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1 Inledning

Det ligger en lockelse i att forestilla sig kroppen som en maskin och dir inuti nagon
som styr kroppsdelarnas rorelser. Som dansare kan jag férindra min bild av kroppen
for att roéra mig pa olika sitt. Nir jag forestiller mig att kroppsdelarna likt en
marionett kopplats till linor som styr rorelsen utifran, kan jag slippa taget om
kroppen och f6lja med 1 rOrelsen pa ett annat sitt 4n om jag tanker att jag sjalv sitter
kroppen 1 rorelse. Andra ginger kan jag géra mig en bild av att det inuti varje led
finns ett extra horselsinne dar musikens rytmiska impulser kan sitta igaing kroppens
rorelseschema utan min medvetna inverkan. Som koreograf, dansare och forskare
kan jag byta bild, skifta perspektiv och vixla mellan flera forhallningssitt till kroppen

for att uppmirksamma och slipa fram olika rorelsekvaliteter.

Bilden av kroppen foériandrar rorelsen och bilden av rérelsen forindrar
kroppsligheten, och pa liknande sitt kan bilden av rummet och tiden bl till en
koreografisk metod for att utforma och skapa rorelse i samarbete med dansare. Nar
koreografin sitter i kroppen och blivit till en memorerad automatik kan dansaren
laborera med kroppsbilden, rumsbilden och tidsbilden for att variera intensiteten,

forandra intentionen och ladda rorelsen emotionellt.

Det som utmairker en intressant dansare, férutom den motoriska skickligheten, ar
formagan att pa ett levande och mycket precist sitt relatera till nagot annat — eller
nigon annan. Det dr dansarens uppmirksamhet som vicker mitt intresse. Det

specifikt personliga visar sig i hur dansaren i den koreograferade rorelsen lyssnar, ser



och samspelar med musiken, rummet och andra dansare. I rorelsen ser jag nigon
som agerar och reagerar — nagon som kinner och tinker, reflekterar och vill nagot.
Dansaren formar den koreograferade rorelsen genom sitt unika sitt att rora sig —

kroppens rost fargar koreografin.

Idag kan vi finga och skapa rorelse pa sitt som tidigare inte varit mojligt. Med digital
teknologi kan kroppens sensoriska och motoriska férmagor forlingas, forflyttas och
forvandlas sa att vi kan berora och réra oss genom kroppar och objekt pa avstand.
Genom att programmera rorelsen hos robotar och virtuella varelser kan jag foérindra

min kroppslighet och dansa genom en annan kropp.

Forskningsfragan och projektet

Detta avhandlingsarbete tar utgangspunkt i forskningsfragan: Hur kan digital
teknologi anvindas i koreografiska verk och processer for att finga manskliga

kvaliteter 1 kroppars rorelse?

Digitalt kan vi hantera kropp, rum, tid och rorelse som separata element — delar som
gar att plocka isir och sitta samman pa nya sitt. Teknologins moijligheter att bryta
ner och sitta samman materiel kan jag som koreograf anvinda for att skifta mellan
olika bilder av kroppar och rorelse. Sensorer gor det moijligt att skapa rorelsekansliga
maskiner och objekt som kan reagera pa och samspela med manniskor. De tekniker
och metoder for redigering, filtrering, konstruktion och komposition av rérelse som
datorprogrammen rymmer kan jag modifiera och anvinda i1 det koreografiska arbetet

med levande dansare.

Inom fysik, neurofysiologi, robotik och filosofi beskrivs forhallningssittet till kroppar

och rorelse pa olika sitt. Bilden av kropp, rum, tid och rorelse skiljer sig beroende pa



vad vi anvinder den till. Naturvetenskapernas analyser och metoder synliggor vissa
aspekter medan humanistiska vetenskaper intresserar sig for andra. Konsten kan fa
ytterligare aspekter att framtrida samtidigt som digital teknologi gor det moijligt att
hantera kropp, rum, tid och rorelse som separata element — delar som gir att plocka

isir och sitta samman pa nya satt.

