Steg 2 har uppnåtts genom att följa Blandfords och Greens (2008) fas 2 ”sätta krav”, 3 ”matcha 
kraven med möjligheter” och 4 ”designa utvärderingsmetoden”. Steg 3 uppnåtts genom fas 5 vilket 
var att testa den nya utvärderingsmetoden 5 gånger med fyra UX-designer. Dessutom har AUEIS 
validerats genom att använda de kriterier som valdes enligt Blandfords och Greens (2008) och 
testades att de hade uppnåtts. Tre av dessa tester av AUEIS gjordes med två UX-designer som inte 
har tidigare kunskap inom utvärdering av MRI. Båda dessa UX-designer har upplevt att AUEIS var 
användbar och kunde stödja på att identifiera problem i interaktionen. Alla fyra UX-designer tyckte 
att de framtagna aspekter var omfattande för de typer av problemen som identifierades i 
interaktionen med en social sällskapsrobot. Alla fyra UX-designer var positiva med att använda en 
analytisk utvärderingsmetod för att utvärdera interaktionen med en social robot. Trots att det 
upplevts som svårt i början kunde alla deltagare ta sig genom utvärdering och resonera omkring sina 
fynd och val av allvarlighetsgrad för dem. Således har målet för detta examenarbete uppnåtts genom 
att göra litteraturstudier för att skapa en analytisk utvärderingsmetod AUEIS. Som är delvis validerats 
med flera testningar så att den kan användas för att identifiera problem omkring interaktionen med 
sociala robotar på ett lämpligt sätt. AUEIS antas vara även användbar för att användas av UX-
designer oavsett vilken erfarenhet de har från utvärdering inom MRI. En reflektion över de slutliga 
aspekterna som utvärderar förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang är att de tar upp 
båda aspekter gällande användarupplevelsen och användbarhet. Detta var genom att hitta i 
litteraturen vilka viktiga egenskaper har en social robot. Som nämndes tidigare under bakgrunden att 
Anzalone m.fl. (2015) förklarar att många studier på engagemang med en social robot fokuserar på 

https://www.zotero.org/google-docs/?4vA86z
https://www.zotero.org/google-docs/?hCH9TP
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tekniska aspekter. AUEIS är tänkt att fokusera mer på om det upplevs att det finns förutsättningarna 
för att kunna uppnå engagemang i den interaktionen som pågår. Det finns även aspekter i AUEIS som 
är byggda på O’Briens och Toms (2008) modell där presenterar de UX-aspekter som användaren kan 
uppleva vid engagemang, såsom återkoppling och uppmärksamhet. Däremot aspekterna av AUEIS 
mäter inte riktigt hur engagerad användaren är i interaktionen. Den största fokus av AUEIS 
aspekterna är att utvärdera förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang i interaktionen 
genom att se till att den social roboten uppfyller de UX-aspekter som är nödvändiga. Medan 
användaruppleveslen utvärderas på ett mindre sätt med AUEIS genom att det saknas en aspekt som 
även utvärderar hur engagerad användaren är. På grund av detta kan det anses att AEUIS kan på ett 
lämpligt sätt utvärdera om det finns engagemang i interaktionen från robotens sida, men enligt 
Anzalone m.fl. (2015) så är utvärdering av engagemang med sociala robotar skapar möjligheter att 
designa interaktiva robotar som uppmuntrar engagemang men för att kunna uppnå detta, tydligare 
definitioner om engagemang behövs. AUEIS är skapad på tidigare forskning om engagemang och kan 
vara som en grund för vilka aspekter är viktiga för att roboten ska uppvisa engagemang samt hur 
utvärderas att den uppvisar engagemang; som i sin tur kan påverka att användaren blir engagerad. 
Men en framtida forskning och utveckling av AUEIS hade varit intressant och behövs för att AEUIS ska 
kunna utvärdera om användaren är engagerad och i vilken omfattning är hen engagerad såsom om 
det är under lång tidsinteraktion, korttidsinteraktion eller olika faser av engagemang. Exempelvis hur 
utvärderas att användaren påbörjar engagemang med en social robot och hur ska det utvärderas att 
engagemanget hålls och fortsätter eller om den avbryter och varför utifrån användarensperspektiv.  

6.2 Metoddiskussion  

Varje del av detta examensarbete har involverat förmågan att fatta beslut utifrån egna bedömningar 
och erfarenheter. Det var viktigt dock att tänka på hur kommer resultatet påverkas gällande val över 
litteratursökning, metodval, tekniker för datainsamling med mera. Arbetet syftade på att utforska 
litteraturen om UX-metoder inom MRI och hur de används där verkade det som att det fanns ett 
behov av mer UX-utvärdering inom MRI. Litteraturen som användes var mest baserad på att den är 
”peer reviewed” och genom att söka på databaser som är kända för MRI och MDI som ”Springer”. 
Däremot andra sätt av litteratursökning kunde påverka och ändra även frågeställningen. 
Litteratursökning gällande engagemang specifikt kunde genomföras på ett mer systematiskt sätt; på 
det sättet kan mer omfattande och bredare perspektiv samlas om hur skulle förutsättningarna för att 
kunna uppnå engagemang studeras. Att engagemang är en viktig aspekt för just interaktion med en 
social sällskapsrobot var en observerad möjlighet av mig. Som även stöds av att det finns många 
studier inom MRI som visade att engagemang var en viktig aspekt att studera och förbättra. Det 
andra viktigaste valet i detta arbete var att välja metod för en metodutveckling.  

