
第 36卷 第 1期
2 0 2 0 年 1 月

自 然 辩 证 法 研 究
Studies in Dialectics of Nature

Vol．36，No．1
Jan．，2020

· 科技与社会 · 文章编号: 1000－8934( 2020) 01－0056－06

社交机器人“单向度情感”伦理风险问题刍议
王 亮

(西安交通大学 马克思主义学院，西安 710049)

收稿日期: 2019－7－20

基金项目:国家社会科学基金青年项目“跨文化视角下人工智能的伦理嵌入机制研究”( 19CZX018) 。

作者简介:王亮( 1985—) ，湖北黄冈人，哲学博士，西安交通大学马克思主义学院讲师，博士后，主要研究方向:马克思主
义理论、科技哲学等。

摘要:将人工情感作为社交机器人的典型特征之一已经成为学界共识，由于人工情感的不真实性和人类情感的

真实性之间的失衡性关系，引发了一系列伦理风险问题，其中主要体现于社交机器人对人类同理心的“操控性”和其
“欺骗性”。人类需要从法律、伦理监管，社交机器人的优化设计，以及人类对自身的道德、价值观念的调整等方面着
手才能有效地应对相关伦理风险。
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随着社交机器人的普及，其所引发的伦理风险

问题也受到越来越多的关注，其中关注的焦点就体

现在社交机器人的人工情感方面。人工情感毕竟
不是真实的人类情感，人们对它的认知存在多方面

的不足，因此这会造成许多潜在的伦理问题。本文
通过对不同学者的理论进行梳理和对比，分析社交

机器人“单向度情感”伦理风险问题的成因、表现形
式以及解决路径等，希望能引起学界的共鸣。

一、“单向度情感”:
人机交互的伦理陷阱

随着人工智能技术的发展，智能化产品也日渐

进入到了我们的日常生活之中，其中社交机器人的

应用就是人工智能这一新技术革命所带来的广泛

影响的重要体现。那么，什么是社交机器人? 它有
哪些典型特征? 韦斯娜( Vesna Kirandziska) 和内韦
娜( Nevena Ackovska) 两位学者认为，“社交机器人
应该有一些人类的特点，比如，能进行语言和非语

言交流，它们应该有自己的身体，它们应该会感知

和表达情感。正如定义的那样，使机器人成为社交
机器人的一个特殊条件是嵌入情感。”〔1〕此外，来自

卡耐基梅隆大学机器人研究所的特伦斯等人 ( Ter-

rence Fong，et al．) 通过梳理社交机器人的发展历史
和分析社交机器人的不同类型，总结出了社交机器

人的七大特征，即，“表达和 /或感知情感; 与高层级
对话沟通; 学习或识别其他代理的模型; 建立或维

护社会关系;使用自然的暗示( 凝视、手势等) ;表现
出鲜明的个性; 可以学习或发展社交能力”〔2〕。中
国学者邓卫斌和于国龙通过对国内外多个具有代

表性的社交机器人的功能进行对比分析，总结道，

“纵观国内外社交机器人的发展可以发现，人机交
互和情感化始终是其研究的重点。”〔3〕综合以上对

于社交机器人的描述和研究可以看出，情感因素是

社交机器人不可或缺的，是其典型特征之一。为什
么对于社交机器人来说情感因素是如此重要呢?

特伦斯等人分析了三大原因，“在社交机器人中使
用人工情感有几个原因。当然，它的主要目的是帮
助促进可信的人机交互。人工情感还可以向用户
提供反馈，如指示机器人的内部状态、目标和( 在一
定程度上) 意图等。最后，人工情感可以作为一种
控制机制，驱动行为，反映出机器人在一段时间内

如何受到不同因素的影响，并适应不同的因素。”〔2〕

其实，对于后两种原因而言，无论是提供反馈( 从用

户角度而言) ，还是进行内部调控( 从机器人角度而

言) ，其最终的目的还是在“促进可信的人机交互”，
这正是社交机器人的情感设定的根本原因。进一
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步，在现实的应用中社交机器人是如何来表达情感

的呢? 特伦斯等人分别从机器人的“言语”、“面部
表情”、“肢体语言”三个方面考察了社交机器人的
情感表达机理。〔2〕

尽管社交机器人的情感设定理由十分充分，并

且其情感的表达方式也多样，但是在现实应用中的

效果却不尽如人意。正如鲍姆格特纳 ( Bert Baum-
gaertner) 和魏斯 ( Astrid Weiss) 所言，“目前已经有
一些陪护机器人能够根据照顾者和被照顾者之间

