e

“" Hochschule
Magdeburg * Stendal

Hochschule Magdeburg-Stendal
Fachbereich Ingenieurwissenschaften und Industriedesign (IWID)
Institut flr Elektrotechnik

Bachelorarbeit

zur Erlangung des Grades eines ,,Bachelor of Science*
im Studiengang Mensch-Technik-Interaktion (Human-Technology
Interaction)

Thema: Pepper, Robear & Co.: Einstellung gegeniber humanoiden Ro-
botern in der Altenpflege — Deutschland und Japan im Vergleich

Eingereicht von: Christian Ginter

Angefertigt fur: Hochschule Magdeburg-Stendal
Matrikelnr.: 20193050

Ausgabetermin: 28.08.2023

Abgabetermin: 04.09.2023

1. Betreuer: Prof. Matthias Haase

2. Betreuerin: M.Sc. Nadine Kaltschmidt

1. Prifer 2. Pruferin



Inhaltsverzeichnis

INNAISVEIZEICNNIS ... 2
ADDIAUNGSVEIZEICNNIS ... 3
ADKUIZUNGSVEIZEICNNIS ...ttt e e e e e e et e e e e e e e earea s 4
I T 1111 (g Vo SR 5
2. Bedeutung und HINtErgruNd .........ccooiiiiiiiiiii e e e e e e e e e e e e aaanees 7
2.1. Demographischer Wandel..............uuiiiiiiiiiiiee e e e e aanees 7
2.2. Pflege im Wandel ... 10
2.3. Wandel der Lebensbereiche vOn AIEren.............cc.coveveeieiicieeie e 13
2.4. Ansatzpunkte der DigitaliSIeruNg .......coooeeeeeeeeee e 14
3. RODOLEr IN eI PIIEQE.....e et nnneenne 17
3.1. Definition und RODOEITYPEN ..o 17
3.2. Warum humanoide RODOLEI? ...........oiiiiiiiiiiiiicc e 21
3.3. Anforderungen aus Sicht der Geriatrie .........cccooeiiieiiiiiiiiiiii e, 21
4. Forschungsanséatze und theoretischer Rahmen..............ooiiiiiii e, 24
4.1. HumMan-RObDOt INtEIraCtioN .........c.uuiiiiiiiieeiee e 24
4.2. TechnikakzeptanzforSChung............ooooiiiii 25
4.3. HRI: FOrschungsSmethOoden ........coooiiiiiii i 29
4.4, HRI: AnthropomorphiSIeruNg .........coooveeiiiiiiie 30
5. Exemplarische Auswahl geeigneter StUIEN ............uuuuuuiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieiiiieeeeeieieeeaees 33
6. Diskussion und Implikationen fir zukinftige FOrsChung................uueeveiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiinnnns 38
A 101172 14 [o] 1 =T o PP P PSP PPPPPPPPPPPPN 41
8. FAZIL ..t e e e e e e 41
LIteraturverZeiChNIS .........ooooi i 42
EigenstandigKeitSerkIQrung..... ..o 50



Abbildungsverzeichnis

Abbildung 1. Altersstruktur in Deutschland aus dem Jahr 2022. .........cccooooeiiiiiiiiiiini e, 9
Abbildung 2. Altersstruktur in Japan aus dem Jahr 2022. .............cviiiiiiiieeeiieiiicie e 10
Abbildung 3. Digitalisierung als Schnittstelle zwischen Anforderungen des Pflegeberufs und

pflegebedUrftigen SENIOFINNEN. ..........oouiiiii e e e e e 15
Abbildung 4. Care-O-Bot 3 Uberreicht ein Getrank. ...........cccoooeviiiiiiiiiiiieeiiee e 18
Abbildung 5. Care-O-bot unterstiitzt bei der Ubertragung von Messergebnissen. ................ 18
Abbildung 6. Roboter Pepper. Eigene Darstellung...............uuveueiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeenenens 19
Abbildung 7. Robear hilft beim Heben einer Person. ...........ccccovviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiinnns 21
Abbildung 8: Drei-Komponenten-Modell, auch Multikomponentenmodell. ..............cceeveeeen. 25
Abbildung 9: Beziehung zwischen Akzeptanzsubjekt, -objekt und -kontext. ..............cccceeveee 26
ADBDIldUNG 10. AIMEIE MOUEL. ...ttt ennnnnes 28
Abbildung 11. Negative Attitude Towards Robots Scale. .........cccccceeviiiiiiiiiiiii e, 29
Abbildung 12. Godspeed QUESLIONNAINE SEIES. .........uuuuuuuuuuiriiiiiiiierieriieineeernenrennnens 30
Abbildung 13. Die Uncanny Valley HYpOtheSe. ............uuuiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiineneenennes 31


https://d.docs.live.net/90e75ae780158fde/Dokumente/Pepper_Robear_Co_Einstellung%20gegenüber%20humanoiden%20Robotern%20in%20der%20Pflege%20-%20Deutschland%20und%20Japan.docx#_Toc144707249
https://d.docs.live.net/90e75ae780158fde/Dokumente/Pepper_Robear_Co_Einstellung%20gegenüber%20humanoiden%20Robotern%20in%20der%20Pflege%20-%20Deutschland%20und%20Japan.docx#_Toc144707250
https://d.docs.live.net/90e75ae780158fde/Dokumente/Pepper_Robear_Co_Einstellung%20gegenüber%20humanoiden%20Robotern%20in%20der%20Pflege%20-%20Deutschland%20und%20Japan.docx#_Toc144707251
https://d.docs.live.net/90e75ae780158fde/Dokumente/Pepper_Robear_Co_Einstellung%20gegenüber%20humanoiden%20Robotern%20in%20der%20Pflege%20-%20Deutschland%20und%20Japan.docx#_Toc144707251
https://d.docs.live.net/90e75ae780158fde/Dokumente/Pepper_Robear_Co_Einstellung%20gegenüber%20humanoiden%20Robotern%20in%20der%20Pflege%20-%20Deutschland%20und%20Japan.docx#_Toc144707252
https://d.docs.live.net/90e75ae780158fde/Dokumente/Pepper_Robear_Co_Einstellung%20gegenüber%20humanoiden%20Robotern%20in%20der%20Pflege%20-%20Deutschland%20und%20Japan.docx#_Toc144707253
https://d.docs.live.net/90e75ae780158fde/Dokumente/Pepper_Robear_Co_Einstellung%20gegenüber%20humanoiden%20Robotern%20in%20der%20Pflege%20-%20Deutschland%20und%20Japan.docx#_Toc144707254
https://d.docs.live.net/90e75ae780158fde/Dokumente/Pepper_Robear_Co_Einstellung%20gegenüber%20humanoiden%20Robotern%20in%20der%20Pflege%20-%20Deutschland%20und%20Japan.docx#_Toc144707255
https://d.docs.live.net/90e75ae780158fde/Dokumente/Pepper_Robear_Co_Einstellung%20gegenüber%20humanoiden%20Robotern%20in%20der%20Pflege%20-%20Deutschland%20und%20Japan.docx#_Toc144707256

Abkurzungsverzeichnis

B R e e Effort-Reward-Imbalance
GBS i e Godspeed Questionnaire Series
HRI e e e Human-Robot Interaction
NARS .ot Negative Attitude Towards Robots Scale
TAM e Technology Acceptance Model
LI S Total Fertility Rate
UTAUT i Unified Theory of Acceptance and Use of Technology



1. Einleitung

Fehlende Wertschatzung, Personalmangel und eine immense Arbeitslast. Die Altenpflege be-
findet sich in einem Notstand, welcher sich durch den demographischen Wandel zunehmend
verscharft. Die steigende Lebenserwartung und die damit einhergehende Veranderung der
Altersstruktur stellen die Pflegebranche vor vielerlei Herausforderungen, um eine qualitativ
hochwertige Betreuung und Versorgung der dlteren Generation zu gewahrleisten. Sowohl in
Deutschland als auch in Japan nehmen diese Veranderungen spurbaren Einfluss in ambulan-
ten und stationaren Einrichtungen.

Die Digitalisierung, welche sich mittlerweile durch alle Branchen und Lebensbereiche zieht,
lasst auch den Gesundheitssektor nicht unberuhrt. Sie bietet das Potential, Akteur:innen in der
Altenpflege mit neuen Techniken zu unterstiitzen. Vielversprechend scheint dabei die Integra-
tion humanoider Roboter zu sein. Die Synergie zwischen Mensch und Maschine verspricht
innovative Lésungsansatze fir die zentralen Herausforderungen, denen der Pflegeberuf ge-
genlbersteht.

Die beiden Industrienationen gelten dabei als weltweit fiihrende L&ander in der Robotik-For-
schung. Aufgrund seiner Vorreiterrolle wird Japan daher sprichwoértlich als ,Robot-Kingdom*
bezeichnet, weshalb die weit verbreitete Uberzeugung besteht, dass Menschen aus Japan
eine im allgemeinen positive Haltung gegentber Robotern besitzen. (Allgaier, 2015; MacDor-
man et al., 2009)

Doch wie steht es um die Einstellung in der Realitat? Kann tatsachlich angenommen werden,
dass japanische Birger:innen Roboter besser bewerten als Menschen anderer Lander? Spielt

die Kultur hierbei eine Rolle?

Die vorliegende Bachelorarbeit beschéftigt sich, basierend auf vorhandener Literatur, mit der
Forschungsfrage, inwiefern sich die Einstellung gegeniiber humanoiden Robotern im interkul-
turellen Vergleich zwischen Deutschland und Japan unterscheidet und setzt hierbei einen be-
sonderen Fokus auf die Altenpflege.

Aus dem Grund, dass eine positive Einstellung mit der Akzeptanz und Nutzung der Technik

einhergehen kann, ist die Forschung in diesem Bereich von erheblicher Bedeutung.

Obwohl beide Lander eine florierende Wirtschaft und herausragende Forschung aufweisen,
besteht eine markante kulturelle Divergenz, welche mitunter auf die unterschiedliche histori-
sche Entwicklung und religiose Pragung zurtickzufihren ist.

Wahrend die Kultur in Deutschland vorwiegend durch das Christentum beeinflusst wurde, sind
in Japan Buddhismus und Shintoismus kulturell pragend. Dieser Glaube ist mit der Uberzeu-
gung verbunden, dass jedem Wesen eine Seele innewohnt, welche mit tiefem Respekt gegen-

Uber der Natur, Menschen und Tieren einhergeht. (Bernotat & Eyssel, 2018)



Bedauerlicherweise stehen sie, wie es weltweit der Fall ist, &hnlichen Herausforderungen in
Hinblick auf die alternde Bevolkerung gegeniber.

Ausgangspunkt der Arbeit soll daher der Hintergrund des Technikeinsatzes darstellen, der de-
mographische Wandel und seine Bedeutung fur den Pflegeberuf. Weiterhin werden Ansatz-
punkte fur die digitale Transformation aufgezeigt erlautert.

