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1 Inledning 

 

 
Det ligger en lockelse i att föreställa sig kroppen som en maskin och där inuti någon 

som styr kroppsdelarnas rörelser. Som dansare kan jag förändra min bild av kroppen 

för att röra mig på olika sätt. När jag föreställer mig att kroppsdelarna likt en 

marionett kopplats till linor som styr rörelsen utifrån, kan jag släppa taget om 

kroppen och följa med i rörelsen på ett annat sätt än om jag tänker att jag själv sätter 

kroppen i rörelse. Andra gånger kan jag göra mig en bild av att det inuti varje led 

finns ett extra hörselsinne där musikens rytmiska impulser kan sätta igång kroppens 

rörelseschema utan min medvetna inverkan. Som koreograf, dansare och forskare 

kan jag byta bild, skifta perspektiv och växla mellan flera förhållningssätt till kroppen 

för att uppmärksamma och slipa fram olika rörelsekvaliteter. 

 

Bilden av kroppen förändrar rörelsen och bilden av rörelsen förändrar 

kroppsligheten, och på liknande sätt kan bilden av rummet och tiden bli till en 

koreografisk metod för att utforma och skapa rörelse i samarbete med dansare. När 

koreografin sitter i kroppen och blivit till en memorerad automatik kan dansaren 

laborera med kroppsbilden, rumsbilden och tidsbilden för att variera intensiteten, 

förändra intentionen och ladda rörelsen emotionellt.  

 

Det som utmärker en intressant dansare, förutom den motoriska skickligheten, är 

förmågan att på ett levande och mycket precist sätt relatera till något annat – eller 

någon annan. Det är dansarens uppmärksamhet som väcker mitt intresse. Det 

specifikt personliga visar sig i hur dansaren i den koreograferade rörelsen lyssnar, ser 
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och samspelar med musiken, rummet och andra dansare. I rörelsen ser jag någon 

som agerar och reagerar – någon som känner och tänker, reflekterar och vill något. 

Dansaren formar den koreograferade rörelsen genom sitt unika sätt att röra sig – 

kroppens röst färgar koreografin.  

 

Idag kan vi fånga och skapa rörelse på sätt som tidigare inte varit möjligt. Med digital 

teknologi kan kroppens sensoriska och motoriska förmågor förlängas, förflyttas och 

förvandlas så att vi kan beröra och röra oss genom kroppar och objekt på avstånd. 

Genom att programmera rörelsen hos robotar och virtuella varelser kan jag förändra 

min kroppslighet och dansa genom en annan kropp. 

 

Forskningsfrågan och projektet 

Detta avhandlingsarbete tar utgångspunkt i forskningsfrågan: Hur kan digital 

teknologi användas i koreografiska verk och processer för att fånga mänskliga 

kvaliteter i kroppars rörelse? 

 

Digitalt kan vi hantera kropp, rum, tid och rörelse som separata element – delar som 

går att plocka isär och sätta samman på nya sätt. Teknologins möjligheter att bryta 

ner och sätta samman materiel kan jag som koreograf använda för att skifta mellan 

olika bilder av kroppar och rörelse.  Sensorer gör det möjligt att skapa rörelsekänsliga 

maskiner och objekt som kan reagera på och samspela med människor. De tekniker 

och metoder för redigering, filtrering, konstruktion och komposition av rörelse som 

datorprogrammen rymmer kan jag modifiera och använda i det koreografiska arbetet 

med levande dansare. 

 

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

och rörelse på olika sätt. Bilden av kropp, rum, tid och rörelse skiljer sig beroende på 
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vad vi använder den till. Naturvetenskapernas analyser och metoder synliggör vissa 

aspekter medan humanistiska vetenskaper intresserar sig för andra. Konsten kan få 

ytterligare aspekter att framträda samtidigt som digital teknologi gör det möjligt att 

hantera kropp, rum, tid och rörelse som separata element – delar som går att plocka 

isär och sätta samman på nya sätt.  

 

Projektet planerades som en serie koreografiska processer och verk där forsknings-

frågan skulle kunna föras vidare. Serien av koreografiska processer har utgjort 

projektets laboratorium där jag med utgångspunkt i Don Ihdes experimentella post-

fenomenologi1 använt mekanik, robotik, neurofysiologi samt begreppen rörelsebild 

och kroppsbild för att skifta perspektiv och förhållningssätt. Möjligheten att begränsa 

de koreografiska förutsättningarna till ett fåtal element och aspekter har varit 

intressant för att uppmärksamma hur virtuella varelser, mänskliga dansare, 

elektromekaniska kroppar och fysiska objekt formar och färgar koreograferad rörelse. 