Två metoder övervägdes och beslutet att gå vidare med Blandfords och Greens (2008) metoden 
baserade på två anledningar; den är särskilt designat för att utveckla utvärderingsmetoder och den 
hade mer strukturerad process. Det märktes dock att även med en strukturerad metod fanns mycket 
som baseras på erfarenheten som personen har inom ett visst område. Vilket var inte mycket 
förvånande eftersom Blandford och Green (2008) nämner att ”Developing and testing a method is 
not quick. Neither is it for the fainthearted” (s.161). Så beslutet att gå vidare med en metodutveckling 
gjordes fullt medvetet att det inte kommer att vara färdig metod. Men målet var att skapa en bas 
oavsett hur liten den var för att inspirera UX-utvärderingar inom MRI och särskilt utvärdering på 
sociala sällskapsrobotar. Trots detta Blandfords och Greens (2008) metod för metodutveckling gav 
mycket stöd i processen av att utveckla AUEIS. Mest för att Blandfords och Greens (2008) process är 
iterativ och som liknar den iterativa naturen av UX-designprocessen. Kriterierna enligt Blandford och 
Green (2008) det vill säga, validitet, användbarhet, lärbarhet med mera; dessa fungerade som krav 
på AUEIS metoden vid testningen. Under testningar och vid skapandet av intervjufrågorna har dessa 
kriterier varit utgångspunkten. På det sättet testningen av AUEIS har inkluderat att dessa kriterier är 

https://www.zotero.org/google-docs/?0h3JGW
https://www.zotero.org/google-docs/?Xy8bZw
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uppfyllda.  Dessutom kunde dessa kriterier stödja vid design av AUEIS, nämligen att tänka på vilka 
delar som kan läggas till för att stödja utvärderaren.  

Val av filmklipp byggdes på två kriterier eftersom det var utmanande att hitta lämpliga filmklipp på 
internet. Exempelvis många filmklipp var på andra språk som jag inte kunde, många andra filmklipp 
var antigen för korta att det inte gick att utvärdera interaktionen på de eller för långa och 
interaktionen i de var iscensatt för underhållning.  Därför de två kriterier som jag hade var att 
filmklippet ska vara på svenska eller engelska för att jag och deltagarna ska kunna förstå. Den andra 
kriterier var att det ska vara en ”naturlig interaktion” vilket är en svårt uppfylld kriterier med tanke 
på vilka begränsningar sociala robotar har. Men naturliga interaktioner menades att det inte ska vara 
iscensatt interaktion med redan bestämda scenerier. Filmklippet som valdes sedan hade dessa två 
kriterier eftersom användaren inte fick introduktion om roboten Pepper och fick interagera med 
Pepper till en viss del fritt vilket gjorde att interaktionen var lite mer naturlig.  

Alla tester genomfördes på samma filmklipp, även vid design av aspekterna använde jag samma 
filmklipp för att testa dem. Detta kan ha påverkat designen och testningen av AUEIS, d.v.s. det kan ha 
begränsat resultatet på hur användbar är AUEIS. Problemet var med svårigheten med att hitta 
filmklipp i en annan situation det hade varit intressant att genomföra tester på flera olika filmklipp. 
Det kunde ara för exempel filmklippet i olika kontexter, vilket hade kunnat ge ännu bredare 
perspektiv på design av AUEIS för att anpassas för bredare användningskontext. Men det angås vara 
en styrka eftersom jag visste redan innan vilka problem fanns. På det sättet kunde validiteten testas 
bättre då jag kan jämföra om någon utvärderare har hittat några problem som inte uppmärksammats 
av mig, eller om alla utvärderare hittar samma problem. Problematiken dock är att D1 har gjort 
utvärderingen två gånger men på samma filmklipp. Detta kan ha påverkat att D1 lärde sig vilka 
problem som identifierats från första test. Syftet var inte att jämföra dessa deltagare som i olika 
grupper. Men att testa med deltagare med olika erfarenhet gav insikt på hur AUEIS kunde förbättras. 
D1 och D2 hade ingen erfarenhet alls sen tidigare på att utvärdering av MRI; medan D3 och D4 hade 
erfarenhet av MRI. D3 och D4 genomförde testningen lite på ett annat sätt än D1 och D2. Exempelvis 
att D4 hade tidsbrist därför genomförde utvärderingen på enbart det första filmklippet. Däremot det 
första filmklippet är längst så att D4 genomförde enbart på den påverkade inte på ett negativt sätt. 
Eftersom intervjun med D4 gav mycket bra insikter på hur testningen av AUEIS upplevdes.   