Projektet planerades som en serie koreografiska processer och verk dar forsknings-
fraigan skulle kunna foéras vidare. Serien av koreografiska processer har utgjort
projektets laboratorium dar jag med utgangspunkt i Don Ihdes experimentella post-
fenomenologi' anviant mekanik, robotik, neurofysiologi samt begreppen rorelsebild
och kroppsbild for att skifta perspektiv och férhéllningssatt. Mojligheten att begrinsa
de koreografiska forutsittningarna till ett fatal element och aspekter har wvarit
intressant for att uppmirksamma hur virtuella varelser, minskliga dansare,
elektromekaniska kroppar och fysiska objekt formar och fargar koreograferad rorelse.
Franvaron av den minskliga kroppen har visat hur relationen mellan ett fatal element
kan skapa nigot som vi uppfattar som levande i en rorelse. Ocksa mycket begrinsade

kroppar kan dansa.

Avhandlingens texter, koreogratiska verk och videoutsnitt

I det hir forskningsprojektet dr de koreografiska verken béade resultat och
killmaterial, och dokumentationer av dem finns att se som videoutsnitt pa DVDn 1
fickan pad insidan av omslaget. Forskningsprojektet utgors av en pagiende process
dir de koreografiska verken samtidigt ar resultat och killa till att soka ytterligare
perspektiv och aspekter. Avhandlingen bestar av sju kapitel dir det forsta dr denna

inledning. I kapitel tvd beskrivs influenser och fragestillningar som uppstatt i arbetet

! Don Ihde, Experimentell fenomenologi (G6teborg: Daidalos, 2000). Don Ihde, Postphenomenology — Essays
in the Postmodern Context (Evanton: Northwestern University Press, 1993). Don Thde, Bodies in technology
(Minneapolis: University of Minnesota Press, 2002).



med tre koreografiska verk som skapades innan detta forskningsprojekt, och i métet
med andra konstnirer som pa olika sitt anvander digital teknologi i arbetet med
kroppar och rorelse. Det tredje kapitlet behandlar projektets teoretiska utgangs-
punkter och influenser. Direfter foljer tva kapitel som beskriver projektets
koreografiska verk: sex interaktiva virtuella, mekatroniska och digitala dansverk i
utstallningen Nawvigation samt de koreografiska metoder som utvecklades i arbetet
med scenforestillningen Hybrid, visen och labyrinter. Det sjitte kapitlet behandlar hur
mitt koreografiska perspektiv skiftar i anviandningen av olika teknologier, och hur det
minskliga framtrider pa olika sitt beroende pa valet av dansare, kropp, teknologi och
koreografisk metod. Aspekter och kvaliteter som framkommit i kapitel sex fors sedan
vidare in 1 kapitel sju som behandlar arbetet med fyra Komprimerade klassiker, en serie
koreografiska skulpturer som i skrivande stund dnnu dr under utveckling och darfor

besktivs mer kortfattat.

I kapitel 2, 4, 5 och 7 ir texten direkt kopplad till specifika koreografiska videoutsnitt
pa DVDn. Varje avsnitt pa DVDn inleds med en kortversion som ger en
introduktion till kapitlets koreografiska innehall. I texten anvinds sma videobilder
som ikoner pa de stillen dir lisaren foreslds vixla 6ver till DVDn och dir se pa det
videoutsnitt som texten relaterar till. Titeln pa videoutsnittet dr densamma som
rubriken pa textavsnittet. De koreografiska videoutsnitten édr en del av projektet och
det format jag valt for att den konstnirliga forskningens alla delar ska finnas i
avhandlingen. Skisser, specialutformade datorprogram, rorelsekod och arbets-
dagbdcker frin de konstnirliga processerna har ocksa utgjort killmaterial. De
koreografiska verken — i liveversion — ingar i en konstnarlig kontext och nar endast
de som ir pa plats nir verket visas. Det vetenskapliga kunskapsutbytet forutsitter att
forskningsresultaten halls tillgdngliga 6ver tid och édr rumsligt oberoende. Text, video

och interaktiv teknologi dr de medier jag valt for att presentera avhandlingsarbetet.