的互动模式来表达模拟的情感，但它们的实际互动

和沟通能力仍然非常有限。”〔4〕韦斯娜和内韦娜将

这种社交机器人情感表达的现实困境归结为两点

原因，一方面，“情感定义的多样性使得我们很难理
解什么是真正的情感，它们是如何表现和表达

的。”〔1〕“另一个困难表现在情感感知方面，它是因
个性和文化差异造成的。”〔1〕就情感的多样性而言，

普拉契克 ( Robert Plutchik) 的“情感之轮 ( wheel of
emotions) ”理论认为人类在“四个强度水平上共发
生 224种情绪”〔5〕。事实上，人类所表现出的情感
特征要远远多于 224 种，社交机器人很难做到对人
的情感的全方位模拟。就跨文化、个体差异与情感
表达差异之间的关系而言，情感表达样式的多样化

也是显而易见的，例如，霍尔( Edward T． Hall) 认为，
在“高语境文化”中，人们的表达方式较为间接和
含蓄，在“低语境文化”中，大多数事情都需要解释，
人们的表达方式较为直接。〔6〕因个体差异而导致的

情感表达差异现象则更为明显。可以看出，人类的
文化多样性和个体的特殊性在一定程度上促成了

人类情感表达的丰富性，这是社交机器人所无法比

拟的。
正是由于上述这些困难，在现实中，社交机器

人很难敏锐地、及时地给人以充分的情感反馈，相
反，在人机交互过程中，人类对机器人的情感反馈

则显得丰富而深刻的多。朔伊茨( Matthias Scheutz)
认为，“已经有足够的证据表明，人们很容易受到实
验室之外社交机器人的影响，尤其是当他们与机器

人重复进行长期互动时。”〔7〕他在文章中例举了一

个关于 Roomba 扫地机器人的真实案例，朔伊茨认
为，“随着时间的推移，人类会对 Roomba 产生一种
强烈的感激之情，因为它能清洁他们的家。”〔7〕扫

地机器人本来是被设计为替人类打扫房间的，但是

“有些人会替 Roomba完成打扫工作，这样扫地机器
人就可以休息了，而另一些人则会把他们的 Roomba

介绍给他们的父母，或者在旅行时带上它，因为他

们成功地发展了( 单向的) 关系。”〔7〕可以看到，朔

伊茨已经敏锐地察觉到了人机交互的单向性关系，

而这种单向性主要体现在情感维度上，一方面，由

于技术的限制，社交机器人无法充分地模拟人类复

杂多样的情感，并给人以对等的情感反馈，另一方

面，由于社交机器人的拟人化特征、与人的长期互
动、人类的“多愁善感”等原因，人类赋予机器人以
情感，而这种情感大多是“一厢情愿”的，非对称的。
社交机器人的设计初衷是增强人机交互，陪护和照

料人类，但是由于它的“单向度情感”缺陷，也为人
类在人机交互过程中埋下了伦理风险陷阱。

二、“单向度情感”伦理风险的
典型类型:操控性和欺骗性

1． 被操控的同理心
机器人被赋予情感，很大程度上是人类的同理

心( Empathy) 在“作怪”。对于人类而言，同理心有
其特殊的作用，是人类在进化过程中形成的心理机

制。美国堪萨斯大学的舒尔茨 ( Armin Schulz ) 认
为，“似乎有两种不同的选择性压力来源导致了这
种特质的进化( 尽管还需要进一步的研究来证实这

一点) 。首先，同理心可以促进合作，而合作反过来
又具有很强的适应性( 比如帮助后代) 。然而，进一
步证明，这种合作同理心可以是利他的，也可以是

利己的。其次，同理心可以帮助快速应对环境突发
事件( 如掠夺性攻击) 。”〔8〕由此可见，在人类生存进

化过程中，同理心是一种必不可少的能力或者特

质。苏林思( John P． Sullins) 认为，“无论是生理因
素，还是社会进化因素似乎都为我们提供了一种能

力，使我们能够将情感依附扩展到我们自己物种之

外。”〔9〕而一旦人类将这种能力运用到非生物体的

机器人身上，就会产生一些风险，苏林思直言不讳

地指出，“有一件事应该是非常清楚的，那就是情感
机器人，就像今天看起来的那样，通过操纵人类的

心理来达到最佳效果。人类似乎有许多进化出来
的心理弱点，可以利用这些弱点让用户接受模拟的

情感，就像它们是真实的一样。利用进化压力所带
来的人类根深蒂固的心理弱点是不道德的，因为这

是对人类生理机能的不尊重。”〔9〕可以看出，当人类

与机器人处于一种“单向度情感”关系之中时，人类
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的同理心可以被情感机器人操控、利用，这不仅是
不道德的，而且其后果也是不堪想象的。
然而在现实中，这种情况不仅没有得到有效抑

