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單元大標對齊左邊

最近常常在媒體上看到一個人形機器

人的身影。它一身純白色流線圓滑的外表，

張著一雙圓圓的眼睛，足蹬兩輪，還號稱

可以判斷你的聲調表情，做出符合你當下

情緒的回應。官方網站開門見山，說它能

做的其實不多：「不擅長清潔打掃，不適

合煮飯燒菜，也沒有超強的能力⋯⋯但它

能說話，能識別你的情緒⋯⋯」看來它的

實用性雖然不高，但可親的外表跟號稱具

有判斷情緒的功能，若能輔以適當的肢體

動作無礙地與人談話，我們大概很容易把

它想成會思考，幾乎有生命，十足像是人

類社會裡的一分子吧。

機器人的外形當然重要。試想若是沒

有那雙骨溜溜的大眼，我們與它交談的興

趣應該會大為減損。有個像人的外形，也

比較容易想像它們可能有類似人類的情緒，

甚至思考。不過，機器人再怎麼像人，金

屬感的外表總是隔閡。以橡膠模仿真人皮

膚的擬真人機器人，又會讓人聯想到蠟像

館裡一尊尊外表與真人極相似的蠟像，它

們散發無可名狀的恐懼感，令人裹足不想

更靠近。

機器人的外表要不要更像人都是矛盾，

但是動作呢？機器人不靈活的機械性動作

就一定是改進的標的嗎？這個關係到機器

人能不能成功打入社會的市場問題，在藝

術領域中卻早有源遠流長的傳統探問。

2013年在台北藝術節帶領日本青年團
演出〈三姐妹人形機器人版〉的導演平田

織佐在初嘗試讓機器人當演員時，就曾邀

請人形淨琉璃（日本傳統偶戲）的操偶師

分享操偶祕訣。平田認為，機器人就像人

偶，雖然動作同樣極度受限，但傳承悠久

科技出演，

藝術家注意！

▎林宗德

機器人若是沒有那雙骨溜溜的大眼，我們與它交談

的興趣應該會大為減損。（圖片來源：種子發）
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的操偶技術能給機器人的動作調整很多啟

發。操偶師只消在適當的時間點操縱人偶

眼皮微微張闔，搭配頸、肩、上臂的動作，

人偶受限的動作仍能精鍊地表達出極類似

人的神態。

對平田而言，這些動作發生與結束的

時間、位置必須分毫不差，尤其在機器人

與人共演的場合更是如此。只要機器人說

出對白的時間早個零點幾秒，舉手投足的

位置偏移了幾公分，表現出的互動效果就

會大打折扣。因為，這樣就無法利用一般

對話中搶話或停頓時那種精確的時間感，

讓觀眾想像機器人在說話和動作當下的心

境，機器人的演出自然也就不逼真了。

機器人動作的時間與位置上的精確對

平田很重要，對於台灣舞者黃翊來說更是

如此。2012年，黃翊創作了「雙人舞」碼〈黃
翊與庫卡〉，與鮮橘色的機械手臂（也就

是在汽車組裝廠常見的工業機器人）共舞。

他學習控制機器人的程式，花費大量時間

寫出機器人的一個個動作。姿態、旋轉角

度、速度、位置當然都會影響共舞的效果。

當機器人前臂倏忽一個下墜、再上升後，

搭配黃翊即時的肢體動作，便準確地表達

出了驚嚇反應，就像人與人互動之中偶會

出現的那種。

2015年，〈黃翊與庫卡〉擴充成了
4段演出（〈黃翊與庫卡〉 2012年版及
2015年版的演出片段，請參見： https://
www.youtube.com/watch?v=-rHshDcqMlg
及 h t tps : / /www.you tube .com/channe l /
UCjUfzMxetTJYFEDrKxXwnGg）。在漆黑
的舞台上，兩個探照燈分別標示出黃翊與