6.3 Samhälleliga och etiska aspekter 

Detta examensarbete har genomförts med hänsyn till forskningsetiska aspekter, vid genomförandet 
av testningar och val av litteraturen. Det slutliga resultatet AUEIS kan även bidra till mer hållbar 
utveckling av MRI eftersom den kräver mindre resurser i form av tid och kostnader. Som i sin tur kan 
påverka att flera UX-utvärderingar genomförs på sociala robotar. Detta resulterar att mänskliga 
värden sätts i fokus som Dautenhahn (2013) anser att robotar ska utvecklas för att respektera 
mänskliga värden. Dessutom förklarar Stephanidis m.fl. (2019) en utmaning med att utveckla smarta 
system som robotar och AI, eftersom dessa ska kunna anpassas för hur människor kommunicerar. 
Exempelvis nämner Stephanidis m.fl. (2019) att smarta system ska kunna identifiera känslor och 
förmedla empati. Likaså beskriver Baraka m.fl. (2020) att sociala robotar ska visa känslor och förstå 
människans känslor. AUEIS har utvecklats utifrån dessa perspektiv, samt de framtagna aspekterna tar 
hänsyn till vikten av att en social robot ska kunna visa korrekta känslor till människor. Utvärderingen 
av smarta miljöer är en intressant utmaning som Stephanidis m.fl. (2019) skriver om. Stephanidis 
m.fl. (2019) påstår att de traditionella utvärderingsverktygen inte är tillräckliga och borde ändras till 
utvärderingen riktiga miljöer samt utvärderas över lång tid. Trots att detta arbete inte är om 
utvärdering av smarta miljöer men denna aspekt ansåg relevant eftersom resultatet av detta arbete 
är en utvärderingsmetod för sociala robotar. AUEIS är utvecklad för att genomföra snabba 
utvärderingar på interaktion med sociala robotar. Utvärderingen med AUEIS kan genomföras i riktiga 
miljöer av användning. Delvis AUEIS täcker denna utmaning som Stephanidis m.fl. (2019) nämner, 
däremot saknar aspekten av att utvärdera långvarig interaktion. Trots detta det finns ingen 
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problematik över att göra flera utvärderingar på filmklipp som pågår över lång period; aspekten av 
långvarig interaktion kan faktiskt täcks av de framtagna aspekterna.  

Det finns stora debatter omkring implementering av robotar och smarta system såsom AI. Speciellt 
utveckling av humanoida robotar som verkar som ett mål för många forskare inom robotiken. Dessa 
robotar anses av många som ett hot mot mänskligheten eftersom de designas för att likna människor 
mer och mer. Trots detta många forskare anser att detta inte ska vara målet och särskilt sociala 
robotar. Dautenhahn (2007) beskriver att en social robot upplevs inte som om den vore en annan 
människa utan dessa anses fortfarande fungera som verktyg. Gribbons (2021) påpekar att UX-
designers måste se till att inte enbart fokusera på bättre användbarhet och upplevelse utan även lista 
ut konsekvenserna av en teknologi. Gribbons (2021) kommentar är väldigt viktig för detta 
examensarbete eftersom, syftet är att förbättra förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang 
vid interaktionen med sociala robotar. Engagemang var den aspekt som valdes och den anses som ett 
fundamentalt behov vid social interaktion. Att förbättra interaktionen utifrån engagemanget är 
lovande; delvis på grund av att denna aspekt tar hänsyn till mänskliga värden vid social interaktion 
och att användarupplevelsen är i fokus. Däremot är det ett ansvar att påminna att sociala robotar 
inte kan ersätta den mänskliga möten oavsett hur väl man utvärderar interaktionen. Vilket påpekar 
åt hållet att det behövs mer forskning som tar hänsyn till UX-perspektivet för att utvärdera MRI och 
dess påverkan på människan. Enligt Gemeinboeck (2021) det finns inte några naturliga sociala 
förmågor för sociala robotar, utan det som anses vara en naturlig interaktion är designers egen 
uppfattning om den. Detta identifieras som en av de största etiska utmaningarna och UXD-området 
bör se till att all utveckling av sociala robotar utgår från användarensupplevelse. Det vill säga utifrån 
användarens miljö, kultur, behov, sociala normer med mera. Eftersom det finns stora skillnader av 
behov och vad som anses som bra social interaktio för människor från olika kulturer och även olika 
åldrar.  