制，反而还被“煽情化”了。正如朔伊茨所言，“社交
机器人显然能够推动我们的‘达尔文按钮’，即我们
社交大脑中的进化产生的机制，以应对社会群体的

动态和复杂性，这些机制自动触发对其他代理人心

理状态、信念、欲望和意图的推断。”〔7〕社交机器人

为什么能如此显然地“推动我们的‘达尔文按钮’”
呢? 或者说，在社交机器人面前，人类的同理心为

何表现得如此明显? 在朔伊茨看来，这与对社交机

器人的设计和宣传有直接关系。可以看出，从一开
始社交机器人的设计就陷入了“情感矛盾”，一方
面，它需要通过情感的内置，人格化、可爱的形象来
吸引用户，进而促进人机交互;另一方面，这些人格

化、情感化的设计又促使人类更加依恋机器人，如
果再加上商业性的过度煽情式宣传，人类的同理心

就会被强化，甚至被操控。这种操控不仅体现为
“对人类生理机能的不尊重”，而且也可能会传导至
对道德的操控，因为“同理心对道德生活至关重要，
它有助于发展广泛的道德能力，如同道德能力被各

种伦理理论所定义的那样。同理心有可能丰富和
加强对他人的道德审慎，行动和道德辩护。”〔10〕此

外，对同理心的操控可能还会衍生出其他伦理问

题，例如，社交机器人通过利用同理心来取得用户

的更多信任，进而广泛收集用户的隐私信息等。
2． 具有欺骗性的社交机器人
相较于人的同理心被操控，有一个更为宏观的

伦理问题需要人类去面对，即欺骗。为什么社交机
器人 具 有 欺 骗 性 呢? 科 克 尔 伯 格 ( Mark
Coeckelbergh) 从三个方面总结了原因，“1．情感机器
人企图用他们的‘情感’来欺骗。2．机器人的情感
是不真实的。3．情感机器人假装是一种实体，但它
们不是。”〔11〕可以看出，这三者之间的逻辑是层层

递进的，“欺骗”之所以产生，根源在于机器人自身
的非生物体特征，基于电子元器件、算法等构成要
素的机器人无法产生生物意义上的真实情感，进而

其所表达的非真实情感就构成了欺骗。斯派洛
( Robert Sparrow) 也通过比较机器人与生物体之间
的区别，指出了机器人的欺骗性特征，他认为，“尽
管宠物机器人的行为方式可能被设计得与真实动

物的行为非常相似，但它们的行为仍然只是模仿。
特别是，机器人没有任何感觉或体验。”〔12〕“机器人

至多有复杂的机制来模仿情感状态。”〔12〕阿曼达·
夏基( Amanda Sharkey) 和诺埃尔·夏基( Noel Shar-
key) 则从拟人主义( anthropomorphism) 的角度对机
器人的欺骗问题进行了分析，他们认为，“设计机器
人来鼓励拟人化属性可能被视为一种不道德的欺

骗形式。”〔13〕

诚然，正如之前所讨论的，设计师们将机器人

拟人化有利于促进人机交互。但是它的负面影响
也是显而易见的，斯派洛认为，“一个人要想从拥有
一只机器宠物中获得巨大的好处，就必须系统地欺

骗自己，不去了解他们与动物之间关系的真实本

质。它需要一种道德上可悲的多愁善感。沉溺于
这种多愁善感违背了我们必须自己准确理解世界

的( 薄弱) 责任。这些机器人的设计和制造是不道
德的，因为它预设或鼓励了这种欺骗。”〔12〕根据斯

派洛的论述，至少可以看出机器人的欺骗性会造成

两点负面影响: 第一，使用户沉溺于情绪化; 第二，

削弱了用户理解和认知世界的 ( 薄弱) 责任。就第
一点而言，情绪化或者多愁善感本身并没有太大的

坏处，更谈不上“不道德”，但是通过欺骗的方式而
将人的情感导向于“错误”的对象，甚至使人的情感
沉溺于其中的行为就是一种不道德。此外，人们还
可能会被机器人激起的情感蒙蔽双眼，使人无法准