Danach werden die neuesten Generationen humanoider Roboter in der Pflege betrachtet, um
einen umfassenden Einblick in die technischen Méglichkeiten aufzuzeigen. Ebenso wird auf
spezifische geriatrische Anforderungen eingegangen.

Jedoch stehen technische Potenziale nicht isoliert im Raum, sondern sind eng verwoben mit
der Einstellung und Akzeptanz der Akteur:innen im Pflegeberuf. Daher wird im néachsten Schritt
das theoretische Fundament gelegt und Grundbegriffe definiert. Naher beleuchtet wird der
Forschungsansatz ,Mensch-Roboter-Interaktion®, wobei eine grobe Ubersicht der relevantes-
ten Forschungsmethoden gewahrt wird.

Im Anschluss erfolgt eine Ubersicht aktueller Studien, die die unterschiedlichen Perspektiven
und Meinungen von Pflegefachkraften sowie Pflegebediirftigen beleuchten. Die Untersuchung
der kulturellen Unterschiede zwischen Deutschland und Japan lasst dabei auf interessante
Erkenntnisse schlief3en.

AbschlieRend werden die Erkenntnisse der vorgestellten Studien kritisch diskutiert.

Mit dieser Arbeit wird nicht nur angestrebt, ein umfassendes Verstandnis fir die Thematik zu

schaffen, sondern auch Empfehlungen fiir die zukiinftige Forschung abzuleiten.



2. Bedeutung und Hintergrund

Zunachst gilt es zu erlautern, welchen Herausforderungen sich der Gesundheitssektor, spezi-
ell der Pflegeberuf gegentbersieht. Auch stellt sich die Frage, aus welchen Griinden der Tech-
nikeinsatz in diesem Bereich an Bedeutung gewinnt. Das folgende Kapitel beschaftigt sich
daher mit dem gesellschaftlichen Wandel und den damit verbundenen Konsequenzen fir die
Pflegebranche sowie der Pflegebedirftigen in den beiden Industrienationen Japan und
Deutschland.

2.1. Demographischer Wandel

Der demographische Wandel stellt eine der bedeutendsten Herausforderungen fir Industrie-
nationen im 21. Jahrhundert dar. Insbesondere Lander wie Deutschland und Japan sehen sich
mit tiefgreifenden Veranderungen ihrer Bevoélkerungsstrukturen konfrontiert, die eine Vielzahl
soziobkonomischer, politischer und kultureller Implikationen mit sich bringen. Die steigende
Lebenserwartung, niedrige Geburtenraten und eine alternde Gesellschaft sind charakteristi-

sche Merkmale dieser Entwicklung. (Pack et al., 2000)

Seit Ende der 2000er Jahre verzeichnete Deutschland eine Verlangsamung des Anstiegs der
Lebenserwartung im Vergleich zu vorangegangenen Jahrzehnten. Dennoch ist ein l&angerfris-
tiger Aufwartstrend erkennbar. Gemalf der Sterbetafel 2019/2021 betragt die durchschnittliche
Lebenserwartung bei Geburt etwa 83 Jahre fur Frauen und knapp 79 Jahre fir Manner. (Sta-
tistisches Bundesamt, 2022)

Dem statischen Bundesamt (Statistisches Bundesamt, 2023b) zufolge belauft sich der Anteil
der Menschen im Alter zwischen 60 und 80 Jahren an der Gesamtbevolkerung auf rund 22%
im Jahr 2022. Auch hier ist ein Anstieg zu beobachten. (Statistisches Bundesamt, 2023b) Ab-
bildung 1 zeigt die Altersstruktur aus dem Jahr 2022, wobei die y-Achse das Alter in Jahren
abbildet. Die x-Achse zeigt die Anzahl der Personen in Tausend.

Zeitgleich nimmt die Geburtenrate ab. Die Geburtenziffer, auch Total Fertility Rate (TFR), sank
2022 auf 1,46 Kinder je Frau. Der tiefste Wert seit 2013 mit 1,42 Kinder pro Frau. (Statistisches
Bundesamt, 2023c)

Dahingegen setzte die Lebenserwartung in Japan im Jahr 2020 neue Rekorde. Frauen wurden
durchschnittliche 87,7 Jahre alt, M&anner 81,6 Jahre. Im weltweiten Vergleich liegt Japan damit
weit vorn. (Statistics Bureau of Japan, 2022b)

Betrachtet man die Altersverteilung innerhalb der Bevdlkerung, liegt der relative Anteil an Per-

sonen Uber 65 Jahre schatzungsweise bei knapp 30%. (Statistics Bureau of Japan, 2022a)
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Japan ist damit Spitzenreiter und bekommt die gebihrliche Bezeichnung der altesten Gesell-
schaft bzw. altesten Bevolkerung der Welt. (United Nations, 2023; Marukawa, 2022) Die Al-
tersstruktur wird in Abbildung 2 ersichtlich, wobei die y-Achse das Alter in Jahren abbildet. Die

x-Achse reprasentiert die Anzahl der Personen in Zehntausend.

Dies steht im starken Kontrast zur TFR des Landes. 2020 belief sie sich auf 1,3 Kinder je Frau.
Verglichen mit einer Rate von 2,0 im Jahr 1975, stellt dies eine drastische Reduktion dar.
(Statistics Bureau of Japan, 2022b) Wie The Japan Times (Exum, 2023) erst krzlich berich-
tete, ist die TFR 2022 das siebte Jahr in Folge gesunken. Gerade einmal 1,26 Kinder bekommt
eine Frau in ihrem Leben, laut ersten Berechnungen des japanischen Gesundheitsministeri-

ums. Ein Rekordtief der letzten siebzehn Jahre. (Exum, 2023)

An dieser Stelle sei erwahnt, dass der demographische Wandel einen komplexen, vielschich-
tigen Prozess darstellt. In Ganze kann daher nicht auf alle Einflussfaktoren Bezug genommen
werden. Vielmehr soll das Kapitel einen Uberblick der akuten Problemstellungen zeigen, wel-

che oft im medialen und politischen Diskurs aufkommen.



Pepper, Robear & Co.: Einstellung gegeniiber humanoiden Robotern in der Altenpflege — Deutschland und Japan
im Vergleich
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Abbildung 1. Altersstruktur in Deutschland aus dem Jahr 2022. Statistisches Bundesamt, 2023a.
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Abbildung 2. Altersstruktur in Japan aus dem Jahr 2022. In Anlehnung an Statistics Bureau of Japan, 2022a.

2.2. Pflege im Wandel

Bedenkt man diese demographischen Aspekte der beiden Lander, so kann dies nicht allein
weitreichende Auswirkungen auf die Arbeitswelt und die soziale Absicherung haben, sondern
auch auf Familienstrukturen und das Gesundheitssystem. Vor dem Hintergrund dieser Ent-
wicklungen ist es von grof3er Bedeutung, die Herausforderungen und Chancen zu verstehen,
denen der Pflegeberuf gegeniibersteht. Im Folgenden wird versucht ebendiese zu identifizie-
ren und MalRnahmen aufzuzeigen.

Da sich die zwei Nationen mit ahnlichen Erschwernissen konfrontiert sehen, sind die Auswir-
kungen auf den Pflegeberuf nahezu identisch, welches aus Marukawa (2022), Nishino (2017)

sowie Masuda (2022) hervorgeht. Exemplarisch wurde sich daher Uberwiegend auf den
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deutschen Pflegesektor konzentriert. Wird auf den japanischen Sektor eingegangen, so ist

dies ausdricklich erwahnt.

Nach Becker (2017) lasst sich der Wandel in der Pflege durch folgende Merkmale charakteri-

sieren:

Fachkraftemangel

Japan als auch Deutschland fehlt es an qualifiziertem Pflegepersonal.

In Deutschland sind etwa eine halbe Millionen Beschaftigte in der Altenpflege tétig. Trotz des-
sen ist der Bedarf an Fachpersonal hoch. Auf 100 offene Stellen fir den/die Altenpfleger/-in
kommen etwa 22 arbeitslose Fachkrafte. (Institut der deutschen Wirtschaft, 2018)

Obwonhl die Beschaftigungs- und Ausbildungszahlen in diesem Bereich in den letzten Jahren
gestiegen sind, reicht dies nicht aus, um die aktuelle und zukunftige Nachfrage zu decken. Die
Situation kdnnte sich bis zum Jahr 2035 drastisch zuspitzen. Laut einer Hochrechnung kénn-
ten bis dahin, je nach Szenario, etwa 130.000 bis 150.000 Fachkrafte fehlen. Was einem An-
stieg von 38% bzw. 44% bis 2035 entspricht. (Institut der deutschen Wirtschaft, 2018)
Ahnlich erniuichternd sieht es in Japan aus. 2018 kamen auf einen Arbeitssuchenden in der
Pflege ca. 4 Stellenangebote. Bis 2025 ist davon auszugehen, dass 300.000 Pflegekréafte feh-
len werden. (Masuda, 2022)

Wohnen im Alter

Etwa zweidrittel der Pflegebediirftigen in Deutschland wohnen zu Hause. Senior:innen sowie
chronisch Pflegebediirftige bevorzugen es, so lange wie moglich im eigenen Heim zu leben.
(Sahmel, 2018)

Man kann davon ausgehen, dass der ambulante Bereich auch in Zukunft an Bedeutung ge-
winnen wird. Dies wiederum setzt die erhdhte Mobilitdt des Pflegepersonals voraus. (Becker,
2017)

Langzeitpflege
Dahingegen leben ca. 30% der pflegebedurftigen Personen in stationdren Pflegeeinrichtun-
gen. Die Nachfrage nach Heimplatzen ist auch hier gestiegen. Jedoch kommen Menschen

heute spater und in einem schlechteren gesundheitlichen Zustand in die stationére Langzeit-
pflege. (Becker, 2017)
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Der Zuwachs von Demenzerkrankungen, und infolgedessen der haufige Verlust der Selbst-
steuerungsfahigkeit, ist enorm. Uberwiegend geht dies einher mit weiteren Erkrankungen des
Herz-Kreislauf-Systems oder muskuloskelettale Beeintrachtigungen und fihren somit zu ei-
nem komplexen Versorgungsbedarf, was den Pflegeaufwand deutlich erhdht sowie Kosten

zusatzlich intensiviert. (Wingenfeld, 2012)

Haushalts-/Familienstruktur

Zugleich @ndern sich jedoch die Familienstrukturen. Grinde dafir sind, u.a., groRere raumli-
che Entfernungen der Wohnstandorte zwischen Generationen und ein langerer Verbleib im
Arbeitsleben. Dies wird verscharft durch die steigende Erwerbsquote von Frauen, da sie Uber-
wiegend die informelle Pflege Gibernehmen und zudem starkerer Belastung durch die Hilfe-
/Pflegeleistung ausgesetzt sind als Manner. (Nowossadeck et al., 2016)

