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Istruzioni

Istruzioni contestualizzate per i partecipanti:
Le seguenti affermazioni riguardano i robot, i loro comportamenti e le loro funzionalita. Per piacere indicate il grado con cui
siete in disaccordo o in accordo con queste affermazioni (da 1 “Fortemente in disaccordo” a 7 “Fortemente d’accordo”).

Istruzioni non contestualizzate per i partecipanti:
Per piacere indicate il grado con cui siete in disaccordo o in accordo con queste affermazioni (da 1 “Fortemente in disaccordo”
a 7 “Fortemente d’accordo”).

Istruzioni per la valutazione:
i base questo questionario & una scala Likert a 7 punte (le etichette sono basate su'-?).

1 2 3 4 5 6 7
Fortemente in disaccordo | In disaccordo | Abbastanza in disaccordo | Né d’accordo né in disaccordo | Abbastanza d’accordo | D’accordo | Fortemente d’accordo

Tuttavia la scala qui proposta (scala Likert a 7 punte) puo essere convertita in nella seguente versione ridotta (scala Likert a
5 punte).

1 2 3 4 5
Fortemente in disaccordo | In disaccordo | Né d’accordo né in disaccordo | D’accordo | Fortemente d’accordo

Gli autori raccomandano 1’utilizzo della versione di scale Likert a 7 punte in quanto rappresentano il miglior bilanciamento

tra facilitd d’uso, adeguamento alla capacita di associazione, e accuratezza'.

Istruzioni per la somministrazione:
Gli autori suggeriscono di presentare gli elementi della scala in ordine casuale.

Istruzioni per la valutazione:
I punteggi della Sottoscala (dimensione) sono calcolati facendo una media semplice della valutazione dei singoli elementi di
ogni sottoscala. Il punteggio composto della trasparenza puo essere calcolato come la media delle tre sottoscale.

Le voci:



Fattori Le voci

Il funzionamento generale del robot € un mistero per me.

E’ difficile capire il generale funzionamento del robot.

E’ difficile avere una chiara visione delle operazioni generali del robot.
Sono confuso sul obiettivo generale del robot.

Non sono sicuro di cosa faccia il robot.

Non capisco quali siano i processi interni del robot.

Non so spiegare il comportamento del robot.

E’ impossibile sapere cosa il robot faccia.

Mi ¢& chiaro cosa il robot faccia.

Ho una chiara comprensione sul come il robot operi in generale.
Ho I’impressione che le spiegazioni del robot siano utili.

Il robot spiega task complessi in un modo semplice da capire.

Il robot da spiegazioni dettagliate delle sue azioni.

Il robot da chiare spiegazioni delle sue azioni.

Spiegabilita | Le spiegazioni date dal robot sulle sue azioni sono dirette.

Mi sento informato riguardo le attivita del robot.

Il robot comunica il suo stato generale in maniera effettiva.

E’ facile per me prevedere le future azioni del robot.

Il comportamento del robot ¢ prevedibile.

Mi sento sicuro nel predire i movimenti successivi del robot.

E’ facile anticipare cosa avverra dal comportamento del robot.
E’ difficile per me dire cosa il robot fara successivamente.
Prevedibilita | Le prossime azioni del robot sono chiare per me.

Le azioni del robot sono scontate.

Il robot da indizi che aiutano a predire le sue successive azioni.
Il comportamento del robot non aiuta a predire cosa fara successivamente.

Illeggibilita
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