确地理解和认知世界，反而活在自我陶醉的虚幻世

界中，进而削弱了本身就较弱的人“正确理解世界”
的责任，而这一薄弱责任能够保证我们活得真实，

并且使我们的人生充满意义和价值。斯派洛强调
到，“我认为我们直觉的力量反映了我们的信念，即
虚幻的经历在人的一生中没有任何价值。这里明
显不道德的是欺骗人们或鼓励他们自欺欺人的意

图。”〔12〕也许社交机器人本身并没有任何“意图”，
但是其集非生物体性和拟人化为一身的特征导致

了来自于机器人的虚拟情感和来自于人的真实情

感关系的失衡，这种虚拟与真实之间失衡的、不对
等的情感关系就体现为一种欺骗关系。而这种欺
骗性导致了人们“正确理解世界”的( 薄弱) 责任的
进一步弱化，进而人们可能会沉溺于虚幻的人机交

互之中，从而失去人生本该有的真实的价值。正如
特克尔( Sherry Turkle) 在《群体性孤独》一书中所描
述的那样，“当你和机器‘生物’分享‘情感’的时
候，你已经习惯于把‘情感’缩减到机器可以制造的
范围内。当我们已经学会对机器人‘倾诉’时，也许
我们已经降低了对所有关系的期待，包括和人的关

85



社交机器人"单向度情感"伦理风险问题刍议

系。在这个过程中，我们背叛了我们自己。”〔14〕这

样看来，作为罪魁祸首的社交机器人的欺骗性确实

是“不道德”的。

三、伦理风险化解的可能路径:
从社交机器人到人

对于社交机器人造成的这些“单向度情感”的
伦理风险我们是否束手无策了呢? 答案是否定的。
学者们分别从不同的路径提出了风险化解方案。
总的来说，可以分为两条路径: 一条路径是围绕着

社交机器人展开的; 另一条路径是围绕着人展

开的。
1． 以社交机器人为中心的伦理风险化解路径
一般来说，从外部对社交机器人进行监督管理

是一种有效的化解伦理风险的方法。目前世界各
国都在紧锣密鼓地制定各种人工智能的伦理原则

或相关法律，但这些法律原则都比较宽泛，很少有

专门针对社交机器人量身定制的。难得的是，在
2019年 3月 IEEE全球倡议推出了《符合伦理的设
计:以自主和智能系统优先考虑人类福祉的愿景》
( 第 1版) ，其中有一个章节专门来探讨社交机器人
伦理问题。在这一专门章节中，有六个原则性倡议
被提出:“( 1) 亲密系统的设计或部署不应有成见、
性别或种族的不平等或加剧人类苦难。( 2) 亲密系
统的设计不得明确地参与对这些系统用户的心理

操控，除非用户意识到他们正在被操控并同意这种

行为。任何操控都应通过选择性加入( opt－in) 系统
进行管理。( 3) 关怀式自主智能系统的设计应避免
造成用户与社会的隔离。( 4) 情感机器人的设计者
必须公开告知，例如，在产品说明书中写清这些系

统可能会产生副作用，诸如干扰人类伙伴之间的关

系作用方式，导致用户和自主智能系统之间形成不

同于人类的依赖关系。( 5) 具有关怀性用途的自主
智能系统不应该被呈现为具有法律意义的人，它们

也不应该被赋予人的身份并进行售卖。( 6) 关于个
人形象的现行法律需要从关怀式自主智能系统方

面进行重新审议。除了其他伦理考虑外，关怀式自
主智能系统还必须要与当地的法律和习俗相适

应。”〔15〕可以看出，这六个方面的原则倡议涵盖了

社交机器人伦理的各个方面，既有心理操控问题、
情感依赖问题，又有机器人身份问题、外观问题、歧

视问题、跨文化问题等，它们对社交机器人伦理原
则和相关法律的制定具有较强的指导意义。
除了从外部监管来控制社交机器人的伦理风

险之外，还可以从社交机器人的内部设计来寻找应

对的办法。根据上面所讨论的情况来看，社交机器
人的伦理风险主要是由情感问题造成的，所以其内

部的设计应当考虑情感因素。朔伊茨提出了一个
比较极端的方案，他认为，“我们需要的是一种方法
来确保机器人不会以另外的，( 正常) 人类无法做到

的方式来操纵我们。为实现这一目标，可能需要采
取激进措施: 赋予未来机器人以类人的 ( human －
like) 情感和感觉。”〔7〕然而，这样美好的愿望是否能