Pflegebkonomie und Politik

Seit den 1990er Jahren schreitet die Okonomisierung im deutschen Gesundheitssystem vo-
ran. In Krankenhausern wurde dabei am meisten am Pflegepersonal gespart. Dies flhrte
ebenso zu einer Intensivierung der Pflegearbeit und gleichzeitig zur massiven Technisierung
im Beruf. (Sahmel, 2018)

Ein weiterer Punkt, welcher Becker (2017) nicht ausdricklich erwahnt, aber dennoch nicht
vernachlassigt werden sollte, ist die physische und psychische Belastung im Pflegeberuf. Es

wurde daher noch eine sechste Charakteristik formuliert:

Belastung im Beruf

Die Pflege gilt als korperlich anstrengendes Berufsfeld. Das Belastungserleben ist hierbei
Uberdurchschnittlich verglichen mit anderen Berufsgruppen und Burnout ist keine Seltenheit.
(Sahmel, 2018)

Ein dementsprechend schlechtes Image hat die Pflege in Japan. Sie gilt als ,dreckig, anstren-
gend und gefahrlich“. (Masuda, 2022, S. 148)

Die geringe Anerkennung und Wertschatzung des Berufs stehen demnach im starken Kontrast
zur Arbeitsleistung, welche meist unter Zeitdruck und in Schichtarbeit erfillt werden muss.
Misst man das Verhéltnis von Aufwand und Belohnung, so ist das Ungleichgewicht in dieser

Berufsgruppe besonders hoch, die sog. Effort-Reward-Imbalance (ERI). (Graske et al., 2023)
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Studien aus Japan bestatigen dies. Altenpfleger:innen weisen eine hohe ERI auf, welches im
Zusammenhang mit Schmerzen im unteren Rickenbereich steht. (Yokoyama et al., 2014)
Dies betrifft nicht nur Berufstatige im ambulanten Bereich, sondern auch in der stationdren

Langzeitpflege. (Honda et al., 2022)

2.3. Wandel der Lebensbereiche von Alteren

Nicht nur der Pflegeberuf stehtim Wandel. Auch das Leben der hilfebeddrftigen Senioren sieht
sich Veranderungen gegeniber, woraus sich neue Anforderungen an die Versorgungsstruktur,
Mobilitat oder das Wohnumfeld ergeben kdnnen. Als Hauptakteure und -akteurinnen im Pfle-
gekontext ist ihre Perspektive malRgebend.

Der achte Altersbericht (Deutscher Bundestag, 2020) hat diverse Lebensbereiche Alterer her-
ausgearbeitet, welche sich, auch aufgrund technischer Entwicklungen, zunehmend wandein.

Die Bereiche und deren Bedeutung werden wie folgt zusammengefasst:

Mobilitat

Die Erhaltung der eigenen Mobilitat ist ein zentrales Bedurfnis alterer Menschen, welches auf
unterschiedliche Aspekte der Lebensqualitat Einfluss nimmt. Zum Beispiel Teilhabe, Unab-
hangigkeit, (au3erhauslicher) Autonomie und Vitalitat.

Gleichzeitig kann die Mobilitéat im Alter durch Erkrankungen deutlich beeintrachtigt werden und
infolgedessen das Risiko fir Stlrze erhéhen, was wiederum zu Folgeerkrankungen, weiteren

Mobilitatseinschrankungen oder sogar zum Tod fihren kann. (Deutscher Bundestag, 2020)

Wohnen

Altere Menschen weisen eine starke emotionale Bindung zu ihrer Wohnung auf. Zum einen,
da sie schon Uber einen langen Zeitraum dort wohnen. Zum anderen, weil sie einen Grofteil
ihrer Zeit innerhalb der Wohnung verbringen. Die Mehrheit betrachtet das Wohnen im eigenen
Zuhause sogar als Zeichen fir Selbststéandigkeit und Autonomie. Ein Umzug kommt daher nur
bei absoluter Notwendigkeit in Frage. (Deutscher Bundestag, 2020)

Wie in 2.2. beschrieben werden die meisten Pflegebedirftigen zuhause betreut und es wird
angenommen, dass der Trend zur ambulanten Versorgung wéchst. (Deutscher Bundestag,
2020)
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Einsamkeit/ soziale Integration

Ist das Bedurfnis nach sozialer Integration nicht erfllt, so entsteht Einsamkeit. Gemeinsame
Aktivitaten, gegenseitige Hilfe und emotionale Unterstitzung bleiben aus. Leider geht die An-
zahl an sozialen Kontakten im Alter zurlick. Zudem begunstigen Krankheit und Armut die Ent-
stehung von Einsamkeit. (Tesch-Roemer & Huxhold, 2019, zitiert nach Deutscher Bundestag,
2020)

Daneben kann Einsamkeit auch schwerwiegende gesundheitliche Konsequenzen nach sich

Ziehen, wie Depressionen. (Paul, 2014, zitiert nach Deutscher Bundestag, 2020)

Gesundheit, Versorgung, Pflege

Wie bereits erwéhnt, weisen altere Menschen haufiger gesundheitliche Beeintrachtigung und
chronische Erkrankungen auf. Dies geht oft mit Mobilitédtseinschrankungen und einer Minde-
rung der Lebensqualitét einher.

Bezieht man die demopgrahisch-epidemiologischen Herausforderungen einerseits und die
Forderung der Selbststandigkeit und Selbstbestimmung der Pflegebedirftigen mit ein, ist es
nicht Gberraschend, dass sowohl informelle als auch professionelle Pflege an ihre Grenzen
geraten wird. Auch durch die stetig wachsende Fachkréfteliicke. (Deutscher Bundestag, 2020)
Hier bendtigt es geeignete Ansatze, um gute Pflege als Interaktionsarbeit beizubehalten und

die Versorgungsqualitat sicherzustellen.

Quartier-/Sozialraumentwicklung

Fur altere Menschen ist ihr eigenes Quartier als Lebensumfeld besonders wichtig, da es ihnen
Wohnen, sozialen Austausch und gesellschaftliche Teilhabe ermdglicht. Dies gewinnt an Be-
deutung, wenn die Mobilitdt eingeschrankt ist, sei es durch gesundheitliche Griinde oder feh-
lende Mobilitatsanlasse (z.B. beim Ubergang in den Ruhestand). (Grates et al., 2018, zitiert
nach Deutscher Bundestag, 2020)

Die demographischen Veranderungen bringen jedoch Sorgen um zunehmende sozialrdumli-

che sowie soziale Spaltungen mit sich. (Deutscher Bundestag, 2020)

2.4. Ansatzpunkte der Digitalisierung

In Deutschland sowie Japan existieren bereits Ideen, Konzepte und Strategien, um die ange-

spannte Situation in der Pflegelandschaft aufzulockern. Beispielsweise mdchte man ristige

14



Senior:innen oder auslandische Fachkréfte fir die Pflege gewinnen sowie Arbeitsbedingungen
und die Ausbildung attraktiver gestalten. (Theobald, 2022)

Zunehmend wird jedoch groRRe Hoffnung in die Digitalisierung gesetzt. (Kubek, 2020; Evans et
al., 2018)

Tatséachlich kann die Digitalisierung als Schnittstelle zwischen den gestiegenen Anforderun-
gen im Pflegeberuf und dem Wandel im Leben von Senior:innen angesehen werden. Verschie-
dene digitale Werkzeuge konnen in die Interaktionsarbeit eingebettet werden und als Binde-
glied zwischen Akteur:innen dienen. Durch den bedarfsgerechten Einsatz kann die Lebens-
gualitat alterer Menschen erhdht und gleichzeitig der Pflegenotstand, jedenfalls teilweise, kom-

pensiert werden. Das Schaubild in Abbildung 3 soll dies verdeutlichen.

Wandel in der Wandel im Leben
Pflege Digitalisierung der Alteren

e hohe Arbeitsbelastung e Autonomie beibehal-

e Fachkraftemangel technische Assis- ten

e hohe Bedeutung des tenzsysteme e Préaferenz der eigenen
ambulanten Bereichs $:|2cr)r::ekdizin Wohnung

e Veranderung der e Vereinsamung
Langzeitpflege e Versorgungsstruktur

Abbildung 3. Digitalisierung als Schnittstelle zwischen Anforderungen des Pflegeberufs und pflegebeddrftigen Senior:innen.
Eigene Darstellung.

Telemedizin kann die Versorgungsstruktur medizinischer Dienstleistungen, insbesondere in
landlichen Regionen positiv beeinflussen.

Technische Assistenzsysteme, wie Ambient Assisted Living, kénnen in die eigene Wohnung
verbaut werden. Auf der einen Seite kénnen dadurch u.a. Vitalfunktionen gemessen und et-
waige Elektrogerate (z.B. Ofen, Herdplatte, etc.) automatisch ausgeschaltet werden. Auf der
anderen Seite wird das Bedurfnis an Sicherheit und Autonomie der Senior:innen erfullt. Au-
Rerdem kdnnen autorisierte Personen, z.B. die Angehdrigen, Zugriff auf die Systeme erhalten,

um im Notfall weitere Malinahmen zu ergreifen. (Al-Shagqi et al., 2016)

Vielversprechend scheint jedoch der Einsatz von Robotern in der Altenpflege zu sein, wie u.a.
Vercelli et al. (2018) anmerken.

Da der ambulante Bereich an Bedeutung gewinnen wird, wie in vorherigen Kapiteln verdeut-
licht, bieten Roboter das Potential in komplexen und hoch individuellen Umgebungen einge-

setzt zu werden. Beispielsweise fur das Monitoring gewisser Vitalwerte der Bewohner:innen,
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fur die Sturzerkennung oder sogar bei der Unterstitzung alltaglicher Aufgaben, wie dem Rei-
chen eines Getrénks oder dem Aufheben von Gegenstanden. (Asgharian et al., 2022)
Dahingegen kénnen Roboter in der Langzeitpflege die kdrperliche Beanspruchung des Berufs
reduzieren, bspw. bei der Unterstiitzung des Transports und Umbettung der Bewohner:innen.
Sollte Personalknappheit herrschen, kann der Roboter auch als Motivator flr Bewegungsu-
bungen Hilfestellung leisten. (Jorg, 2018)

Bei der Arbeit mit Demenzkranken kénnen Haustierroboter fur die therapeutische Unterstiit-
zung eingesetzt werden. Emotional verschlossene oder traurige Personen kénnen dadurch
emotional reguliert werden. Dies ermdglicht es einen Zugang fur die Pflegekrafte zu schaffen.
(Takayanagi et al., 2014)

Wie daran zu erkennen ist, scheint die Technik eine vielseitige Anwendbarkeit zu erméglichen
und den Herausforderungen dieser Branche offenbar gerecht zu werden.