Frånvaron av den mänskliga kroppen har visat hur relationen mellan ett fåtal element 

kan skapa något som vi uppfattar som levande i en rörelse. Också mycket begränsade 

kroppar kan dansa. 

 

Avhandlingens texter, koreografiska verk och videoutsnitt  

I det här forskningsprojektet är de koreografiska verken både resultat och 

källmaterial, och dokumentationer av dem finns att se som videoutsnitt på DVDn i 

fickan på insidan av omslaget. Forskningsprojektet utgörs av en pågående process 

där de koreografiska verken samtidigt är resultat och källa till att söka ytterligare 

perspektiv och aspekter. Avhandlingen består av sju kapitel där det första är denna 

inledning. I kapitel två beskrivs influenser och frågeställningar som uppstått i arbetet 
                                                
1 Don Ihde, Experimentell fenomenologi (Göteborg: Daidalos, 2000). Don Ihde, Postphenomenology – Essays 
in the Postmodern Context (Evanton: Northwestern University Press, 1993). Don Ihde, Bodies in technology 
(Minneapolis: University of Minnesota Press, 2002). 
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med tre koreografiska verk som skapades innan detta forskningsprojekt, och i mötet 

med andra konstnärer som på olika sätt använder digital teknologi i arbetet med 

kroppar och rörelse. Det tredje kapitlet behandlar projektets teoretiska utgångs-

punkter och influenser. Därefter följer två kapitel som beskriver projektets 

koreografiska verk: sex interaktiva virtuella, mekatroniska och digitala dansverk i 

utställningen Navigation samt de koreografiska metoder som utvecklades i arbetet 

med scenföreställningen Hybrid, väsen och labyrinter. Det sjätte kapitlet behandlar hur 

mitt koreografiska perspektiv skiftar i användningen av olika teknologier, och hur det 

mänskliga framträder på olika sätt beroende på valet av dansare, kropp, teknologi och 

koreografisk metod. Aspekter och kvaliteter som framkommit i kapitel sex förs sedan 

vidare in i kapitel sju som behandlar arbetet med fyra Komprimerade klassiker, en serie 

koreografiska skulpturer som i skrivande stund ännu är under utveckling och därför 

beskrivs mer kortfattat. 

 

I kapitel 2, 4, 5 och 7 är texten direkt kopplad till specifika koreografiska videoutsnitt 

på DVDn. Varje avsnitt på DVDn inleds med en kortversion som ger en 

introduktion till kapitlets koreografiska innehåll. I texten används små videobilder 

som ikoner på de ställen där läsaren föreslås växla över till DVDn och där se på det 

videoutsnitt som texten relaterar till. Titeln på videoutsnittet är densamma som 

rubriken på textavsnittet. De koreografiska videoutsnitten är en del av projektet och 

det format jag valt för att den konstnärliga forskningens alla delar ska finnas i 

avhandlingen. Skisser, specialutformade datorprogram, rörelsekod och arbets-

dagböcker från de konstnärliga processerna har också utgjort källmaterial. De 

koreografiska verken – i liveversion – ingår i en konstnärlig kontext och når endast 

de som är på plats när verket visas. Det vetenskapliga kunskapsutbytet förutsätter att 

forskningsresultaten hålls tillgängliga över tid och är rumsligt oberoende. Text, video 

och interaktiv teknologi är de medier jag valt för att presentera avhandlingsarbetet. 
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2 Den själfulla dansaren  

 

 
I detta kapitel har jag velat fånga upp frågeställningar som har sitt ursprung i arbetet 

med tidigare koreografiska verk och mötet med andra konstnärer som på olika sätt 

använder digitala teknologier. Det första avsnittet behandlar det som fångar min 

uppmärksamhet hos olika dansare. Därefter följer en beskrivning av arbetet med att 

koreografera en industrirobot och i följande två avsnitt beskrivs några solon i två 

scenföreställningar där dansaren med sin rörelse på olika sätt kunnat styra och spela 

fram röster, ljud och musik. Kapitlet fortsätter med en kort översikt som berör 

fysiska och mytiska kombinationer av människa-djur-maskin-kroppar och övergår 

sedan till att beskriva konstnärer som på olika sätt använder digital teknologi. 