实现呢? 有学者对此提出了质疑。戈德贝希尔
( Rich Firth －Godbehere ) 认为，人对复杂语境的感
知、人脑记忆的动态建构、人的情感过程的模糊性、
人类进化出来的感官、人的内在感受性等等，都是
机器人无法模拟的，这也导致了机器人无法真正地

进行“情感体验”。〔16〕此外，戈德贝希尔还提出了一

个颇让人深思的问题，“创造一台体验情感的机器
并不能告诉我们是否我们拥有一台和我们一样感

受情感的机器。它可能表现得好像是这样，它可能
说它是这样，但是我们真的能知道它是这样

吗?”〔16〕戈德贝希尔在这里提出了一个挑战，即就

算我们制造出能够体验人类情感的机器人，但我们

能否真正理解，甚至体验机器人的情感呢? 如果不

能做到彼此理解，就会出现一种新的情感失衡。
和戈德贝希尔的“诘难”相比，鲍姆格特纳和魏

斯的批判显得更有“杀伤力”，他们直接否认了情感
内置方案的必要性。他们认为，“陪护机器人的相
关行为对于成功建立其与人之间的关系至关重要，

而不是这种行为的来源。因此，我们认为，除非情
感理论是建立在纯粹的行为基础上的，否则，对于

老年人陪护机器人的人机交互伦理来说，情感理论

是不必要的。”〔4〕鲍姆格特纳和魏斯不仅认为行为

比情感更重要，而且还认为“情感会妨碍有效的护
理行为。”〔4〕可以看出，鲍姆格特纳和魏斯从相反的

方面，即通过解除社交机器人的情感重要性来化解

了因机器人情感问题而起的伦理风险。
2． 以人为中心的伦理风险化解路径
如果说鲍姆格特纳和魏斯从机器人的角度“釜

底抽薪”式地化解了社交机器人的伦理风险问题，那
么科克尔伯格则从人的角度消弭了机器人的本体论

预设，进而也化解了社交机器人的伦理风险。科克尔
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伯格从一开始就亮明了自己的立场和方法，他强调

到，“我提出的机器人伦理学方法是有意识地以人类
为中心，而不是以机器人为中心。让我们转向交互的
哲学，认真对待外观的伦理意义，而不是关于机器人

究竟是什么或( 能够) 思考什么的心理哲学。这是一
个从‘内部’( 机器人的‘心理’) 到‘外部’( 机器人对
我们做什么) 的转变。”〔17〕可以看出，科克尔伯格提出

了一种独特的机器人伦理学方法，与传统机器人伦理

学方法不同，这种方法不是从机器人的内部( 心理)

出发，而是从机器人的外部( 外观特征) 出发，并且将

机器人的外观与人相联系，最终在人机交互的情境下

来思考机器人伦理问题。科克尔伯格这一独特的机
器人伦理学方法的思想来源则是现象学，正如他所

说，“根据另一种哲学认识论传统( 现象学) ，在真实
与表象之间做出如此明显的区分是不可能的:我们对

真实的看法总是经过中介或构建的，我们所认为的真

实是我们所看到的真实。”〔11〕机器人的外观特征，在

这里正是一种“中介”，是“我们所看到的真实”。所
以，科克尔伯格基于外观的机器人伦理学方法有效地

避免了关于机器人的真实性( 包括情感真实) 问题的

探讨，而将重点转移至与机器人外观紧密相关的人机

交互情境问题的分析。
科克尔伯格认为，“因批判情感机器人而引入

的真实与虚幻( reality－illusion) 的区别应该是对机
器人的外观的区别:在某些情境下机器人看起来像

是机器，在某些情境下机器人看起来像人，而‘不仅
仅是一台机器’。”〔11〕正是因为情境的存在，我们不

能简单地、绝对地、孤立地对机器人的真假进行评
判。科克尔伯格认为，“似乎机器人可以在不同的
时间、不同的环境( 例如，家庭护理的环境和科学实
验室的环境) 以不同的方式出现在不同的人面前。
机器人有不同的格式塔( Gestalts) ，它们不能同时体
验，但都是‘真实的’可能性。”〔11〕机器人之所以有