Aufgrund dessen soll dieser Aspekt herausgegriffen werden, um einen Uberblick der in der
Pflege eingesetzten Roboter zu geben.
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3. Roboter in der Pflege

Die Anfange der Robotik reichen zurtick in die 1950er Jahre, wo Roboter Giberwiegend in Fab-
riken eingesetzt wurden, um gefahrliche und lastige Arbeiten zu Gbernehmen. (Machiel Van
der Loos et al., 2016)

Heute sind sie jedoch in nahezu allen Branchen zu finden. Die Verwendungszwecke sind viel-
faltig, woraus sich eine hohe Bandbreite an Roboterarten bzw. -typen entwickelt hat.

Im folgenden Kapitel werden daher relevante Robotertypen mit passenden Beispielen fir den
pflegerischen Bereich vorgestellt und welche (funktionellen) Anforderungen sich speziell fur
die Altenpflege ergeben. Auch wird geklart, was unter einem humanoiden Roboter verstanden
werden kann und wieso gerade dieser Robotertyp erhebliches Potential fur die geriatrische
Pflege verspricht.

3.1. Definition und Robotertypen

Wie Funk (2022) anmerkt, lasst sich keine einheitliche Definition des Roboterbegriffs bestim-
men, da darunter diverse Technologien und Anwendungen zusammengefasst werden.

Eine aktuelle, aber dennoch sehr allgemeine Definition liefert die ISO 8373:2021, welche einen
Roboter als ,programmed actuated mechanism with a degree of autonomy [...] to perform
locomotion, manipulation.” (International Organization for Standardization, 2021, S. 1) be-
zeichnet.

Fur eine weitere Differenzierung, erklart man den Roboterbegriff haufig durch dessen Funktion
oder Gestalt. (Funk, 2022)

Berlicksichtigt man die zugrundeliegende Literatur, lasst sich eine grobe Typisierung in:

e |ndustrieroboter
e Serviceroboter und

e soziale Roboter
vornehmen. (Funk, 2022; Korn, 2019; Manzeschke, 2019)
Da Industrieroboter im gewahlten Kontext der Arbeit weniger interessant sind, wird sich vor-

rangig auf die zuletzt genannten Robotertypen konzentriert. Sie seien der Vollstandigkeit hal-

ber nur erwéhnt, da sie laut Funk (2022) zu den verbreitetsten Roboterarten gehéren.
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Serviceroboter

Serviceroboter arbeiten in der unmittelbaren Umgebung des Menschen und kénnen mit ihnen
interagieren. Darunter zahlen bspw. Staubsauger- und Rasenmaéahroboter. (Manzeschke,
2019)

Die 1ISO 8373:2021 definiert Serviceroboter als ,robot [...] in personal use or professional use
that performs useful tasks for humans or equipment.” (International Organization for Standar-
dization, 2021, S. 2).

Kennzeichnend fiir diesen Robotertypen ist, ,dass er ein umfangreicheres Orientierungsver-
mogen Uber die Kontextfaktoren hat, die fiir seine Operationen relevant sind, insbesondere
durch die Anwesenheit von Lebewesen oder sich von Situation zu Situation andernden Um-
gebungsbedingungen (z. B. Lichtverhaltnisse, ortliche Variationen der Objekte, untbliche Ver-
haltensweisen der Interaktionspartner).“ (Manzeschke, 2019, S. 3).

Dies ist insofern vorteilhaft, da sie
Uberwiegend in offenen Arbeitsum-
gebungen eingesetzt werden, wes-
wegen sie mit Aktoren und Senso-
ren ausgestattet sind. Sie kdnnen
daher frei navigieren und sind mo-
bil. (Klein et al., 2023)

So kann der Care-O-bot 3, entwi-

ckelt vom Fraunhofer-Institut fir

Produktionstechnik und Automati-
sierung, Hol- und Bringdienste ei-
genstandig absolvieren.

Die Nutzenden koénnen das ge-
winschte Objekt mit Hilfe eines
mobilen Endgerats auswahlen. Da-
raufhin navigiert der Roboter zum
gegebenen Ziel und kann das Ob-
jekt zur Nutzer:in bringen. (Abb.: 4)
(Fraunhofer IPA, 2015)

Durch das integrierte Tablet ist es

maoglich, den Roboter zu Unterhal-

tungs- und Kommunikationszwe-

. Abbildung 5. Care-O-bot unterstiitzt bei der Ubertragung von Messer-
cken Zu verwenden, WI€  gebnissen. Kilian, 2012.
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Denkspiele, Musikwiedergabe oder Videotelefonie. Auch kann er Benutzer:innen an die Medi-
kamenteneinnahme erinnern oder relevante Messergebnisse (z.B. Blutdruck) an die Arztpraxis
0.4. Ubertragen. (Abb.: 5) (Fraunhofer IPA, 2015)

In Notsituationen kann er gezielt unterstiitzen, bspw. einen Sturz erkennen und folglich eine

Videoverbindung zu einem Notfallcenter aufbauen. (Fraunhofer IPA, 2015)
Soziale Roboter

Soziale Roboter wurden gestaltet, um in einer mdglichst natlrlichen Weise mit Menschen zu
interagieren. Sie werden in Bereichen eingesetzt, welche eine kollaborative Zusammenarbeit
erfordern, wie Bildung, Unterhaltung oder im Gesundheitswesen. Dabei benétigen sie weitrei-
chende soziale sowie kognitive Fahigkeiten, um Menschen nicht nur verbal, sondern auch
emotional anzusprechen. Bei der Gestaltung dieser Roboter braucht es ein tiefes Verstandnis
des menschlichen Verhaltens und Intelligenz, um einen Mehrwert beim Einsatz im alltaglichen
Leben der Menschen zu erzielen, wobei verschiedene Ansétze und Techniken u.a. aus der
Psychologie, Anthropologie, Neurowissenschaften, Human Factors und kinstlicher Intelligenz
zusammentreffen. (Breazeal et al., 2016)

Roboter Pepper (Abb.: 6), vom japanischen Unter-
nehmen SoftBank Robotics in Kooperation mit dem
franzosischen Hersteller Aldebaran Robotics,
zeichnet sich durch groRe Kulleraugen und einer
piepsigen Stimme aus. Er kann menschliche Emo-
tionen deuten und sich auf die Gesprachspartner:in
einstellen. In Tokios Altersheimen wird er daher
gerne als Betreuer oder Animateur fir Gymnastik-
Ubungen eingesetzt. (Jorg, 2018) v
Ahnliches versucht auch ein aktuelles Projekt der e
Fachhochschule Kiel. In Schleswig-Holstein sind
gleich zwei Roboter in Pflegeheimen im Einsatz.
Pepper soll die Pflegekréfte entlasten, indem er sie
bspw. bei Bewegungsibungen unterstitzt, mit Se-
nior:innen gemeinsam singt oder anderweitig un-

terhdlt. Die Bewohner:innen sind vom Roboter be-
geistert. (Hallern, 2023) Abbildung 6. Roboter Pepper. Eigene Darstellung.

19



Humanoide Roboter

Unter humanoiden Robotern versteht man Roboter mit einem menschenéhnlichen Erschei-
nungsbild.

Die Definition umfasst alle Systeme, welche menschenéahnliche Gestaltungsmerkmale aufwei-
sen. Dazu gehoren kérperliche Merkmale, wie Arme, Kopf, Gesicht, ein Torso und Beine oder
Verhalten, wie Stimme, Mimik oder Gestik. Der Roboter kann auch nur einige Teile davon in
seiner Struktur aufweisen. (Funk, 2022)

Der mechanische Aufbau ist oftmals komplex, da verschiedene Gelenke verbaut werden mus-
sen, welche Bewegungen der Arme, Beine und des Kopfes abbilden. Fir die Interaktion mit
Menschen und Navigation in der Umwelt sind zudem Kameras, Mikrofone, Lautsprecher und
weitere Sensoren notwendig. (Ben-Ari & Mondada, 2018)

Schnell wird klar, dass humanoide Roboter allen zuvor genannten Typen zugeordnet werden
kénnen.

Wie Breazeal et al. (2016) erwahnen, haben soziale Roboter oft eine humanoide Gestaltung.
Weiterhin kénnen menschenahnliche Roboter Aufgaben eines Serviceroboters Gibernehmen
und dessen Charakteristika aufweisen.

Klein et al. (2023) geben an, dass Robotersysteme durchaus mehreren Einsatzfeldern zuzu-
ordnen sind und die Grenzen zwischen den Anwendungen teilweise flieBend verlaufen. So soll

die Typisierung lediglich als Strukturierungshilfe angesehen werden.

Dies trifft auch auf den Pflegeroboter zu. Auch er lasst sich grundséatzlich allen zuvor genann-
ten Typen zuordnen und findet haufig Erwéhnung im Pflegekontext, wie Bendel (2018) im Buch
.Pflegeroboter” zeigt.

Er zeichnet sich durch sein Einsatzgebiet in Pflegeeinrichtungen oder Kliniken aus und unter-
liegt i.d.R. der Nutzung durch das Pflegepersonal, Betreuende oder Pflegebediirftige, wobei
er deren Tatigkeiten bzw. die Pflege im Allgemeinen erleichtern soll. (Pijetlovic, 2020)
Forschende in Japan testeten z.B. den Einsatz von Robear (Abb.: 7). Er soll in Pflegeeinrich-
tungen schwerste Arbeiten, wie das Umbetten und Heben von Personen Ubernehmen, wobei
ihm seine Masse von 140kg von Vorteil ist. Um Patient:innen beim Heben nicht zu gefahrden
wurden intelligente Drucksensoren verbaut. Zudem besitzen die Aktoren ein niedriges Uber-

setzungsverhaltnis, was sanfte Bewegungen ermdglicht. (RIKEN, 2015)
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Abbildung 7. Robear hilft beim Heben einer Person. (RIKEN, 2015)

3.2. Warum humanoide Roboter?

Da die Altenpflege einen hoch sensiblen und emotionalen Bereich darstellt, ist es nachvoll-
ziehbar, dass die Interaktion mit einer kiilhlen Maschine nicht gerade wiinschenswert ist. We-
der fur Pflegekrafte, Pflegebedurftige oder Angehorige.

Dazu besteht die Moglichkeit, dass altere Personen angstlich im Umgang mit einer Maschine
sind, welche nicht menschenahnlich erscheint. (Ben-Ari & Mondada, 2018)

Im direkten Umgang mit einer sprechenden Maschine, besteht die Erwartungshaltung, dass
ein ,Gesicht* existiert. Zumal dies der Sympathie gegeniber der Technik zutraglich ist.