2 Den sjalfulla dansaren

I detta kapitel har jag velat finga upp fragestillningar som har sitt ursprung i arbetet
med tidigare koreografiska verk och motet med andra konstnirer som pa olika sitt
anviander digitala teknologier. Det fOrsta avsnittet behandlar det som fangar min
uppmirksamhet hos olika dansare. Direfter foljer en beskrivning av arbetet med att
koreografera en industrirobot och i foljande tva avsnitt beskrivs ndgra solon 1 tva
scenforestillningar dir dansaren med sin rorelse pa olika sitt kunnat styra och spela
fram roster, ljud och musik. Kapitlet fortsitter med en kort Oversikt som beror
fysiska och mytiska kombinationer av manniska-djur-maskin-kroppar och 6vergar

sedan till att beskriva konstnarer som pa olika sitt anviander digital teknologi.

Dansarens instralning

Det som fangar min blick 4r dansarens formaga att i1 rorelsen relatera till nagot eller
nigon annan — vakenheten och uppmairksamheten. Dansarens tajming och rérelsens
samspel med omvirlden vicker mitt intresse. Néir den koreograferade rorelsen borjar
leva sitt liv genom nagon annan sugs jag in i kroppen och kan liksom aka med i
rorelsen inifran. Att uppleva rérelsen genom en annan kropp ir nagot annat dn att
sjalv dansa. Det dr spannande att uppfatta virlden genom en annan manniska; att

lina ndgon annans sitt att vara och vistas i varlden.

Skickliga dansare kan i utférandet av koreografiska rorelsemonster samtidigt bade se,

hora, kinna och samspela med den omvirld som de delar med publiken. De dansare



som dr intressanta att folja dukar inte under for det motoriskt svara utan formar hela
tiden svara pa den sensoriska dterkopplingen. I komplext konstruerade rérelser maste
dansaren vara an mer vaken och hiangiven. Det svira i rorelsen kriver dansarens hela
uppmirksamhet och sinnliga narvaro — en aktivitet och avspandhet i en och samma

rorelse.

Motoriken och sensoriken dr inte separata delar i minskliga dansares rorelse. De
forutsitter varandra. Den sensoriska aterkopplingen dr helt avgorande for att
dansaren 1 rorelsen rytmiskt och rumsligt ska kunna samspela med en omvirld. Att
justera rorelsen innebdr en mycket precis balansering mellan av- och anspinningen i
de narmare 200 skelettmuskler som hanterar kroppens rorelser. Balanserandet och
korrigerandet dr en kombination av bade viljemissig och reflexstyrd rérelse. Som
dansare hinner vi inte medvetet férhélla oss till varje muskel separat. Nir vi dansar
maste vi lita till kroppens intrinade automatik och reflexer. Dansaren hanterar den
komplexa koordinationen av kroppsdelar som ez rorelse — som en rorelsebild. Under
repetitionerna slipar dansaren den koreograferade rorelsen tills den blir till en andra
natur. Nir rorelsen sitter 1 kroppen kan dansaren vara i rorelsen — och inte enbart

utfora den.

I sdttet att hantera rorelsen ser vi en person, och som koreograf ir det spannande att
folja hur den koreografiska strukturen moter olika dansares kroppslighet — deras
unika sitt att vara i rOrelsen. Dansarens innerliga uppmirksamhet pa detaljer i
rorelsen drar blicken till sig genom en instralning snarare an utstralning. Instralningen
vicker mitt intresse och far min blick att félja med 1 ett alldeles unikt sitt att se, hora,
balansera, agera och forhalla sig till en omvirld. Den unika kroppens rost firgar
koreografin, och som publik kan jag forlinga min kroppslighet genom dansaren.