 

Dansarens instrålning  

Det som fångar min blick är dansarens förmåga att i rörelsen relatera till något eller 

någon annan – vakenheten och uppmärksamheten. Dansarens tajming och rörelsens 

samspel med omvärlden väcker mitt intresse. När den koreograferade rörelsen börjar 

leva sitt liv genom någon annan sugs jag in i kroppen och kan liksom åka med i 

rörelsen inifrån. Att uppleva rörelsen genom en annan kropp är något annat än att 

själv dansa. Det är spännande att uppfatta världen genom en annan människa; att 

låna någon annans sätt att vara och vistas i världen.  

 

Skickliga dansare kan i utförandet av koreografiska rörelsemönster samtidigt både se, 

höra, känna och samspela med den omvärld som de delar med publiken. De dansare 
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som är intressanta att följa dukar inte under för det motoriskt svåra utan förmår hela 

tiden svara på den sensoriska återkopplingen. I komplext konstruerade rörelser måste 

dansaren vara än mer vaken och hängiven. Det svåra i rörelsen kräver dansarens hela 

uppmärksamhet och sinnliga närvaro – en aktivitet och avspändhet i en och samma 

rörelse.  

 

Motoriken och sensoriken är inte separata delar i mänskliga dansares rörelse. De 

förutsätter varandra. Den sensoriska återkopplingen är helt avgörande för att 

dansaren i rörelsen rytmiskt och rumsligt ska kunna samspela med en omvärld. Att 

justera rörelsen innebär en mycket precis balansering mellan av- och anspänningen i 

de närmare 200 skelettmuskler som hanterar kroppens rörelser. Balanserandet och 

korrigerandet är en kombination av både viljemässig och reflexstyrd rörelse. Som 

dansare hinner vi inte medvetet förhålla oss till varje muskel separat. När vi dansar 

måste vi lita till kroppens intränade automatik och reflexer. Dansaren hanterar den 

komplexa koordinationen av kroppsdelar som en rörelse – som en rörelsebild. Under 

repetitionerna slipar dansaren den koreograferade rörelsen tills den blir till en andra 

natur. När rörelsen sitter i kroppen kan dansaren vara i rörelsen – och inte enbart 

utföra den.  

 

I sättet att hantera rörelsen ser vi en person, och som koreograf är det spännande att 

följa hur den koreografiska strukturen möter olika dansares kroppslighet – deras 

unika sätt att vara i rörelsen. Dansarens innerliga uppmärksamhet på detaljer i 

rörelsen drar blicken till sig genom en instrålning snarare än utstrålning. Instrålningen 

väcker mitt intresse och får min blick att följa med i ett alldeles unikt sätt att se, höra, 

balansera, agera och förhålla sig till en omvärld. Den unika kroppens röst färgar 

koreografin, och som publik kan jag förlänga min kroppslighet genom dansaren. 

Genom dansaren kan jag upptäcka och få syn på något jag tidigare inte uppfattat. 
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Den omsorgsfulle dansaren ger tid till den fysiska förnimmelsen av rörelsen och 

genom att variera intensiteten formas rörelsens mening. Dansarens närvaro besjälar 

tiden och rummet.  

 

 (se video) 

Orfeus klagan 
Koreografi och rörelseprogrammering: Åsa Unander-Scharin 

Musik: Claudio Monteverdi (ur L´Orfeo 1607) 
Musiker: Keren Bruce (Viola da Gamba), Kerstin Frödin (Blockflöjter), Urban Westerlund 

(Orgel), Carl Unander-Scharin (Tenor) 
Dansare: ABB robot IRB 1400 

Programutveckling: Magnus Lundin  
Videodokumentation och ljus: Mateusz Herczka 

 

I danssolot Orfeus klagan framförs koreografin av en orange industrirobot.1 

Dansverket var del i en utställning på Dansmuseet och framfördes var femte minut 

varje dag under tre månader hösten 1998. Musiken som hörs är arian Tu se morta ur 

Monteverdis opera L´Orfeo från 1607 där Orfeus sjunger ut sin förtvivlan över 

beskedet om Euridikes död. Under arian övertygar han sig själv om att lämna jorden, 

himlen och solen för att stiga ner i underjorden och där med sin sång försöka 

övertyga Hades gudar om att få hämta Euridike tillbaka – utan henne vill han inte 

leva kvar på jorden.  

 

                                                
1 Asea Brown Boverys (ABB) industrirobot irb 1400. 
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Tu se´morta, mia vita, ed io respiro? 

Tu se´ da mi partita 

Per mai più non tornare, ed io rimango? 