Die soziale Interaktion kann durch den Roboter gefordert werden, um damit der Vereinsamung
im Alter partiell entgegenzusteuern. (Kubek, 2020)

Die Kommunikation mit dem Roboter kann demnach zur Erfullung des menschlichen Bedurf-

nisses nach Néahe und Gesellschaft beitragen. (Pijetlovic, 2020)

3.3. Anforderungen aus Sicht der Geriatrie

Damit Roboter im geriatrischen Umfeld sinnvoll unterstitzen, die Pflege erganzen und damit
einen positiven Mehrwert schaffen, muss sichergestellt werden, dass gewisse Anforderungen
getroffen werden. Sind diese Anforderungen erflllt, kann ein entscheidender Teil dazu beige-
tragen werden, die Nutzendengruppe bei der Verwendung des Roboters zu Uberzeugen, um

die Einstellung zu verbessern.
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Fir die Strukturierung und Ubersichtlichkeit wurde eine Kategorisierung vorgenommen, wel-

che sich an Beer et al. (2011) orientiert.

Funktionalitat des Roboters

Die mitunter wichtigsten Aufgaben und Funktionen, bei welchen Roboter in der Altenpflege

unterstitzen kénnen, sind wie folgt:

e Sturzerkennung und -prophylaxe
e Kommunkations- und Unterhaltungsfunktion
e Hilfestellung bei Therapie und Trainingseinheiten
e Bring- und Holdienste
e Transport von Bewohner:innen sowie Unterstitzung bei Kraft-/Hebeaufgaben
e Unterstitzung bei der Pflegedokumentation
e Erinnerung zur Medikamenteneinnahme und Medikamentenverabreichung inkl. Doku-
mentation
(Gisinger, 2018)

Ebenfalls wiinschenswert aus Sicht der ambulanten Pflege ist es, wenn die Maschinen trans-
portabel, alltagspraktisch und leicht handhabbar gestaltet werden. (Kubek, 2020)

Soziale Fahigkeiten des Roboters

Sowohl im ambulanten als auch im stationaren Setting, begleiten die Roboter den Menschen
eventuell monate- gar jahrelang. Fur die Interaktion zwischen Menschen und Roboter ist es
daher unabdinglich eine vertrauensvolle Beziehung zum maschinellen Begleiter aufzubauen,
welche auch langfristigen Bestand hat und nicht nach kurzer Zeit ihren Reiz seitens der Nut-
zer:innen verliert. (Janowski et al., 2018)

Daher sollte glaubwirdiges und empathisches (verbales sowie non-verbales) Verhalten nach-
gebildet werden. Dazu sollte er Situationen aus der Nutzendenperspektive bewerten, Emotio-
nen der Nutzer:in erkennen (z.B. durch audiovisuelle Signale) und auf Grundlage des emotio-
nalen Zustands eine adaquate Reaktion zeigen, bspw. Verstandnis. (Janowski et al., 2018)
Es ist wichtig, dass er adaquat mit Gestik und Mimik reagiert und nattrlichsprachliche Gene-
rierungen angewandt werden. Ebenfalls sollte sich der Roboter situationsbezogen und indivi-
duell anpassen konnen, da sich Préferenzen, Interessen oder gar der gesundheitliche Zustand
der Nutzenden verandern kann, bspw. zunehmender Hor- oder Sehverlust. Dazu ist es not-

wendig, dass der Roboter nicht nur im stetigen Lernprozess steht, sondern, dass er Inhalte
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bzw. Wissen aus vorangegangen Gesprachen abrufen kann, ohne die Glaubwurdigkeit zu be-

eintrachtigen. (Janowski et al., 2018)

Um diese Anforderungen zu erfillen, ist nicht nur technisches, sondern auch gestalterisches
und psychologisches Know-How gefragt, damit das wechselseitige Zusammenspiel zwischen
Menschen und Robotern in méglichst natirlicher und angenehmer Weise verlauft.

Im nachsten Kapitel wird daher auf die zentrale Forschungsdisziplin Bezug genommen, welche

sich diesen Aufgaben widmet.
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4. Forschungsansatze und theoretischer Rahmen

Nachdem eine Einsicht in praktische Anwendungen von Robotern im Pflegesetting gegeben
wurde, soll nun der theoretische Rahmen gesteckt werden.

Im ersten Schritt sollen daher in die Human-Robot Interaction (HRI) eingefiihrt werden. Nach
einem kleinen Exkurs in Sozialpsychologie und Technikakzeptanzforschung, wo Grundlagen-
begriffe wie Einstellung und Akzeptanz erklart werden, erfolgt die Uberleitung zu Forschungs-
methoden in der HRI. Insbesondere fiir die folgende Literaturrecherche ist dieser Hintergrund
wichtig, um daraus geeignete Recherchekriterien abzuleiten und passende Literatur zu identi-
fizieren.

Die Kategorisierung zwischen Technikakzeptanzforschung und HRI sollte nicht allzu trenn-
scharf angesehen werden. Schliel3lich handelt es sich hier um ein fachibergreifendes For-

schungsfeld.

4.1. Human-Robot Interaction

Die Interaktion zwischen Mensch und sozialen Robotern bildet das Kernelement des jungen
Forschungsfeldes Mensch-Roboter Interaktion. Entstanden aus Ideen der - und eng verwandt
mit den - Forschungsdisziplinen Mensch-Computer-Interaktion, Design, kiinstliche Intelligenz
und Robotik, beschaftigt sich dieser Ansatz vor allem mit der hardware- und softwareseitigen
Verkorperung sozialer Roboter, welche Effekte sie auf den Menschen haben und wie bzw. in
welcher Weise Menschen mit den Robotern interagieren. (Bartneck et al., 2020d)

Bartneck et al. (2020d, S. 8-9) beschreiben HRI folgendermalien:

»HRI research includes issues related to the social and physical design of technologies, as well
as societal and organizational implementation and cultural sense-making, in ways that are
distinct from related disciplines.”

Weiterhin heil3t es:

“Unlike other disciplines, HRI places particular emphasis on investigating the nature of social
interactions between humans and robots, not only in dyads but also in groups, institutions, and

sooner or later, in our societies.” (Bartneck et al., 2020d, S. 16).

Damit eine erfolgreiche Interaktion gelingt, missen verschiedene Fachrichtungen in der Ent-
wicklung involviert sein. Ingenieur:innen fur die Entwicklung der Hard- und Software, Psycho-
log:innen fiir die Beobachtung und Analyse der Interaktion bzw. des menschlichen Verhaltens
innerhalb des jeweiligen Kontexts und schlieBlich Designer:innen, welche sich mit der Asthetik
des auf3eren Erscheinungsbildes und dem Verhalten des Roboters beschéftigen. (Bartneck et
al., 2020d)
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Die sozialen Roboter kdnnen selbst als Forschungswerkzeuge dienen, um psychologische
Theorien und Mechanismen zu verstehen. Das menschliche Verhalten, Emotionen und Wahr-
nehmung in der Interaktion mit einem nicht-menschlichen sozialen Akteur werden somit be-
obachtbar. (Bartneck et al., 2020d)

Es ist daher ratsam den sozialpsychologischen Hintergrund zu verstehen, um Begriffe, wie
Verhalten, Einstellung und, im Zuge der damit einhergehenden Forschung, Akzeptanz einord-

nen zu kdénnen. Der nachste Abschnitt wird sich genau damit beschéftigen.

4.2. Technikakzeptanzforschung

Wie dem/der aufmerksamen Leser/-in bis hierhin aufgefallen ist, hat ein Kernelement der Ar-
beit bisher wenig Beachtung gefunden. Der, unter anderem, titelgebende Begriff der Einstel-
lung ist eng verknipft mit der Akzeptanz. Nachstehend wird er deswegen naher erklart.

Der Begriff Einstellung ist urspruinglich angesiedelt in der Sozialpsychologie.

Das wohl popularste und zugleich einflussreichste Einstellungsmodell stellt das Drei-Kompo-
nenten- bzw. Multikomponentenmodell dar. Es beschreibt Einstellung als Produkt einer kogni-
tiven (z.B. Meinungen), affektiven (z.B. Emotionen) und einer verhaltensbezogenen Kompo-
nente (z.B. Verhaltensabsicht) (Abb.: 8) (Stahlberg & Frey, 1996).

Heutzutage hat sich eine verkirzte Definition des Begriffes weitgehend etabliert. Unter Ein-
stellung wird demnach die Bewertung eines Einstellungsobjekt verstanden. (Kessler & Frit-
sche, 2018) Dies besagt, dass das Individuum ein bewertendes Urteil Uiber ein Objekt abgibt.
Einstellungsobjekte kénnen beispielsweise Personen, soziale Gruppen, abstrakte Begriffe
oder konkrete Dinge, opportun der vorliegenden Arbeit auch Roboter, darstellen. (Haddock &
Maio, 2023)

kognitive Komponente

affektive Komponente |——

verhaltensbezogene
Komponente

Abbildung 8: Drei-Komponenten-Modell, auch Multikomponentenmodell. In Anlehnung an
Maio et al., 2019, S. 31

25



Weshalb genau sich Forschende mit dem Begriff und der Erfassung der Einstellung jahrzehn-
telang intensiv beschaftigten, war die verbreitete Annahme, dass sich aus der Einstellung ei-
nes Menschen auch dessen Verhalten ableiten bzw. vorhersagen lasst. Kessler & Fritsche
(2018) schreiben, dass mittlerweile davon ausgegangen werden kann, dass sich Einstellung
und Verhalten nicht gleichsetzen lassen. Auch der statistische Zusammenhang ist durftig.
(Kessler & Fritsche, 2018)

Ajzen & Fishbein (Ajzen & Fishbein, 2005), welche den Einfluss der Einstellung auf das Ver-
halten eingehend untersuchten, entwarfen daraufhin die Theory of Planned Behavior (TPB),
Ubersetzt “Theorie des geplanten Verhaltens”. Sie legt nahe, dass Verhalten nur durch die
Verhaltensintention direkt vorhergesagt werden kann. Die Vorhersagekraft dieses theoreti-
schen Modells ist inzwischen gut belegt. (Kessler & Fritsche, 2018)

Das Technology Acceptance Model (TAM) von Davis greift die TPB auf und versucht Aussa-
gen darlber zu treffen, weshalb Menschen eine Technik nutzen oder nicht. (Vladova et al.,
2015)

Zunachst soll an dieser Stelle jedoch eine kleine Einfiihrung in den Akzeptanzprozess einge-

schoben werden.