Genom dansaren kan jag uppticka och fd syn pa nagot jag tidigare inte uppfattat.



Den omsorgsfulle dansaren ger tid till den fysiska fornimmelsen av rérelsen och
genom att variera intensiteten formas rorelsens mening. Dansarens nirvaro besjilar

tiden och rummet.

(se video)
Orfeus klagan

Koreografi och rérelseprogrammering: Asa Unander-Scharin

Musik: Claudio Monteverdi (ur L.”Orfeo 1607)

Musiker: Keren Bruce (Viola da Gamba), Kerstin Frédin (Blockfl6jter), Urban Westerlund
(Orgel), Carl Unander-Scharin (Tenor)

Dansare: ABB robot IRB 1400

Programutveckling: Magnus Lundin

Videodokumentation och ljus: Mateusz Herczka

I danssolot Orfeus klagan framfors koreografin av en orange industrirobot.!
Dansverket var del i en utstéllning pa Dansmuseet och framférdes var femte minut
varje dag under tre manader hosten 1998. Musiken som hors ar arian 1w se morta ur
Monteverdis opera L"Orfeo fran 1607 dir Orfeus sjunger ut sin fortvivlan over
beskedet om Euridikes dod. Under arian 6vertygar han sig sjilv om att limna jorden,
himlen och solen for att stiga ner i underjorden och dir med sin sing forsoka
overtyga Hades gudar om att fda himta Euridike tillbaka — utan henne vill han inte

leva kvar pa jorden.

I Asea Brown Boverys (ABB) industrirobot 77b 7400.



Tu se ‘morta, mia vita, ed io respiro? You are dead, my life, and I still breathe?

Tu se” da mi partita You have gone from me, never more to return,
Per mai pin non tornare, ed io rimango? and I remain?

No, che se i versi aleuna cosa ponno, No, for if my songs have any power at all

N andro sicuro a” pin profondi abissi; I will surely descend to the deepest abyss and,
E intenerito il cor del Re dell ombre, having softened the heart of the King of
Meco trarrotti a riveder le stelle, Shadows, will bring yon back with me to see
Ob, se cio negherammi empio destino, the stars again.

Rimarro teco in compagnia di morte. Ob, if malign desteny denies me this, I will
Addio terra, addio cielo e sole, addio. remain with you in the company of death.

Farewell, earth! Farewell, sky, and sun,
Sarewell!

Alla robotens rOrelser dr programmerade — maskinskriven rorelsedata som
synkroniserats med musiken.! Vem dr det dda som dansar? Robotarmen ir 170 cm
hog och bestar av tre kroppssegment, tre roterande leder och en gripklo som nir den
star vid 16pande bandet kan greppa och hantera olika verktyg for att utféra det arbete
som den dr programmerad att géra. Roboten viger ett halvt ton och star fast
forankrad i en golvplatta sa att armen kan stracka sig ut at olika hall utan att vilta.
Nir roboten arbetar i industrin styrs rorelsemomenten fran ett datorprogram. Den
som programmerar rorelsen definierar de rumsliga positioner som gripklon ska
forflytta sig mellan och hur verktyget dir ska rora sig for att utfora sitt vardagsarbete,
till exempel avancerad svetsning. De programmerade rorelsemomenten sparas i
datorn som sedan kor roboten automatiskt. Roboten utfoér da forflyttningarna och

rorelserna sa snabbt den kan — men som koreografi ville jag kunna utforma och

1 Asa Unander-Scharin, Orfeus klagan (Stockholm: Dansmuseet, 1998). En videodokumentation av
verket finns pa medfdljande DVD och pa www.scenochsinne.com under rubriken video.
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direkt programmera sjilva rorelsen si som den ser ut — inte bara definiera

slutpositioner och verktygets rorelse.