庫卡的位置。黃翊給庫卡有時安上探照燈，

有時安上雷射，就像眼睛一樣給庫卡探索

環境的視野。兩者之間刻意地相互模仿，

庫卡時而像黃翊的手，時而像腳，時而像

頭部肩頸。兩者時而相互接近、接觸而後

分離。黃翊說，因為庫卡精準的動作，使

得他不得不要求自己的動作更精準。

在黃翊與庫卡的共舞中，時常出現的

類似動作，因為構造的不同而形成的對比，

讓庫卡在觀眾眼中就像有生命一般。在幾

段演出中或持燈光、雷射，或者攝影機的

庫卡，似乎就是個和黃翊一樣在舞台上探

索彼此和環境的另類生物。

最後一段演出是兩位舞者林柔雯、胡

鑑與庫卡共舞，這是在表演領域常見的人

模仿戲偶或傀儡的舞蹈。輕歌劇〈霍夫曼

的故事〉裡的〈奧林匹亞之歌〉，又稱〈洋

娃娃之歌〉，就是花腔女高音邊唱邊模仿

人偶動作的著名曲目。
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日本的歌舞伎戲目中，也有改編自人

形淨琉璃〈日高川入相花王〉一劇的表演，

由演員扮演戲偶和操偶者，有一番突兀的

趣味。在歌舞伎版的〈日高川入相花王〉

裡，兩個演員一個演操偶者（本來就是由

人類擔任），一個則演出原本由無生命的

戲偶擔綱的主角。兩相對照，更顯出主角要

模仿戲偶特定的眼神和動作所需下的功夫。

〈黃翊與庫卡〉的最後一段演出則進

一步地賦予庫卡操偶師的角色，完全翻轉

了傀儡戲中由人類操縱無生命戲偶的上下

關係。舞碼中男女兩舞者坐在椅上，以機

械化的姿態時而相擁、時而分離，而身後

的庫卡持的紅色雷射光，彷彿像絲線般牽

引著兩人的動作隨之上下舞動，又彷彿隱

喻著血液的雷射正在控制著兩人動作所表

現出的生機和衰亡。

事實上，早在 2008年，由台灣科技大
學機械系林其禹教授和台北藝術大學團隊

合作的機器人劇場中，有一幕便是由外表

為男、女的兩具人形機器人來控制兩個小

布偶。不過，由於當時機器人的動作問題，

布偶的靈活程度與一般的偶戲相比並不突

出。而在〈黃翊與庫卡〉這邊，雖然如上

所述，以人來模仿傀儡在表演領域中不算

罕見，但由於庫卡與兩舞者動作的精確配

合，庫卡彷彿就像是個高明的操偶師操縱

著兩名舞者。這是兩者之間精確的時間搭

配，使得機器人在觀眾眼中彷彿如有生命

般地再一次呈現。

平田導演常說，演員只要遵從他精確

的時間和位置指示，便可以產生出自然不

做作的演出。這套做法搬到機器人上更是

再適合不過了，因為精確就是機器人的長

處。同樣地，〈黃翊與庫卡〉的演出強調的

也是精準。一方面，為了跟機器人搭配，

黃翊自己的動作需要更準確；另一方面，

要讓動作受限的機器人表達出類似人的動

作與情感，黃翊也得思考怎麼樣組合它的

動作，就像個操偶師一般。

科技與社會研究者哈利．  科林斯
（Harry Collins）在討論人工智慧、電腦等
技術（物）怎麼被社會接受時，曾經使用

社會義肢（ social prosthesis）的概念來談人
們的態度。他認為，與其著重在技術（物）

有多強大到可以取代人，我們應該同樣重

視人們在彌補其不足之處所做的努力。也

就是說，社會義肢的概念強調的是，社會

既然提供空間讓一些事情由科技代勞，人

們自然會調整自己的態度和作為，彌補技

術（物）能力不足的部分，而讓社會一如

往常般地運作。
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例如 10除以 3再乘以 3，一般的計算
機只會給你 9.9999999999⋯⋯的數字，但
是小學生都知道答案就是完完整整的 10，
不多也不少。即使計算機在這個關鍵時刻

就是少了那 0.00000000⋯⋯1，我們仍然把
大部分的計算工作交給機器，認為機器不

只會計算而且做得更快更好，只在遇到 10
除以 3再乘以 3時幫計算機一把，自行補
上那 0.00000000⋯⋯1。

遇到複雜的計算，沒問題，交給計算

機；遇到簡單如 10除以 3再乘以 3的計算，
即使計算機給的答案不太理想也沒問題，

我們自動補其不足。社會跟計算機都相安

無事。

利用科技的演出也是如此。機器人的

動作不夠柔軟，但是非常精確，藝術家利

用的就是這個特性；而柔軟度呢？就好像

是 10除以 3再乘以 3的問題一樣，讓觀眾
自己補其不足。不論是黃翊或是平田織佐，

都利用了機器人科技的精確性，挑戰自己

對於互動的起始、結束應該落在哪些個正

確時間點的直覺。常說音樂是時間的藝術。

但運用機器人科技的演出，更是時間的藝

術：透過機器人「演出」在時間和位置上

的精確性，藝術家們探索人與機器人互動

之間所創造的空間。在這個空間之內，任

何人模仿機器、機器模仿人，或者兩者交

錯區別的情感表達似乎都成為可能。它利

用了時間差創造出空間的指向、位移和相

對位置，也創造出讓觀眾的想像力馳騁的

舞台。

不過，藝術家可能要注意了。平田相

當自豪，認為自己對於機器人說話和動作

的正確時間點的直覺，可以讓機器人的演

出自然而逼真。但是機器的時間可以精確

到遠超乎人類感官，反覆的時間實驗中，

也總有知道藝術家的直覺最多只能精確到

0.05秒或 0.03秒的那一天。
在機器人演出的舞台，藝術家可以探

索時間精確性的潛力，在觀眾的腦海中創

造出機器人像人，或人像機器人的印象。

社會跟機器人都相安無事。不過，這個時

間精確性對於藝術家而言，會不會不但是

挑戰，而且還是挑釁呢？藝術跟機器人也

會相安無事嗎？

林宗德
清華大學通識中心暨社會學研究所