No, che se i versi alcuna cosa ponno, 

N´andrò sicuro a´ più profondi abissi; 

E intenerito il cor del Re dell´ombre, 

Meco trarrotti a riveder le stelle, 

Oh, se ciò negherammi empio destino, 

Rimarrò teco in compagnia di morte. 

Addio terra, addio cielo e sole, addio. 

 

 

You are dead, my life, and I still breathe? 

You have gone from me, never more to return, 

and I remain? 

No, for if my songs have any power at all 

I will surely descend to the deepest abyss and, 

having softened the heart of the King of 

Shadows, will bring you back with me to see 

the stars again. 

Oh, if malign desteny denies me this, I will 

remain with you in the company of death. 

Farewell, earth! Farewell, sky, and sun, 

farewell! 

 

Alla robotens rörelser är programmerade – maskinskriven rörelsedata som 

synkroniserats med musiken.1 Vem är det då som dansar? Robotarmen är 170 cm 

hög och består av tre kroppssegment, tre roterande leder och en gripklo som när den 

står vid löpande bandet kan greppa och hantera olika verktyg för att utföra det arbete 

som den är programmerad att göra. Roboten väger ett halvt ton och står fast 

förankrad i en golvplatta så att armen kan sträcka sig ut åt olika håll utan att välta. 

När roboten arbetar i industrin styrs rörelsemomenten från ett datorprogram. Den 

som programmerar rörelsen definierar de rumsliga positioner som gripklon ska 

förflytta sig mellan och hur verktyget där ska röra sig för att utföra sitt vardagsarbete, 

till exempel avancerad svetsning. De programmerade rörelsemomenten sparas i 

datorn som sedan kör roboten automatiskt. Roboten utför då förflyttningarna och 

rörelserna så snabbt den kan – men som koreografi ville jag kunna utforma och 

                                                
1 Åsa Unander-Scharin, Orfeus klagan (Stockholm: Dansmuseet, 1998). En videodokumentation av 
verket finns på medföljande DVD och på www.scenochsinne.com under rubriken video. 
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direkt programmera själva rörelsen så som den ser ut – inte bara definiera 

slutpositioner och verktygets rörelse.  

 

Jag ville kunna koreografera en organisk rörelse där drag av något mänskligt skulle 

kunna framträda genom robotkroppen – en förtvivlad sorg. För att utforma rörelsen 

valde jag därför att inte använda ABB-robotens program utan istället Anima som jag 

tidigare lärt mig. Anima är animationsdelen i programpaketet Motographicon som är 

utformat för att kunna beskriva och generera koreografisk rörelse. I Motographicon 

används en specialutformad symbolnotation i ett kroppspartitur för att beskriva 

koreografin. Symbolernas placering i partituret räknas sedan om till en kod som styr 

rörelserna hos en människoliknande figur på datorskärmen. Programpaketet 

utvecklades under 1990-talet inom Kineto-Auditory-Communication-Research-

Group (KACOR) vid Institutionen för tal, musik och hörsel på Kungliga Tekniska 

Högskolan. Koreografen Peter Rajka utarbetade symbolnotationen och 

programmeraren Magnus Lundin utvecklade animationsdelen och den scriptkod som 

omräknar notationen till rörelse. Under projektets senare faser deltog jag för att 

pröva koreografiska tillämpningar och skriva manual. Projektet lades efter en tid ner 

men jag och Magnus Lundin har fortsatt att utveckla och använda programmet för 

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

 

ABBs robot irb 1400 installerades på Dansmuseet först fem dagar innan utställningen 

skulle öppna. Robotens programkod fick vi tillgång till ett par månader innan 

premiären och Magnus Lundin skrev då det konverteringsprogram som översatte 

mina Anima-rörelser till industrirobotens språk. I arbetet med koreografin fick jag 

först laborera med rörelserna på datorskärmen. Under sommaren skrev jag en serie 

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



 

 10 

rörelser som jag testade på den människolika animerade figuren på skärmen och jag 

måste då samtidigt försöka föreställa mig hur de skulle se ut och fungera i robotens 

kropp. Den verkliga robotkroppen hade ju helt andra proportioner än den kropp 

som jag såg på skärmen. 

 

Från ABB hade vi fått ritningar som beskrev robotsegmentens rörelseutrymme i de 

olika lederna (rörelsens rumsliga ytterlägen uttryckt i vinklar) och den maximala 

hastigheten för varje segments rörelse men jag kunde inte helt och fullt få en klar bild 

av hur den rörde sig – tyngden, motståndet och lättheten. Jag hade bara sett roboten 

vid ett tillfälle ett år tidigare när Magnus Lundin och jag i ett annat projekt befann oss 

på Tom Tits experiment där irb 1400 stod och sorterade klossar.3 Det var då jag 

tyckte mig se något mänskligt i de mekaniska rörelserna och Magnus och jag lekte 

med tanken på att få den att dansa.  