Jag ville kunna koreografera en organisk rorelse dir drag av nagot manskligt skulle
kunna framtrida genom robotkroppen — en fortvivlad sorg. For att utforma rorelsen
valde jag dirfor att inte anvinda ABB-robotens program utan istéllet .Anima som jag
tidigare lart mig. Anima ir animationsdelen i programpaketet Motographicon som ar
utformat fOr att kunna beskriva och generera koreografisk rorelse. I Motographicon
anvinds en specialutformad symbolnotation i ett kroppspartitur for att beskriva
koreografin. Symbolernas placering i partituret riknas sedan om till en kod som styr
rorelserna hos en manniskoliknande figur pa datorskirmen. Programpaketet
utvecklades under 1990-talet inom Kineto-Auditory-Communication-Research-
Group (KACOR) vid Institutionen for tal, musik och horsel pa Kungliga Tekniska
Hoégskolan.  Koreografen Peter Rajka utarbetade symbolnotationen  och
programmeraren Magnus Lundin utvecklade animationsdelen och den scriptkod som
omraknar notationen till rorelse. Under projektets senare faser deltog jag for att
prova koreografiska tillimpningar och skriva manual. Projektet lades efter en tid ner
men jag och Magnus Lundin har fortsatt att utveckla och anvinda programmet for

att koreografera och styra rorelsen hos robotar och andra mekatroniska kroppar.2

ABBs robot /b 1400 installerades pa Dansmuseet forst fem dagar innan utstallningen
skulle 6ppna. Robotens programkod fick vi tillgang till ett par manader innan
premiiren och Magnus Lundin skrev da det konverteringsprogram som &versatte
mina Anima-rorelser till industrirobotens sprak. I arbetet med koreografin fick jag

forst laborera med rorelserna pa datorskirmen. Under sommaren skrev jag en serie

2 Maskinmekanik, elektronik och datateknik i samverkan kallas mekatronik. Ett mekatroniskt system
bestir av en mekanisk anordning, eller process, som vervakas och kontrolleras av ett digitalt
styrsystem.



rorelser som jag testade pa den minniskolika animerade figuren pa skirmen och jag
maste da samtidigt forsoka forestilla mig hur de skulle se ut och fungera i robotens
kropp. Den verkliga robotkroppen hade ju helt andra proportioner an den kropp

som jag sag pa skarmen.

Fran ABB hade vi fatt ritningar som beskrev robotsegmentens rorelseutrymme 1 de
olika lederna (rorelsens rumsliga ytterligen uttryckt i vinklar) och den maximala
hastigheten for varje segments rorelse men jag kunde inte helt och fullt fa en klar bild
av hur den rérde sig — tyngden, motstindet och littheten. Jag hade bara sett roboten
vid ett tillfille ett ar tidigare nar Magnus Lundin och jag 1 ett annat projekt befann oss
pa Tom Tits experiment dir 75 7400 stod och sorterade klossar.? Det var da jag
tyckte mig se nagot manskligt i de mekaniska rorelserna och Magnus och jag lekte

med tanken pa att fa den att dansa.

Under den forberedande koreografiska programmeringsfasen arbetade jag med den
animerade dansaren pa skirmen. Steg for steg provade jag mig fram for att utforma
en serie rorelseprocesser som pa olika sitt skulle kunna relatera till musiken, résten
och sangtexten. Det pa férhand utarbetade registret av rorelseprocesser 6verforde jag
sedan till roboten. Nir jag arbetade med dansaren pa skirmen valde vi att lata den
animerade figurens rygg, arm och hand representera robotkroppens tre segment
eftersom de kroppsdelarna kan réra sig pa liknande sitt som robotens, men ibland
uppfattades “handen” som ett huvud och “armen” som en rygg nir rorelsen
overforts till roboten. I en av rorelseprocesserna vibrerade handen snabbt likt en
fagelvinge, men i Overforingen visade det sig att roboten inte kunde réra sig sa
snabbt. Den rorelsen blev i stillet till en sorgsen vinkning som jag anvinde i ett annat

avsnitt. I andra rorelser blev robotversionen mer laddad dn jag férestillt mig nér jag