6.4 Slutsats och Framtida arbete  

Syftet med detta examensarbete var att förbättra förutsättningarna för att kunna uppnå upplevelse 
av engagemang vid interaktion meden social robot. Arbetet har riktad sig mot att utveckla en ny 
analytisk utvärderingsmetod AUEIS. Den nya framtagen metod bidrar till UXD-området och även MRI 
genom att förse den en ny utvärderingsmetod av interaktion med en social robot. 

UXD-området har många utvärderingsmetoder som tar användarupplevelseperspektivet vilket kan 
stödja design för en positiv interaktion inom MRI (Lindblom m.fl., 2020).  Trots fördelarna som UXD-
området kan bidra med till MRI-området finns brister av utvärdering från ett UX-perspektiv. Den 
särskilda bristen som identifierats är utvärdering på MRI med analytiska metoder som anses av 
Clarkson och Arkin (2007) som väldigt effektiva för utvärdering på MRI. Resultatet av detta 
examensarbete reflekterar betydelsen av att utvärdera interaktion med en social robot utifrån 
användarupplevelseperspektiv. Den framtagna metoden AUEIS fokuserar på att utvärdera 
interaktionen med en social robot. De framtagna aspekter som ska utvärdera interaktionen 
upplevdes av flera UX-designer vid testning som positiva. Eftersom AUEIS underlättar utvärderingen 
på komplexa användarupplevelse som förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang. Bidrag 
från detta examensarbete är en bättre förståelse över aspekter som möjliggör engagemang; samt en 
ny utvärderingsmetod som bidrar till UX-utvärdering av MRI och särskilt utvärdering av sociala 
robotar.  

Den framtida försättningen på att testa AUEIS på olika situationer är väldigt intressant. AUEIS kan 
testas exempelvis med andra filmklipp än enbart de som den testades på i detta arbete. AUEIS 
testades på filmklipp men framtida forskning kan vara att testa att utvärdera genom direkt 
interaktion. Det vill säga att utvärderaren väljer ut scenarion och genomför utvärdering direkt med 
en social robot. Resultatet av en sådan forskning kan vara intressant för att vidare validera hur 
användbar är metoden för en annan utvärdering än filmklipp. En jämförelse mellan resultatet från 
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utvärdering med AUEIS och empirisk UX-test vore värdefull för att ännu stärka validiteten på AUEIS. 
Exempelvis kan antal fel och typer av problem som utvärderaren har identifierat matchas med antal 
fel och problem som användaren har upplevt. Stephanidis m.fl. (2019) nämner att utvärderingen ska 
göras över långtidsinteraktioner och i riktiga miljöer. Detta väcker intresse att ett framtida arbete kan 
utforska hur väl AUEIS kan användas i sådana situationer. Det kan framkomma att det behövs flera 
aspekter i AUEIS som täcker sociala dynamiken av interaktionen med flera agenter. Samt det vore 
bäst att utforska om aspekter om förutsättningarna för att kunna uppnå engagemang förändras vid 
interaktioner som pågår över lång tid. Det vill säga de framtagna aspekt i AUEIS nu kan vara 
anpassade för långtids engagemang och inte kort tid.  
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Bilaga 1 - Första framtagna aspekter  

• Roboten ska vara acceptable för människan Roboten ska visa korrekt beteende som passar 
kontexten, igenom att använda de sociala förmågor och kommunicera tydligt, exempelvis 
vilka rörelser (att den går närmare människan). Även estetiken av hur roboten ser ut är 
relevant till acceptans av den. 

• Leverera naturlig och flytande kommunikation Roboten ska kunna kommunicera med språk 
som är anpassad för situationen och för användaren. Kommunicering med andra form som 
ljudsignal, ljus, rörelser (touch) bör vara tydliga för användaren och enkla att förstå. Även 
kroppsspråk och ögonkontakt är form av kommunikation som roboten ska genomföra på 
korrekt sätt som anpassas med användaren.  

• Synlighet av systemstatus Användaren ska få tydlig återkoppling om vad som pågår med 
roboten, exempelvis om den söker information, uppdaterar, har ett tekniskt problem i en 
rimlig tidsram.  

• Visa tillräckligt och användbar information Gränssnittet ska visa relevanta information som 
inte belastar användaren. Det ska vara tillräckliga och tydliga information eller instruktioner 
som behövs för att kommunicera med roboten.  

• Användbart systemgränssnitt Gränssnittet ska inte belasta användaren utan användas vid 
behov vid exempelvis fel meddelande och assistera med att komma ihåg aktiviteter och 
interaktionen.  
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Bilaga 2 – andra version av framtagna aspekter  

• Tydlig och korrekt information kommunikation  
System ska använda naturlog språk som användaren förstår. Här inkluderas även ljudsignaler, 
ljussignaler, gester och rörelse (touch). Systemet ska vara tydlig för användaren av hur kan 
den kommunicera och hur kan användaren ge input eller startar en interaktion.  