 

Under den förberedande koreografiska programmeringsfasen arbetade jag med den 

animerade dansaren på skärmen. Steg för steg prövade jag mig fram för att utforma 

en serie rörelseprocesser som på olika sätt skulle kunna relatera till musiken, rösten 

och sångtexten. Det på förhand utarbetade registret av rörelseprocesser överförde jag 

sedan till roboten. När jag arbetade med dansaren på skärmen valde vi att låta den 

animerade figurens rygg, arm och hand representera robotkroppens tre segment 

eftersom de kroppsdelarna kan röra sig på liknande sätt som robotens, men ibland 

uppfattades ”handen” som ett huvud och ”armen” som en rygg när rörelsen 

överförts till roboten. I en av rörelseprocesserna vibrerade handen snabbt likt en 

fågelvinge, men i överföringen visade det sig att roboten inte kunde röra sig så 

snabbt. Den rörelsen blev i stället till en sorgsen vinkning som jag använde i ett annat 

avsnitt. I andra rörelser blev robotversionen mer laddad än jag föreställt mig när jag 

                                                
3 Tom Tits Expemiment se http://www.tomtit.se 
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skrev rörelsen – till exempel de hisnande bakåtböjningar som förflyttande 

robotkroppens tyngdpunkt långt utanför foten på ett sätt som ingen mänsklig kropp 

skulle kunna göra utan att falla. När jag väl hade irb 1400 framför mig kunde jag 

korrigera, finslipa och avstämma rörelsen på sätt som använde och utmanade 

robotkroppens möjligheter och begränsningar. 

  

Till en början använde jag partituret med symbolnotation för att koreografera 

rörelsen men ju längre jag kom in i processen desto mer övergick jag till att skriva 

koden direkt i Anima-delens scriptkod – kroppsdelarnas inbördes koordination som 

vinklar och durationer uttryckt i ord och siffror. Symbolnotationen är till en början 

mer intuitiv och överskådlig att arbeta med, men med tiden har jag vant mig vid, och 

kan föreställa mig rörelsen också när jag skriver kod. Koden har med tiden blivit en 

för mig mer intuitiv metod än att först gå via symbolnotationen. I koden kan jag 

också mer exakt precisera kroppsformen, koordinationen av kroppsdelarnas rörelser 

och de i samspelet med musiken. På nästa sida finns de första 20 sekunderna av 

koreografin, där Animas rörelsekod översatts till ABB-robotens kod. 
 

ANIMA SCRIPT 
(TIME  100) 
(bodyturn (r 0)(d 50)) 
(rwrist (r 0)(v 0)(d 50)) 
(RELBOW (R 0) (D 50)) 
(RARM (V 90) (D 50)) 
(WAIST (V 0) (D 50)) 
(time 700) 
(rarm (v 155)(d 750)) 
(time 1450) 
(rarm (V 0)(D 100))         
(time 1550) 
(bodyturn (dr 170)(d 750))  

ABB ROBOT CODE 
WaitTime DT( 1.0); 
    MoveAbsJ  [[0,0,0,0,0,0],ep], 
vmax \T:=DT( 1.5), fine, tool0; 
    WaitTime DT( 7.0); 
    MoveAbsJ  [[0,0,-60,0,0,0],ep], 
vmax \T:=DT(14.5), tz, tool0; 
    MoveAbsJ  [[0,0,65,0,0,0],ep], 
vmax \T:=DT(15.5), tz, tool0; 
    MoveAbsJ  
[[-110,-45,-55,0,0,0],ep],  
vmax \T:=DT(20.0), tz, tool0; 

(RARM (V 155) (D 750)) 
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Dynamiken i rörelsen – krafternas påverkan – måste jag simulera genom att laborera 

med accelerationer och successivt avstannande rörelser. Det skulle till exempel se 

tyngre ut att lyfta ”huvudet” jämfört med att låta det falla. I lyftandet uppåt 

programmerade jag rörelsen så att den blir allt långsammare ju högre upp den når 

och när kroppen faller neråt ökar hastigheten successivt – såsom gravitationen får 

kroppar att accelerera när de faller mot jorden. I laborerandet med förändringar av 

hastigheten i de vertikala rörelserna kunde jag simulera gravitationens påverkan och 

på så sätt få det att se ut som om han brottades med sin förtvivlan och sina beslut 

genom att motarbeta eller ge efter för tyngdkraften så som vi människor gör när vi 

”släpper” taget i de muskler som håller upp kroppen. Robotkroppen utför bara 

programmerade rörelser och är byggd så att den inte faller ihop av sig själv.  