3 Tom Tits Expemiment se http://www.tomtit.se
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skrev rorelsen — till exempel de hisnande bakatbéjningar som forflyttande
robotkroppens tyngdpunkt lingt utanfor foten pa ett sitt som ingen mansklig kropp
skulle kunna gbra utan att falla. Niér jag val hade b 7400 framfér mig kunde jag
korrigera, finslipa och avstimma rorelsen pd sitt som anvande och utmanade

robotkroppens moijligheter och begrinsningar.

Till en borjan anvinde jag partituret med symbolnotation for att koreografera
rorelsen men ju lingre jag kom in i processen desto mer Gvergick jag till att skriva
koden direkt i Anima-delens scriptkod — kroppsdelarnas inbordes koordination som
vinklar och durationer uttryckt i ord och siffror. Symbolnotationen ar till en borjan
mer intuitiv och 6verskadlig att arbeta med, men med tiden har jag vant mig vid, och
kan forestilla mig rorelsen ocksa nar jag skriver kod. Koden har med tiden blivit en
for mig mer intuitiv metod 4n att forst ga via symbolnotationen. I koden kan jag
ocksa mer exakt precisera kroppsformen, koordinationen av kroppsdelarnas rorelser
och de i samspelet med musiken. Pa nista sida finns de forsta 20 sekunderna av

koreografin, dir Animas rorelsekod Gversatts till ABB-robotens kod.

ANIMA SCRIPT

(TIME 100)

(bodyturn (r @)(d 50))
(rwrist (r @)(v 0)(d 50))
(RELBOW (R @) (D 50))
(RARM (V 90) (D 50))
(WAIST (V @) (D 50))
(time 700)

(Crarm (v 155)(d 750))
(time 1450)

(rarm (V 0)(D 100))

(time 1550)

(bodyturn (dr 170)(d 750))
(RARM (V 155) (D 750))

ABB ROBOT CODE
WaitTime DT(C 1.0);
MoveAbs] [[0,0,0,0,0,0],ep],
vmax \T:=DT( 1.5), fine, tool®;
WaitTime DT(C 7.0);
MoveAbs] [[0,0,-60,0,0,0],ep],
vmax \T:=DT(14.5), tz, tool®;
MoveAbs] [[0,0,65,0,0,0],ep],
vmax \T:=DT(15.5), tz, tool®;
MoveAbs]
[[_110:_45:_55:0:0:0] :ep] ’
vmax \T:=DT(20.0), tz, tool®,
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Dynamiken i rérelsen — krafternas paverkan — maste jag simulera genom att laborera
med accelerationer och successivt avstannande rorelser. Det skulle till exempel se
tyngre ut att lyfta “huvudet” jimfort med att lita det falla. I lyftandet uppit
programmerade jag rorelsen sd att den blir allt laingsammare ju hoégre upp den nar
och nir kroppen faller nerat 6kar hastigheten successivt — sisom gravitationen far
kroppar att accelerera nir de faller mot jorden. I laborerandet med férindringar av
hastigheten i de vertikala rorelserna kunde jag simulera gravitationens paverkan och
pa sa satt fa det att se ut som om han brottades med sin foértvivlan och sina beslut
genom att motarbeta eller ge efter for tyngdkraften sa som vi minniskor gor nir vi
“slapper” taget i de muskler som haller upp kroppen. Robotkroppen utfoér bara

programmerade rorelser och ér byggd sa att den inte faller ihop av sig sjilv.