• Deltagande  
Roboten ska leverera och förstå känslor till användare, systemet och användaren är i synk i 
form av kroppsrörelser och dialog igenom att visa intresse och uppmärksamhet. Här kan 
antal obesvarade frågor eller oavslutade meningar räknas in som fel.  

• Återkoppling och användbar information  
System ska ge användaren återkoppling om vad som pågår konstant i rimlig kort tid. 
Gränssnittet ska vara hjälpmedel med en användbar design som visar tillräckligt med 
information utan att belasta användaren. Här får användaren känslan av kontroll.  

• Social beteende  
Systemet ska förstå sociala ledtrådar igenom att hålla rätt avstånd, hålla korta samtal och 
försätta tidigare konversationer. Behålla minne av långtids användare, men minnet ska börja 
redan när användaren introduceras. Acceptans av roboten påverkas mycket på vilka sociala 
förmågor systemet visar.  

 



56 
 

Bilaga 3 - Utvärderingsmall testomgång 1  

 

 



57 
 

Bilaga 4 - Samtyckesformulär till intervjuer  

 



58 
 

Bilaga 5 - Frågor till semi-strukturerade intervju   

Innan utvärderingen  

• Har du använt en analytisk utvärderingsmetod sedan tidigare?  

• Har du utvärderat en interaktion med en social robot tidigare?  

Efter utvärderingen  

• Hur upplevde du det var att genomföra en analytisk utvärdering på en interaktion med en 
robot? 

• Hur lätt var det att förstå vad är aspekterna avsedda för att utvärdera? 

• Hur upplevde du att rapportera fynden, och sätta skala på problemet?  

• Vilka brister upplevde du i implementering av metoden? Varför? 

• Vilka delar av metoden du upplevde som positiva? Varför? 

• Vad skulle du behöva för hjälp eller stöd för att komma i gång med användnings av en 
utvärderingsmetod?  

• Har du namnförslag på metoden?  
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Bilaga 6 – tidsintervall för de filmklippen som används i testet  

Filmklippet som användes - Pepper the ‘emotional’ robot visits the FT | 

https://www.youtube.com/watch?v=i8bk39a9xM0 

Filmklipp 1 - 0:54 till 02:19 Filmklippet visar att det fanns problem i interaktionen roboten var inte 

mottaglig och användaren kunde inte förstå vad som är problemet. Med extern assistans, 

interaktionen började bli bättre. Det var viktigt också att ta med vad användaren säger om hur har 

han upplevd interaktionen. 

Filmklipp 2 - 03:44 till 03:57 i detta filmklipp, interaktionen var inte fungerande Pepper ger ingen 

återkoppling och hade ingen ”ögonkontakt” med användaren.  

Filmklipp 3 – 03:57 till 04:24 det fanns mer flöde i interaktionen, Pepper och användaren var lite mer 

engagerade. 

https://www.youtube.com/watch?v=i8bk39a9xM0
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Bilaga 7 

 

AUEIS 

Analytisk UX-utvärderingsmetod av engagemang vid interaktion med sociala robotar 

2 

 

Shirin Sleiman 

Högskolan i Skövde 

 
2 Omslagsbilden är tagen från Högskolan i Skövde https://www.his.se/en/research/informatics/interaction-lab/  

https://www.his.se/en/research/informatics/interaction-lab/
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Användning av AUEIS 

AUEIS är syftad att används för utvärdering av interaktion med en social robot. Användarens 

förutsättningar för att uppnå engagemang vid interaktion med en social robot är väldigt viktigt att 

utvärdera eftersom denna aspekt har en direkt påverkan på kvalitéten av interaktionen. På det sättet kan 

en social robot designas i syfte att uppfylla sina uppgifter på ett bättre sätt. AUEIS utvärderar 

interaktionen med en social robot ger en bra inblick i vad som brister i interaktionen med en social robot. 

AUEIS är tänkt att bidra till att förstärka UXD-perspektivet inom MRI. AUEIS är testad för att användas 

utan användare och resultatet visade att den fungerar för att ta fram problem som berör 

användarupplevelsen. Däremot den kan även användas tillsammans med andra UX-utvärderingsmetoder 

eller UX-tester för att få en ännu bättre förståelse över användarupplevelsen.  

Fördelar  

o AUEIS kan utvärdera iterationer i olika utvecklingsfaser. 

o AUEIS är testad för att vara användbar och lätt att lära sig för nya utvärderare.  

o Tar mindre resurser eftersom inga slutanvändare eller tillgång till en social robot behövs. 

o AUEIS är snabb att genomföra, en utvärdering session kan variera men ungefärlig maxtid är 1–2 

timmar. 

 

Vad kan du utvärdera på?  

 

 

Förberedelser För att genomföra utvärdering session med AUEIS rekommenderas att utvärderingen 

utförs av UX-designer, men inga hinder finns av att inkludera utvärderare med anda erfarenheter. AUEIS 

Tips:  

✓ Utgå alltid från användarens perspektiv (användaren är personen som kommer att 

slutligen interagera med sociala roboten). 