 

Genom att överdriva avstannandet i lyftandet och accelerationen i fallandet kunde jag 

laborera med känslan i rörelsen – stämningen. Jag kunde avstämma balansen mellan 

de olika fysikaliska komponenterna i rörelsen – som till exempel när kroppen med 

stort motstånd, i en kombination av sorg och beslutsamhet, lyfter och sträcker sig 

uppåt i en sista hälsning till solen för att sedan sjunka ner i underjorden. Rörelsen 

startar i den understa kroppsdelen och impulsen förskjuts sedan uppåt genom de 

andra robotsegmenten och blir till en successiv uppåtsträckning där hela kroppen 

sträcker sig som i en utdragen inandning. Andra gånger härmar roboten en vinkande 

hand eller ett uppgivet huvud som faller åt sidan – eller närmare bestämt den 

kroppsdel som vi i den ena rörelsen läser som hand och i nästa som huvud.  

 

Musiken hade Ensemble Fortezza1 spelat in på CD och jag klockade de sångliga 

händelseförlopp, instrumentinsatser, sångarens inandningsintervall och andra 

                                                
1 Ensemble Fortezza är en grupp musiker som när de spelar tillsammans specialiserat sig på 
barockmusik. Gruppen består av Keren Bruce (Viola da gamba) Kerstin Frödin (blockflöjter), Urban 
Westerlund (cembalo och orgel) och Carl Unander-Scharin (tenor).  
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impulser som jag ville relatera rörelserna till. Den tidsliga relationen till musiken 

kunde jag definiera genom att skriva in vid vilken tidpunkt olika delprocesser startar 

och når fram – med en precision på en hundradels sekund. Jag hade kunnat precisera 

den ytterligare men skillnader i tajming på tusendelar av en sekund var inget som jag 

kunde uppfatta när jag såg rörelsen, så jag valde att arbeta med samma underdelning 

som den som musikuppspelningsprogrammet visade.  

 

Genom att vrida robothuvudet en aning och liksom rikta in örat försökte jag få det 

att se ut som om roboten lyssnar till musiken och följer röstens gestik. Ibland gör irb 

1400 uppror mot skönsången och hackar uppfordrande mot publiken som för att 

påkalla uppmärksamhet med sin intensiva blick och tjuriga panna. Jag ville i rörelsen 

få det att se ut som om roboten hade ögon, som om den kunde se publiken genom 

glasrutan.  

 

Det är spännande och skrämmande på samma gång – att kunna samspela med 

varelser som både liknar och är annorlunda än levande människor.2 För att digitalt 

simulera mänskliga rörelsekvaliteter måste vi simulera en person – en någon som ser, 

lyssnar, balanserar och relaterar till något konkret närvarande. En betydelsefull aspekt 

av det mänskliga ligger i hur perceptionen syns i rörelsens detaljer – ett öra som riktar 

in sig, blicken som för ett ögonblick får kontakt med en annan blick, en fot som 

                                                
2 I artikeln The Uncanny Valley från år 1970 skriver robotikern Masahiro Mori om det skrämmande i 
människoliknande robotar och proteser, och hur också rörelse kan förmänskliga icke-
människoliknande kroppar som till exempel dockor i japansk Bunraku. Begreppet The Uncanny har 
sitt ursprung i Ernts Jentschs essä år 1919 och återfinns också i Sigmund Freuds essä The Uncanny. 
Moris begrepp The Uncanny Valley går ut på att relationen mellan upplevelsen av människolikhet och  
känslan av att möta något bekant (icke främmande) kan beskrivas som en matematisk funktion där 
likheten vid en viss punkt blir för stor och empatin i stället övergår i en kuslig känsla. Teorin om att 
detta kan beskrivas som en matematisk funktion i formen y=f(x) har senare kritiserats och jag 
upplever snarare att det rör sig om en aspektväxling där min relation till roboten och rörelsen rymmer 
en känsla av både och – inte först det ena som sedan går över i det andra. Moris artikel finns översatt 
till engelska på: 
http://www.androidscience.com/theuncannyvalley/proceedings2005/uncannyvalley.html 