Genom att 6verdriva avstannandet i lyftandet och accelerationen i fallandet kunde jag
laborera med kinslan i rérelsen — stimningen. Jag kunde avstimma balansen mellan
de olika fysikaliska komponenterna i rorelsen — som till exempel nir kroppen med
stort motstand, 1 en kombination av sorg och beslutsamhet, lyfter och stricker sig
uppat i en sista hilsning till solen for att sedan sjunka ner i underjorden. Rorelsen
startar 1 den understa kroppsdelen och impulsen forskjuts sedan uppat genom de
andra robotsegmenten och blir till en successiv uppatstrickning dar hela kroppen
stricker sig som i en utdragen inandning. Andra ganger hirmar roboten en vinkande
hand eller ett uppgivet huvud som faller at sidan — eller nirmare bestimt den

kroppsdel som vii den ena rérelsen liser som hand och 1 nasta som huvud.

Musiken hade Ensemble Fortezza! spelat in pa CD och jag klockade de singliga

hindelseforlopp, instrumentinsatser, sangarens inandningsintervall och andra

I Ensemble Fortezza dr en grupp musiker som nir de spelar tillsammans specialiserat sig pa
barockmusik. Gruppen bestdr av Keren Bruce (Viola da gamba) Kerstin Frodin (blockflgjter), Urban
Westerlund (cembalo och orgel) och Carl Unander-Scharin (tenor).
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impulser som jag ville relatera rorelserna till. Den tidsliga relationen till musiken
kunde jag definiera genom att skriva in vid vilken tidpunkt olika delprocesser startar
och nér fram — med en precision pa en hundradels sekund. Jag hade kunnat precisera
den ytterligare men skillnader i tajming pa tusendelar av en sekund var inget som jag
kunde uppfatta nir jag sag rorelsen, si jag valde att arbeta med samma underdelning

som den som musikuppspelningsprogrammet visade.

Genom att vrida robothuvudet en aning och liksom rikta in Grat forsokte jag fa det
att se ut som om roboten lyssnar till musiken och féljer rostens gestik. Ibland gor zrb
1400 uppror mot skonsangen och hackar uppfordrande mot publiken som for att
pakalla uppmarksamhet med sin intensiva blick och tjuriga panna. Jag ville 1 rérelsen
fa det att se ut som om roboten hade 6gon, som om den kunde se publiken genom

glasrutan.

Det dr spannande och skrimmande pia samma gang — att kunna samspela med
varelser som bade liknar och dr annorlunda dn levande minniskor.2 For att digitalt
simulera manskliga rorelsekvaliteter maste vi simulera en person — en niagon som sef,
lyssnar, balanserar och relaterar till nagot konkret nirvarande. En betydelsefull aspekt
av det manskliga ligger 1 hur perceptionen syns i rorelsens detaljer — ett 6ra som riktar

in sig, blicken som for ett 6gonblick fir kontakt med en annan blick, en fot som

2 T artikeln The Uncanny Valley fran ar 1970 skriver robotikern Masahiro Mori om det skrimmande i
minniskoliknande robotar och proteser, och hur ocksa rorelse kan férminskliga icke-
minniskoliknande kroppar som till exempel dockor i japansk Bunraku. Begreppet The Uncanny har
sitt ursprung i Ernts Jentschs essd ar 1919 och éterfinns ocksé 1 Sigmund Freuds essi The Uncanny.
Moris begrepp The Uncanny Valley gir ut pa att relationen mellan upplevelsen av méinniskolikhet och
kinslan av att mota ndgot bekant (icke frimmande) kan beskrivas som en matematisk funktion dér
likheten vid en viss punkt blir f6r stor och empatin i stillet 6vergér i en kuslig kinsla. Teorin om att
detta kan beskrivas som en matematisk funktion i formen y=£(x) har senare kritiserats och jag
upplever snarare att det rOr sig om en aspektvixling dir min relation till roboten och rérelsen rymmer
en kinsla av bade och — inte forst det ena som sedan gir 6ver i det andra. Moris artikel finns versatt
till engelska pa:

http:/ /www.androidscience.com/theuncannyvalley/proceedings2005/uncannyvalley.html
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