✓ Ha med en UX-designer i teamet, en UX-designer är tränad på att använda 

utvärderingsmetoders och är expert på att identifiera interaktionsproblem.  

✓ En utvärderare med erfarenhet kan hitta många eventuella problem, flera utvärdera 

med mindre erfarenhet kan uppnå samma. Ha med flera utvärdera för bästa resultat. 

 



62 
 

består av tre faser, under varje fas finns flera aktiviteter som kan genomföras i ordning för att bäst 

utnyttja fördelarna av AUEIS. Se visualiseringen nedan för sammanfattning av de tre faser i AUEIS. 

 

Visualisering av AUEIS 

AEUIS 3 Faser:   

Fas 1 - Innan utvärderingen  

• Välj ut det som ska utvärderas om det inte finns tillgång till en social robot, utvärderingen 

kan genomfåras på filmklipp som innehåller den typ av interaktion som ska utvärderas eller 

skrivs ner scenarion i form av dialog hur interaktionen ska kunna vara. Exempelvis AUEIS 

har testats genom att utvärdera på filmklipp där det finns interaktionen med den sociala 

roboten Pepper och visade sig vara användbar för detta. 

• Bestäm vem ska utvärdera det rekommenderas att utvärderingen med AUEIS leds av 

minst en UX-designer. Det rekommenderas att det är bäst att genomföra en utvärdering 

med personer med erfarenhet av utvärdering av användarupplevelse. Samt förbereda 

utvärderingsmallen (se bilaga 8).  

• Sätta förväntningar om robotens förmågor utifrån dennes syfte Det behövs inga 

användare för att genomföra AUEIS. Men om det finns tillgång till användargruppen det är 

bra att samla in data om vilka är användarna för just denna sociala robot som ska 

utvärderas. Samt vad ska den sociala roboten ha för syftet och andra egenskaper. För att 

veta mer om robotens syfte och egenskaper kan UX-designer träffa med utvecklingsteamet. 

Där kan frågor ställas om vilken miljö ska roboten användas, vad är den tänkt att kunna 
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genomföra och vilken utseende den är tänkt att ha. Utifrån information som samlas kan 

utvärderarna diskutera fram vilka förväntningar ska läggas för roboten. Förväntningar skrivs 

i form av punkter för att underlätta jämförelse på resultatet av utvärderingen.  

 

 

Fas 2 - Under utvärderingen: 

• Börja med att läsa genom aspekterna igen, kom ihåg att utvärderingen ska ske utifrån 

användarensperspektiv. Utvärderingen sker samma sätt om det är på filmklipp eller direkt med en 

social robot exempelvis:   

o Filmklipp: Börja med att kolla på filmklippet. Det är rekommenderat att pausa varje gång 

det ser ut som att ett problem identifierats; gå tillbaka till utvärderingsmallen och skriv 

sedan problemet under den aspekt som är mest anpassad för denna typ av problem. 

Skriv även en kommentar på den. Det är en fördel att gå tillbaka och upprepa intervallet 

för att få ett bättre perspektiv om vad är problemet och varför uppstår den. Om det är 

en enskild utvärderare kan utvärderaren bestämma själv om hen vill sätta 

allvarlighetsgrad direkt eller tills alla problem har samlats först.  

o Direkt interaktion: utvärderaren ska utgå från scenarierna som förbereds i första fasen. 

Med användarensperspektiv i åtanke börja med att genomföra stegen i scenariot. Skriv 

under relevant aspekt de problem som identifierats samt kommentarer. Samma som för 

filmklipp gällande allvarlighetsgraden.  

Under utvärderingen kolla på filmklippet eller genomför ett steg i ett scenario och undersök vad som 

pågår. Vad säger användaren, vad säger och gör den sociala roboten och hur går interaktionen till. Det 

vill säga var interaktionen smidig upplevdes några problem? Om ett problem inträffar det kan märkas av 

vad användaren säger eller gör. Samt hur roboten besvarar frågorna eller ställer frågor, är de relevanta? 

Förstår användaren vad hen ska göra.  Hur ett problem kategoriseras under aspekten ”Deltagande” kan 

vara som visas i exemplet nedan.  

Notera: Vid flera utvärderare, utvärderingen genomförs enskilt 

utan diskussioner för att undvika påverka varandras resultat.  
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• Tabell 1 – Exempel på hur olika utvärderare sätter problem för aspekten Deltagande 

 

Ett annat exempel på hur aspekterna kan användas för att identifiera problem är som visas i figuren 

nedan. Användaren sträcker fram handen för att skaka hand med Pepper och frågar ”Will you shake my 

hand?” och upprepar flera gånger eftersom Pepper förstår inte vad menar användaren. Några personer 

från bakgrunden säger till användaren att hen ska säga ”Handshake”. Pepper sedan sträcker sin hand i 

luften och användaren väntar några sekunder till att se att hen måste hålla Peppers hand. 