Substanziell fir den Akzeptanzprozess ist die Beziehung zwischen (Akzeptanz-) Objekt, (Ak-
zeptanz-) Subjekt und (Akzeptanz-) Kontext, wie in Abbildung 9 dargestellt. (Lucke, 1995)

Am Beispiel eines Roboters in der ambulanten Altenpflege, wiirde der Roboter das Akzep-
tanzobjekt abbilden. Die Senior:in, in diesem Fall als Akzeptanzsubjekt, wirde den Roboter
wahrnehmen und es kdnnte zu einer positiven Bewertung des Roboters, resp. des Akzep-
tanzobjekts innerhalb des Akzeptanzkontexts kommen. Der Kontext umfasst alle weiteren
Rahmenbedingungen, wie soziale und kulturelle Gegebenheiten, welche auf den Akzeptanz-

prozess einwirken kdnnen. (Schafer & Keppler, 2013)

Akzeptanzsubjekt Akzeptanzobjekt ’;
\ / |
ﬂlbje“- uqd ohjc_kt- ‘

vermittelter |
Akzeptanzkontext '|
L -— ]

Abbildung 9: Beziehung zwischen Akzeptanzsubjekt, -objekt und -kontext. Lucke, 1995, S. 89
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Betrachtet man erwéahnten Prozess, besteht bisher noch keine Einigung dariiber, ab wann von
Akzeptanz gesprochen wird. (Schafer & Keppler, 2013) Daher wird Akzeptanz als verschie-
dene Dimensionen beschrieben. (Wisser, 2018)

Unterschieden wird hierbei in die Einstellungs- sowie Handlungsdimension und zum Teil in
eine normative Dimension. Die (normative-) Wertedimension wird innerhalb dieser Arbeit nicht
als eigenstandige Dimension, sondern als Bestandteil der Einstellungsdimension angesehen.
Es wird angenommen, dass Werte sowie Normen in den Bewertungsprozess mit einfliel3en,

woraus die jeweilige (nicht-) akzeptierende Einstellung resultiert. (Schafer & Keppler, 2013)

Die Einstellungsdimension kann als zentral fur die Akzeptanz angesehen werden, zumal De-
finitionen innerhalb der Akzeptanzforschung existieren, welche die Einstellung als ausschliel3-
liches Kriterium der Akzeptanz bestimmen. (Schéafer & Keppler, 2013)

Akzeptanz kann dementsprechend beschrieben werden, als eine positive oder bejahende Hal-
tung oder Bewertung eines Akzeptanzobjekts. (Klosa, 2016) Dieses Verstandnis kann jedoch
eine Handlungsabsicht oder -bereitschaft miteinschliel3en, nur nicht das Handeln selbst.
(Schéafer & Keppler, 2013)

Laut Beer et al. (2011) konzentriert sich die Forschung beztiglich der Akzeptanz gegeniber
Robotern vornehmlich auf die Einstellung der Nutzer:innen. So heif3t es:

“Research investigating robot acceptance has focused in large part on user attitudes toward
robots.” (Beer et al., 2011, S. 9)

Es ist davon auszugehen, dass viele Forschungsarbeiten ein einstellungsbezogenes Ver-
standnis hinsichtlich dessen aufweisen. Dies unterstreicht die Bedeutsamkeit der Einstellung

innerhalb der Akzeptanz(-forschung) und des Forschungsthemas dieser Bachelorarbeit.

Die Handlungsdimension umfasst dahingegen nicht nur die reine Einstellungs- sondern auch
eine Handlungskomponente im Sinne einer beobachtbaren Handlung, welcher bei einer vor-

liegenden positiven Einstellung erfolgen kann, aber nicht muss. (Schafer & Keppler, 2013)

Innerhalb der Akzeptanzforschung haben sich verschiedene theoretische Modelle entwickelt,
welche die Akzeptanz von Produkten, Innovationen etc. erklaren sollen. (Klosa, 2016)
Relevant fur die gegenwartige Forschungsfrage ist jedoch vor allem die Technikakzeptanzfor-
schung und das zuvor erwahnte TAM. (Davis, 1985)

Dem Modell zur Folge ist die Intention zur Nutzung abhangig von der wahrgenommenen Nutz-
lichkeit und der Einstellung gegeniiber der Nutzung. Letzteres ist wiederum abhangig von der
wahrgenommenen Benutzerfreundlichkeit und ebenfalls der wahrgenommenen Nutzlichkeit
des technischen Produkts. (Davis, 1985)
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Kritisiert wurde das Modell vor allem, weil es keine Einflussfaktoren einbezog und somit keine
umfassenden Analysen zulieR3. (Klosa, 2016)

Daher wurde das theoretische Modell fortlaufend erweitert und umfangreichere Versionen ka-
men hinzu. Faktoren wie subjektive Norm, Erfahrung oder Freiwillig wurden beim TAM 2 inklu-
diert. (Venkatesh & Davis, 2000)

Dieses wurde wenige Zeit spater erneut Uberarbeitet und die Unified Theory of Acceptance
and Use of Technology (UTAUT) entstand daraus. Dabei wurde eine holistische Sicht auf die
Einflussfaktoren der Verhaltensabsicht angestrebt, wobei Leistungs-, Anstrengungserwartung,
sozialer Einfluss und weitere Bedingungen, welche eine Nutzung erleichtern kénnten, berick-
sichtigt wurden. (Venkatesh et al., 2003)

Das TAM 3, welches daraufhin folgte, hingegen berticksichtigte Computer-Angstlichkeit, Wahr-
nehmung der externen Kontrolle usw. (Venkatesh & Bala, 2008)

In der HRI wird gerne auf das TAM zuruckgegriffen, um geeignete Fragebdgen zu erstellen.
Doch auch die UTAUT spielt eine bedeutende Rolle bei der Priifung der Akzeptanz gegenuber
Robotern. (Sim & Loo, 2015)

Einen weiteren Schritt wagt das Almere Model, welches als Erweiterung des UTAUT angese-
hen werden kann. (Abb.: 10) Dieses Akzeptanzmodell wurde entwickelt, um die Akzeptanz
von Senior:innen gegenuber assistiven sozialen Akteuren zu testen. (Heerink et al., 2010)

Social ‘ Facllitating
Influence | Conditions

Perceived
Adaptivity

Perceived
Ease of Use

-

Perceived |

Enjoyment

Social

Moderating

Percelved Factors

Sociability

Abbildung 10. Almere Model. Heenrik et al., 2010, zitiert nach Felding et al., 2023, S. 1141
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4.3. HRI: Forschungsmethoden

Die angewandten Messmethoden in der HRI sind vielfaltig. Je nachdem, welcher Forschungs-
frage man nachgehen mochte, stehen dafur geeignete quantitative, qualitative oder mixed-
method Ansétze zur Verfligung. Diesen reichen von ethnographischen Studien iber Beobach-
tungsstudien bis hin zu User Studies. Diese sind fur das junge Forschungsfeld besonders
wertvoll, allerdings sind quantitative Methoden, wie die Selbsteinschatzung mittels Fragebo-
gen, vorherrschend. (Bartneck et al., 2020c)

Beziglich der Einstellungsmessung findet der Negative Attitude Towards Robots Scale
(NARS) haufig Anwendung. (Naneva et al., 2020)

Insgesamt besteht dieser aus drei Subskalen und 14 Items. So misst er zum einen, die nega-
tive Einstellung zu Situationen und Interaktionen mit Roboter (Subskalal), negative Einstellung
zu sozialem Einfluss von Robotern (Subskala 2) und zum anderen negative Einstellung zu
Emotionen in der Interaktion mit Robotern (Subskala 3). (Abb.: 11) (Nomura et al., 2004) Die
Selbsteinschéatzung geschieht mit einer funfstufigen Likert-Skala. (Nomura et al., 2006)

In diesem Zusammenhang entwickeln Forschende oftmals weitere Subskalen, welche sich am
Almere Model oder UTAUT orientieren, um u.a. die kognitive Einstellung alterer Menschen zu

erfassen. (Naneva et al., 2020)

[tem Sub
No. Questionnaire ltems Scale
I 1 would feel uneasy if robots really had emotions, S2
2 Something bad might happen if robots developed into living beings. S2
3 1 would feel relaxed talking with robots.* S3
1 I would feel uneasy if [ was given a job where I had to use robots S1
5 If robots had emotions. 1 would be able to make friends with them.* S3
6 | feel comforted being with robots that have emotions,” S3
7 The word “robot” means nothing to me, S1
8 | would feel nervous operating a robot in front of other people S1
% 1 would hate the idea that robots or artificial intelligences were making judgments about things. S1
10 1T would feel very nervous just standing in front of a robot. S1
11 I feel that if T depend on robots too mach, something bad might happen. S2
12 | would feel paranoid talking with a robot, S1
13 I am concerned that robots would be a had influence on children. S2
14 1 feel that in the future society will be dominated by robots. S2

{(*Inverse Item)

Abbildung 11. Negative Attitude Towards Robots Scale. Nomura et al., 2004, S. 2.

Weiterhin ist der Godspeed Questionnaire Series (GQS) ein etabliertes Instrument zur Bewer-
tung der Anthropomorphisierung und Vertrautheit gegeniuber Robotern. Er spricht damit die
affektive Einstellungsdimension an und umfasst insgesamt finf Dimensionen, wobei jede als
eigenstandiger Fragebogen angewandt werden kann. (Abb.: 12) Die Skalen bestehen aus
funfstufigen semantischen Differentialen, z.B. Machinelike und Humanlike. (Bartneck et al.,
2009)
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Pepper, Robear & Co.: Einstellung gegeniber humanoiden Robotern in der Altenpflege — Deutschland und Japan
im Vergleich

GODSPEED I: ANTHROPOMORPHISM
Please rate your impression of the robot on these scales:
UFORr—miciE3nwT ooy hORREZFMHL T ZEWn,

Fake IO LS 1 2 3 4 5 Notural BZAAE
Machinelike ##REY 1 2 3 4 5  Humanlike ARAHY
Unconscious BRIZ AL 1 2 3 a 5  Conscious BREH-TLS
Artificiol AR 1 2 3 4 5 Lifelike £h8Y
Moving rigidly ¥ B0 1 2 3 4 5  Moving elegently;tE iz

GODSPEED I1I: ANIMACY
Please rate your impression of the robot on these scales:
PLFOARr—c ST ool y hORMSGEIFEML TSI,

Dead JEATUS 1 2 3 g 5  Alive £&TUS
Stagnant MO 1 2 3 a 5 Lively $&4 &L LA
Mechanical #EREG/E 1 2 3 4 5 Organic #H{Re97L
Artificial ATBZ 1 2 3 El 5 Lifelike £¥89/4

Inert FiERL 1 2 3 4 5 Interactive XMEEAVAL
Apathetic FBJOAE 1 2 3 4 5  Responsive RIGDHD

GODSPEED I1I: LIKEABILITY
Please rate your impression of the robot on these scales:

LLFD AR —ZReSWT ZOrRy PO ZEFH LT S0,

Dislike #ELN 1 2 3 a 5 Like $7&
Unfriendly SRUAIZS 1) 1 2 3 a 5  Friendly BIL&®T1
Unkind R84 1 2 3 4 5 Kind 88
Unpleosant FfRtR/z 1 2 3 a 5 Pleasant tRRA
Anful DEW 1 2 3 4 5 Nice R\

GODSPEED IV: PERCEIVED INTELLIGENCE
Please rate your impression of the robot on these scales:
UFDAr—nZ i ESWT ZOoRy hOMEEFFML TS EZS W,

Incompetent HRRE/L 1 2 3 4 5 Competent FHEAD
Ignorant HEHE/Z 1 2 3 4 5  Knowledgeable $H1U 72
Irresponsible SHEL 1 2 3 4 5  Responsible HEDH D
Unintelligent HMPTAZLY, 1 2 3 4 5 Intelligent $N897
Foolish @M /L 1 2 3 4 5  Sensible WA/

GODSPEED V: PERCEIVED SAFETY
Please rate your emotional state on these scales:
UTFORr— Ml ESNTHRTEDLORIELIFM L TS S,
Anxious FEE 1 2 3 B 5  Reloxed BHMIVE
Agitated HELTLS 1 2 3 4 5 Calm SR
Quiescent SEERAR 1 2 3 4 5 Surprised WLV

Abbildung 12. Godspeed Questionnaire Series. Bartneck et al., 2009, S. 79.