多种“真实的”可能性，就在于科克尔伯格没有孤立
地来考察机器人内部的“心理”、“情感”等特性，而
是将其放在人机交互的情境之中来研究，有效避免

了传统方法中的本体论预设，正如他所言，“属性观
假设一个实体只有一个‘正确’的本体状态和意义，
与机器人的‘外观’和‘感知’形成对比。那些指责
人们行为不‘应该’的人依赖于道德立场的科学，而
道德立场的科学假定了实体( 例如，机器人，作为一

个物自体本身) 和实体的外观之间的二分法。但我
们可以想到另一种非二元论的认识论，它拒绝这种

二分法，接受一个实体可以以几种方式出现在我们

面前，而这些方式都没有先验的本体论或解释学的

优先权。”〔18〕可以看出，在没有本体论预设的情况

下，科克尔伯格的机器人伦理学方法对于处理伦理

风险的优势已经完全体现出来了。“欺骗”的前提
是从本体论上首先认定机器人不是情感物，或者是

不真实的情感物，对于传统的伦理学理论而言机器

人的非真实性是预先存在的，因此对人类构成了

“欺骗”;而科克尔伯格基于外观的机器人伦理学理
论认为，在具体的人机交互情境中，不存在任何“本
体论”的优先性，只有人机交互的关系性和体验性，
所以也无所谓“欺骗”。科克尔伯格强调，“我们所
需要的，如果有的话，不是‘真实’，而是与特定情境
相适应的恰当的情感反应。”〔11〕至此，社交机器人

的欺骗性伦理风险问题就消弭在人机交互情境之

中。科克尔伯格对社交机器人与人类进行交互的
伦理风险问题始终持较为乐观的态度，他对未来人

机共生世界的一些观点给了我们十分有益的启示，

他认为，“尽管现在我们倾向于从柏拉图式和浪漫
主义的角度来看待与社交机器人的情感交流，但在

未来，如果我们的价值观发生变化，如果我们对与

其他实体之间的关系更加信任，我们很可能会学会

与我们现在称之为‘欺骗’的机器人一起生活。”〔11〕

诚然，未来的世界不得而知，但是科技进步及其与

我们生活的高度融合是未来社会发展的一种必然

趋势，人类为了更好的生存，为了繁荣福祉，面对不

断革新的世界应当敞开怀抱，积极地去调整自己的

价值观念和道德观念。

四、结 语

制造社交机器人的目的是促进良好的人机交互，

尤其是帮助那些需要情感安抚的群体，因此，具有人

工情感是社交机器人的典型性特征之一。然而，虚拟
的人工情感和真实而丰富的人类情感之间存在一种

天然的失衡性，人类对社交机器人形成了一种“单向
度情感”依赖，进而产生了一系列潜在的伦理风险。
一方面，人类“柔弱”的同理心在高度拟人化的社交
机器人面前“不堪一击”，用户很有可能面临着被操
控的伦理风险;另一方面，在与虚拟的社交机器人进

行人机交互的过程中，人类可能会沉溺于自欺欺人式

的情感之中，逃避正确理解真实世界的责任，虚度有
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价值的人生。为了化解这些潜在的伦理风险，一方面
需要加强法律道德的监管，从各个环节来避免风险产

生的可能;另一方面需要通过科技的发展来使得社交

机器人更像人类，变得更为“真实”; 与此同时，人类
也应当坦然地去面对未来人机共生的“技术－道德的
世界”，〔11〕及时调整自身的道德观念、价值观念，积极
应对新技术革命所带来的变化。
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Discussion on“Unidirectional Emotional”Ethical Risk Arising from Social Robots

WANG Liang
( College of Marxism，Xi＇an Jiaotong University，Xi＇an 710049，China)

Abstract: The artificial emotion as one of the typical features of the social robots has become a community consensus． Due to the unbalanced relationship

between fake artificial emotion and real human emotion，a series of ethical risk problems are caused． These are mainly reflected in the“manipulation”of

empathy and“deception”by social robots． Human beings need to deal with ethical risks effectively from the aspects of legal and ethical supervision，the

optimal design of social robots，and human beings＇ adjustment of their own morality and values．

Key words: social robots; unidirectional emotional; ethical risk
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