 

Figuren – Visar ett exempel på en interaktion moment från (Pepper the ‘emotional’ robot visits 

the FT | FT Life, 2016). 

Exemplet ovan har kategoriserat av utvärderare under aspekten ”tydlig och korrekt kommunikation” 

därför att problemet var att det är otydligt för användaren hur hen ska kommunicera med Pepper. Det vill 

säga språket var onaturlig för användaren att enbart säga ”handshake” och behövde hjälp från andra i 

bakgrunden för att förstå varför Pepper förstår inte vad hen säger. 
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• Kommentar Under kommentar skriver utvärderaren alla reflektioner som tillkommer. Exempelvis 

hur påverkades interaktionen på grund av ett problem och vad kan problemet bero på. Det är en 

fördel att nämna här hur ett problem påverkar de förväntningar som sätts innan utvärderingen. 

Detta kan stödja med att veta vilka aspekter som inte är uppfyllda och på ett negativt sätt 

påverkar förvätnigen på interaktionen. 

 

• Allvarlighetsgrad rekommenderat att sätta en allvarlighetsgrad efter att kommentaren har skrivits. 

På det sättet kan kommentaren fungera som ett stöd på varför och hur interaktionen har 

påverkats; vilket resulterar en mer valid allvarlighetsgrad. Utgå alltid från 

användbarhetsperspektiv och hur interaktionen har påverkats. Om det är enskild utvärderare 

valet är upp till utvärderaren, vid flera utvärderare rekommenderas att allvarlighetsgraden väljas 

under utvärdering för att sedan alla utvärderare kan jämföra och diskutera sin valda 

allvarlighetsgrad. Allvarlighetsgraden är en 8 grad skala som följande: 

o Katastrofala problem – Påverkar interaktionen så mycket att det blir avbrott. 

Åtgärdas först 6–7 

o Stora problem – har stor påverkan på interaktionen, prioriteras för att åtgärda 4–5 

o Mindre problem – har en ganska låg påverkan på interaktionen, därför den har 

lågprioritet men ska åtgärdas i mån av tid och resurser 2–3 

o Kosmetiskt problem – Väldigt låg prioritet, ingen påverkan på interaktionen och 

åtgärdas i mån av tid och resurser. 0–1 

• Förbättringsförslag är en frivillig del av utvärderingen, utvärderaren behöver inte sätta fokus och 

tid på att hitta lösningar under utvärderingen. Däremot alla spontana idéer och 

förbättringsförslag under utvärderingen kan skrivas här. Dessa förslag kan användas sedan för att 

undersöka hur ett problem kan bli löst är anpassade. 

Fas 3 – Analys: 

Under analysfasen samlas materialet från utvärderingsmallen och kan separeras till två typer av data: 

Kvalitativa data är kommentarerna från utvärderarna som kan ge insikt över hur varje problem påverkar 

interaktionen d.v.s. konsekvenserna. Kommentarerna är väldigt givande och kan bra förståelse över 

bristerna i interaktionen. Analyseringen av kommentarerna kan vara genom att sammanfatta 

kommentarerna som är likadana för att sedan ha en lista över hur interaktionen upplevs. Den resulterade 

listan kan sedan jämföras med förväntningarna som valdes i första fasen. Jämförelse kan vara som dessa 

exempel: 

- Under förväntningar en punkt var att ”roboten ska ställa två relevanta (relevanta till kontexten) 

frågor till användaren under interaktionen”.  
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- Från sammanfattade listan kan ett listat problem vara ”Roboten var inte engagerad och har 

enbart svarat på frågor”  

Utifrån detta kan utvärderaren inse att interaktionen med den sociala roboten som utvärderas har brister 

på att visa deltagande.  

När utvärderingen sker med flera utvärderare genomförs först utvärderingen individuellt och var och en 

sätter kommentar och skala på alla problem som hen identifierat. Därefter samlas utvärderarna för en 

analyssession som kan variera på längden beroende på antal fynd. Alla problem ska diskuteras först och 

utvärderarna väljer en allvarlighetsgrad för respektive problem som alla är överens om utifrån 

kommentarerna. Dubbletter kan tas bort då för att underlätta hanteringen av data. Med dubbletter 

menas om exempelvis två utvärderare har hittat samma problem. Det rekommenderas dock att behålla 

kommentarerna från olika utvärderare om de skiljer sig; eftersom utvärderarna kan ha olika erfarenheter 

och även om de identifierar samma problem vissa utvärdera kan ha en bredare perspektiv varför var 

detta ett problem. I tabell 5 nedan visas hur 3 utvärderare har skrivit om samma problem under aspekten 

”Tydlig och korrekt kommunikation”. Varje utvärderare har sitt sätt och erfarenhet på hur de beskriver 

problemet men med enkel analys av kvalitativa data kan det komma fram att det är samma problem. I 

exemplet används färgkodning av nyckelord.  Dessa problem vid slutlig analys kan slås ihop som ett 

problem och föredras att behålla de viktiga delar. Det vil säga kan sammanfattningen av problemet bli; 

roboten signalerar att den lyssnar genom att byta ljusfärg på ögonen, användaren förstod inte detta och 

detta påverkade interaktionen genom att användaren behövde upprepa sin fråga flera gånger.  