4.4. HRI: Anthropomorphisierung

Doch was versteht man eigentlich unter dem Begriff Anthropomorphisierung?
Wie sich moglicherweise aus dem GQS erahnen liel3, beschreibt er einen Vorgang, bei wel-

chem menschliche Eigenschaften auf nicht-menschliche Dinge Ubertragen bzw. diesem
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zugeschrieben werden. Sie ist integrales Element bei der Einstellung und Akzeptanz der Nut-
zer:innnen und es besteht signifikante wissenschaftliche Evidenz, dass ein menschenahnli-
ches Erscheinungsbild vorwiegend positive Reaktionen hervorruft, wie Mara et al. (2022) und

Roesler et al. (2021) in umfangreichen Meta-Analysen zeigen.

In diesem Zusammenhang gilt es auch die Uncanny Valley Hypothese zu erlautern. (Mori et
al., 2012)

Diese besagt, dass, ein Roboter umso vertrauter eingeschatzt wird, je menschenahnlicher er
gestaltet wird. Bis zu einem Punkt, wo er vom Menschen fast nicht mehr unterscheidbar ist,
nimmt diese Sympathie schlagartig ab. Das daraus resultierende ,Tal“ wird als sog. Uncanny
Valley bezeichnet. (Mori et al., 2012) In Abbildung 13 bildet die x-Achse das Mal3 der Men-
schenéhnlichkeit und die y-Achse die Vertrautheit ab. Der Effekt verstéarkt sich, sollte das Ob-
jekt in Bewegung sein, reprasentiert durch die gestrichelte Linie.

Allerdings handelt es sich hierbei lediglich um eine vorgeschlagene Idee. Der Autor selbst hat
dazu keine empirischen Arbeiten angefertigt, um seine Hypothese zu prifen. (Bartneck et al.,
2020b) Inwiefern sich der Uncanny Valley Effekt bestatigen oder widerlegen lasst, bleibt bis-
lang offen, da zu wenige Studien mit hoch anthromorphen Robotern existieren. (Mara et al.,

2022)

uncanny valley ,

i moving
stil ——— healthy

familiarity

human likeness 509% 100%

'

! '

corpse 1™ 1 prosthetic hand
s 3
. 1]
LY "

- .

zombie

-

Abbildung 13. Die Uncanny Valley Hypothese. Mori, 1970, zitiert nach Bartneck et al., 2020b, S. 53
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Bartneck et al. (2020b) weisen darauf hin, dass es sich bei der Anthropomorphisierung um ein
multidimensionales Konzept handelt. Dieses auf nur eine Dimension herunterzubrechen, bildet
die Wirklichkeit nicht adaquat ab.

Die Abnahme der Sympathie lasst sich den Forschenden nach auch anders erklaren. So
schreiben sie:

“A simple possible explanation of why humanlike robots are liked less than, for example, toy
robots, is that the difficulty of designing a robot to perform to user expectations increases with
its complexity.” (Bartneck et al., 2020b, S. 53).

Es ist wichtig zu betonen, dass der Forschungsstand in diesem Bereich standig wachst. Neue
Studien und Erkenntnisse kdnnen zu einer tieferen Einsicht in die Einstellung gegenuber hu-
manoiden Robotern filhren und dazu beitragen, dass diese Technik besser an die Bedurfnisse

und Erwartungen der Menschen angepasst werden kann.
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5. Exemplarische Auswahl geeigneter Studien

Nachdem die theoretischen Grundlagen geklart wurden, wird in diesem Teil der Arbeit konkret
auf die Forschungsfrage eingegangen. Betrachtet werden Publikationen zum Thema, welche

im Zeitraum 2017-2023 vero6ffentlich wurden. Die Recherche wurde im Juli 2023 durchgefihrt.

Vorab sei erwahnt, dass das folgende Kapitel kein systematisches Review darstellen soll, um
den begrenzten Umfang der Bachelorarbeit gerecht zu werden. Bei der Recherche wurde sich
dennoch am methodischen Vorgehen orientiert.

Die Recherche wurde auf Google Scholar beschrankt. Wissenschaftliche Datenbanken wie
Psychinfo und Web of Science wurden zwar bei der Recherche in Betracht gezogen, jedoch
war kein kostenfreier Zugang tber das Bildungsinstitut moglich.

Im ersten Schritt wurde eine allgemeinere Suche mit den Keywords:

(attitude OR acceptance) AND robot AND (germany OR japan) angelegt.

Da diese Suche nur zum Teil befriedigende Ergebnisse erzielte, wurden die Keywords im zwei-
ten Schritt spezifiziert, woraus sich folgende Begriffe ergaben:

(attitude OR acceptance) AND (robot OR social robot OR service robot OR humanoid robot)
AND (old* OR elder* OR care OR nurs*) AND (germany OR japan OR cult*).

Bei der Suche wurden jeweils die ersten flinf Ergebnisseiten von Google Scholar berlicksich-
tigt. Es wurde sich vornehmlich, aber nicht ausschlieRlich, auf Ubersichtsarbeiten konzentriert.

Sowohl qualitative als auch quantitative und mixed-method Anséatze wurden einbezogen.

Die Ergebnisse wurden daraufhin gesichtet und nach Inklusionskriterien beurteilt. Geeignete

Studien wurden ausgewahlt, wenn sie:

o die Akzeptanz und/oder Einstellung gegentber Robotern mit humanoidem Erschei-
nungsbild bertcksichtigen

e eine Altersgruppe = 60 Jahre bedenken bzw. das Altenpflege, Pflegesetting betrachte-
ten

¢ die Standorte Deutschland und/oder Japan betrachten

o kostenfreien Zugriff des Volltexts gewadhren

e in englischer Sprache verfiigbar sind.
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Wie in vorherigen Kapiteln erwahnt, weisen die meisten sozialen Roboter bzw. Roboter, wel-
che im Pflegekontext eingesetzt werden, eine menschenéhnliche Struktur auf. Daher wurden
verwandte Suchbegriffe (soziale Roboter, Serviceroboter, etc.) mit einbezogen.

Bei der Auswahl der Studien wurde zudem darauf geachtet, nicht ausschlielich die Perspek-
tiven von Experten oder Betroffenen einzubeziehen. Auch Umfragen in der allgemeinen Be-
volkerung sind aufschlussreich, da die informelle Pflege einen erheblichen Teil des Pflegesek-
tors ausmacht, wie anfangs beschrieben. Jede befragte Person kann somit potenzieller Ange-

horig:er eines/einer Pflegebedirftigen sein.

Unter Berlcksichtigung der zuvor formulierten Kriterien, konnten insgesamt neun Arbeiten
ausgemacht werden.

Wie zu Beginn festgehalten, erhebt die vorliegende Arbeit nicht den Anspruch eines vollstan-
digen systematischen Reviews. Daher wird auf ein Flussdiagramm verzichtet. Um den Rah-
men der Bachelorarbeit nicht zu Ubersteigen, wurden funf der insgesamt neun Treffer ausge-
wahlt.

Hierbei wurden grof3tenteils systematische sowie Literatur Reviews inkludiert. Aufgrund des
ahnlichen Aufbaus konnte eine gute Vergleichbarkeit gewdahrt werden. Allerdings legten sie
unterschiedliche Forschungsschwerpunkte, sodass die Thematik aus unterschiedlichen Ge-
sichtspunkten betrachtet werden kann.

Fur eine entsprechende Expertise der Hauptakteur:innen in diesem Berufsfeld, wurde zudem
eine qualitative Studie betrachtet, um einen Kontrast der Erkenntnisse aus den Ubersichtsar-
beiten herzustellen.

Um eine angemessene Einordnung in die Forschungslandschaft der HRI zu gewabhrleisten,
stammt die Mehrzahl der Publikationen aus dem International Journal of Social Robotics.
Ebenfalls wurde jeweils eine Publikation des Journal of Medical Internet Research und des
Contemporary Nurse einbegriffen.

Diese werden nun exemplarisch vorgestellt, um den aktuellen Forschungsstand zu umrei3en.
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Publikation

Methodik

Erkenntnis

Busse et al. (2021).

Views on Using Social Ro-
bots in Professional Care-
giving: Content Analysis of
a Scenario Method Work-
shop.

e Szenario-Ansatz mit Expert:innen (N=88) aus
Deutschland, Osterreich, Schweiz

o darunter Pflegefachkrafte, Medizinstudenten,
Patientenvertretung, Softwareentwickler etc.

e Szenarios betrachteten analoge Pfelge, voll-
standig robotikgestlitzte Pflege und Variatio-
nen ebendieser

e ausgewertet mit qualitativer Inhaltsanalyse

¢ allgemein positive Einstellung gegeniiber Robotern

e generell aufgeschlossen gegeniber der Unterstut-
zung von Fachpflegekrafte durch Roboter

e Experten sahen Nutzendenakzeptanz als aus-
schlaggebend bei der Nutzung von Robotern an

Gasteiger et al. (2023).

Factors for Personalization
and Localization to Opti-
mize Human-—Robot Inter-

action: A Literature Review

e Literatur Review, wobei 42 Publikationen be-
trachtet wurden (N = 5935)

e japanische Stereotype konnten nicht bestatigt wer-
den, da Einstellung gegenlber Robotern im Ver-
gleich zu anderen Landern nicht allzu positiv ist

e im Vergleich zu China und Niederlande hat Japan
negativere Einstellung

¢ allgemein existieren klare kulturelle Unterschiede in
der HRI

Lim et al. (2021).