 

Tabell 2 – Exempel på hur ett problem under en aspekt beskrivas 
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Kvantitativa data är antal problem under varje aspekt. Eftersom utvärderingsmallen kan skapas eller 

används i ”Google Sheets” eller ”Excel” program kan summan av antal problem under varje aspekt räknas. 

Resultatet blir hur många problem som inträffade för varje aspekt som sedan kan ge en snabb överblick 

över vilka aspekter som ej är uppfyllda på grund av högt antal fel. Att en aspekt är ej uppfylld på 

grundantal fel är lika viktig, många fel kan försämra användarupplevelse på ett stort sätt som ett stort 

problem kommer som en gång under interaktionen. Tabell 6 visar hur en jämförelse kan göras för att få 

en snabb överblick vilken aspekt hade flest antal fel.   

Tabell 3 – Exempel på hur kvantitativa data kan analyseras 

 

Slutligen kan det framtagna resultatet av utvärdering med AUEIS göras i form av punkter som beskriver 

vilka är de största problem i interaktionen. Och den listan kan skrivas som prioriteringar det vill säga den 

viktigaste problem att åtgärdas och därefter den mindre och så vidare. När listan med problem och dess 

påverkan på interaktioner är klar, kan sedan utvärderarna kolla på förbättringsförslagen. 

Förbättringsförslagen kan diskuteras och överväga vilka möjligheter finns för att förbättra 

förutsättningarna för engagemanget. AEUIS stödjer UX-designers för att undersöka om interaktionen 

med en social robot uppfyller det grundläggande behovet vid social interaktion vilket är engagemang.  
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Aspekternai 

1Tydlig och korrekt kommunikation  

Roboten ska använda naturligt språk som passar användaren 

och situationen. Här inkluderas ljudsignaler, ljussignaler, tal och 

gester samt beröring (eng. touch). Roboten ska vara tydlig för 

användaren av hur den kommunicerar och hur kan användaren 

ge input eller startar en interaktion. 

 

2Effektivitet 

Är interaktionen effektiv i form av informationsutbyte mellan 

användaren och roboten. Här kan antal obesvarade frågor eller 

oavslutade meningar räknas som fel. Som att påbörja ett nytt 

samtalsämne eller fråga utan att slutföra den tidigare. 

 

3Återkoppling och användbar information  

Roboten ska ge användaren återkoppling om vad som pågår 

löpande inom rimlig kort tid. Gränssnittet ska vara hjälpmedel med 

en användbar design som visar tillräckligt med information utan att 

belasta användaren. Med denna aspekt menas att användaren bör få 

uppleva känslan av kontroll genom att veta vad som pågår hela 

tiden, men utan belastning. 
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4 Socialt beteende  

Roboten ska kunna ’tolka’ sociala ledtrådar exempelvis att hålla 

’rätt’ avstånd och ’förstå och uttrycka korrekta’ känslor. Roboten 

ska kunna komma ihåg och känna igen en tidigare användare. 

Robotens trovärdighet och acceptans påverkas mycket utifrån 

förmågan att uppvisa ett korrekt socialt beteende.  

 

5 Interaktivitet utifrån robotens perspektiv  

Roboten ska uppvisa ett koncept för interaktivitet så att det 

framgår att interaktionen är turtagande (eng. turn-taking) 

mellan två och flera agenter. Förstår roboten användarens 

sociala beteende? Har roboten en förståelse för när det är 

dennes tur eller när den ska påbörja eller sluta en interaktion? 

Är robotens och användarens interaktion med varandra 

synkroniserade? 

 

 

6Interaktivitet utifrån användarens perspektiv  

Är det enkelt att förstå när roboten är klar med sin tur eller vad 

den vill få ut av interaktionen och när det blir användarens tur i 

interaktionen. Hur lätt är det för användaren att läsa av robotens 

beteende? Exempel på detta kommer vid uppvisad förmåga till att 

uppmärksamma och visa intresse för den andra agenten - både i 

dialog och genom kroppsrörelser. 
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7 Deltagande  

Med deltagande menas att roboten ska vara en aktiv agent i 

interaktionen genom att driva interaktionen och inte enbart svara på 

frågor eller ta fram information. 
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Bilaga 8 - Utvärderingsmallen för AUEIS 
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i Bilderna är skapade av olika CC märkta design komponenter från https://www.canva.com/  

https://www.canva.com/