Social Robots on a Global
Stage: Establishing a Role
for Culture During Human—

Robot Interaction.

e Literatur Review, wobei 50 Publikationen be-

trachtet wurden

e Menschen aus Japan allgemein nicht besonders po-
sitiv eingestellt gegentber Robotern, trotz gangiger
Uberzeugung

e mdgliche Erklarung ist, dass durch erhéhte Exposi-
tion von Robotern realistischere Perspektiven auf
Starken und Schwéchen der Technik entwickelt

wurden
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Menschen aus Japan fihlen sich durch Roboter we-
niger emotional angesprochen als Menschen aus
Frankreich

japanische Personen bevorzugen Roboter, welche
sich den japanischen Sitten nach verhalten und ja-
panisch sprechen

Menschen im Allgemeinen bevorzugen Roboter,
welche sich &hnlich ihrer eigenen Kultur (Mimik,
Gestik, Sprache etc.) verhalten

japanische Personen besitzen starkere Tendenz zur
Anthropomorphisierung, erklart durch haufigere Ex-

position von Robotern im taglichen Leben

Naneva et al. (2020).
A Systematic Review of At-
titudes, Anxiety, Ac-
ceptance, and Trust To-
wards Social Robots

systematisches Review, wobei 97 Publikatio-
nen, groftenteils aus den USA, Deutschland
und Japan, einbezogen wurden
durchschnittliche Stichprobengrof3e von N =
135

betrachteten u.a. affektive Einstellung (z.B.
Emotionen gegeniber Einstellungsobjekt),
kognitive Einstellung (z.B. Gedanken zum Ein-
stellungsobjekt) und allgemeine Einstellung

(verhaltensbezogene

affektive Einstellung zu sozialen Robotern von Ja-
pan und Deutschland ist &hnlich

kognitive Einstellung in Japan negativ im Vergleich
zu Frankreich

allgemeine Einstellung in Deutschland negativ im
Vergleich zur USA und Neuseeland (Japan konnte
nicht verglichen werden, da zu wenige Daten)

im L&ndervergleich konnte kein Unterschied in der
Angst gegenuUber sozialen Robotern festgestellt

werden
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Einstellungskomponente z.B. Ausmalf in dem

Personen mit sozialen Robotern interagieren)

positive affektive Einstellung gegeniber sozialen
Robotern im Gesundheitswesen und als Begleitung
bzw. im hauslichen Gebrauch

keine Evidenz zur Veranderung der Einstellung im

betrachteten zeitlichen Rahmen

Papadopoulos et al.
(2018).

Views of nurses and other
health and social care
workers on the use of as-
sistive humanoid and ani-
mal-like robots in health
and social care: a scoping

review

Scoping Review, wobei 19 Publikationen aus
verschiedenen Landern betrachtet wurden

japanische Krankenpfleger:innen unsicher bzgl. der
Fahigkeiten von Robotern, sorgen sich zudem um
Sicherheit

allgemein positive Einstellung bei Pflegekraften ge-
genlUber humanoiden und tierdhnlichen Robotern in
der Altenpflege

ebenfalls positive Einstellung aus Sicht der Angeho-

rigen
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6. Diskussion und Implikationen fir zuklnftige Forschung

Zusammenfassend lasst sich festhalten, dass kulturelle Aspekte durchaus Einfluss auf die Ein-
stellung gegentber Robotern nehmen. Obwohl sich allgemein eine positive Haltung gegen-
Uber dem Einsatz von Robotern in der Pflege erkennen lasst, ist der verbreitete Archetyp einer
besonderen Faszination in Japan demgegeniber haltlos. (Lim et al., 2021)

Im Gegenteil: Japan verzeichnet eine vergleichsweise wenig positive Einstellung gegenlber
Robotern. (Naneva et al., 2020) Im direkten Vergleich zwischen Japan und Deutschland
scheint sich die Einstellung der beiden Lander gegeniber humanoiden Robotern zu @hneln,

worauf auch Nomura (2017) und Bernotat und Eyssel (2018) hindeuten.

Die Ergebnisse sollten dennoch mit Vorsicht betrachtet werden. Die Kultur existiert nicht und
umso weniger lasst sich von einem geographischen Standort auf die kulturellen Hintergriinde
eines Menschen schlieBen. Bedenkt man den derzeitigen Personalmangel in der Pflege und
die aktive Anwerbung ausléndischer Fachkréfte, so kénnen auch innerhalb einer Nation di-
verse kulturelle Unterschiede gegeben sein. Zumal Kultur viel mehr umfasst als Sprache und
Verhaltensweisen. In der Realitat erschliel3en sich weitaus mehr Nuancen. (Cohen, 2009)

Es ist auffallig, dass in den betrachteten Ubersichtsarbeiten deutlich weniger Studien aus Ja-
pan einbezogen werden als aus westlichen Regionen, wie Europa und den USA. Da viele der
Roboter in Japan entwickelt und eingesetzt werden, ist es dadurch erklarbar, dass etwaige
Forschungsartikel in japanischer Sprache verfasst sind und daher nicht beriicksichtigt werden
konnten. (Papadopoulos et al., 2018)

Zafrani und Nimrod (2019) weisen allerdings daraufhin, dass die Publikationen dadurch kultu-

rell voreingenommen sein kénnten.

Auch sei angemerkt, dass Partizipant:innen Uberwiegend freiwillig an Studien teilnehmen. Es
besteht daher die Annahme, dass diese Teilnehmer:innen eine Gruppe reprasentieren, welche
prinzipiell aufgeschlossener oder interessierter an technischen Systemen ist. Dies steht im
Kontrast zu moéglichen Berlihrungséngsten gegentiber Technik und geringer Technikaffinitat
bei alteren Menschen. Um diesen Beruhrungsangsten entgegenzuwirken mussen die Nutzen-
den, insbh. Senior:innen altersgerecht geschult werden. (Deutscher Bundestag, 2020)

Es ist daher fraglich, inwieweit diese Studien reprasentativ und aussagekréftig sind bzw. in-
wiefern sie die tatsachliche Nutzendengruppe beriicksichtigen.

Viele Befragungen beruhten auRerdem auf hypothetischen Annahmen. Es konnte jedoch ge-
zeigt werden, dass sich die Einstellung verbessern kann, wenn man in direkte Interaktion mit

einem Roboter tritt. (Lim et al., 2021)
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In der Auseinandersetzung mit dem Forschungsthema ist deutlich geworden, dass die Literatur
einen pathogenetischen Ansatz verfolgt. Publikationen, welche z.B. Anforderungen an soziale
Roboter in der Geriatrie formulierten, gingen in erster Linie von gesundheitlichen Einschran-
kungen aus. (Gisinger, 2018) Indem der Roboter ausschlie3lich Einschrankungen erkennt und
zunehmend Aufgaben und Dienste Ubernimmt, kann ein ungewinschter gegenteiliger Effekt
in Bezug auf Autonomie erzielt werden. (Deutscher Bundestag, 2020)

Roboter sollten in diesem Kontext gesundheitliche Ressourcen erkennen und férdern kénnen,
was bei der Entwicklung bedacht werden sollte. Das Verfolgen eines salutogenetischen An-
satzes kann hilfreich bei der Unterstitzung der Autonomie und Selbstbestimmung élterer Men-
schen sein. (Deutscher Bundestag, 2020) Dabei ist es hilfreich alle relevanten Akteur:innen
mit Beginn des Entwicklungsprozesses einzubeziehen, um die Technik bedarfsgerecht zu ge-
stalten. Durch den interdisziplindren Austausch kann dies die Erarbeitung von Workshops und
Anleitungen im Nachgang erleichtern. (Deutscher Bundestag, 2020)

Dies spiegelt sich auch in den betrachteten Artikeln wider. Grundlage der meisten Studien
waren technikbezogene theoretische Modelle, wie TAM und UTAUT. (Naneva et al., 2020)
Zafrani und Nimrod (2019) appellieren daran auch theoretische Modelle aus der Gerontologie
zu bedenken und diese in der HRI einzubinden.

Hinzukommt, dass TAM und UTAUT, bestimmte Charakteristika nicht berticksichtigen. Fir die
Erklarung der Interaktion mit sozialen Robotern waren Faktoren wie bspw. Glaubwirdigkeit
und Erscheinungsbild des Roboters, soziale Fahigkeiten oder soziale Intelligenz vorteilhaft.
Fragebdgen, wie NARS, konzentrieren sich vorwiegend auf negative Aspekte seitens der Ein-
stellung. Auch Faktoren, welche zu einer positiven Einstellung beitragen sollten bedacht wer-

den.

Weiterhin zeigte sich, dass bei Forschungen mehrheitlich auf quantitative Forschungsmetho-
den zuriickgegriffen wurde. Dies ist erklarbar durch die Wirtschaftlichkeit der Methode. Jedoch
geben Fragebbgen, wie der NARS, wenig Aufschluss Uber die zugrundeliegenden Ursachen,
die zu einer negativen Einstellung gefiihrt hat. Daher wird empfohlen auch mixed-method An-
sétze in Betracht zu ziehen. (Zafrani & Nimrod, 2019)

Da sich die Wahrnehmung gegeniiber Roboter im zeitlichen Verlauf &ndern kann, etwa durch
steigendes Alter oder Anderung des gesundheitlichen Zustands, sind einmalige Befragungen
oder kurzweilige Studien nicht immer forderlich. (He et al., 2022) Einstellungsanderungen kon-
nen auch erst nach einiger Zeit auftreten und sich aus der Interaktion des Systems ergeben,
daher ben6étigt es Langzeitstudien, welche dies beobachten. Verantwortlich kann u.a. der Neu-
heitseffekt sein. Wenn dieser schwindet, vergeht das Interesse die Technik zu nutzen. (Bart-
neck et al., 2020a)
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Hinsichtlich der betrachteten Publikationen wurde auch deutlich, dass informelle Pflegende
(z.B. Familienangehdrige) wenig Beachtung fanden. Auch hier betonen Zafrani und Nimrod
(2019) die Wichtigkeit der Forschung hinsichtlich der Einstellung alterer Menschen sowie for-

mellen und informellen Pflegenden in realen Umgebungen.
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7. Limitationen

Die HRI bildet ein komplexes Forschungsfeld ab. Es ist daher zu betonen, dass weitaus mehr
Faktoren auf die Einstellung eines Menschen gegeniiber einem Roboter haben kénnen als die
menschenahnliche Gestaltung oder der kulturelle Hintergrund.

Zudem liel3 die Arbeit datenschutzrechtliche Fragen und Besorgnisse angesichts der Sicher-
heit sowie Ethik aul3en vor, welche auch Einfluss auf die Einstellung haben kénnen.
Emotionen bilden ein weiteres groRes Segment der HRI. Insbesondere die technische, hard-
warenahe Realisation, z.B. von Emotionserkennung und -spiegelung, stellt Ingenieure vor
enorme Herausforderungen. Auch diese Dimension wurde nicht ganzlich eingeschlossen in

Anbetracht des begrenzten Umfangs der Bachelorarbeit.

8. Fazit

Japan und Deutschland ahneln sich in ihrer Einstellung gegeniiber humanoiden Robotern im
Altenpflegekontext. Allerdings bendgtigt es noch weitere Langzeitstudien, welche sich dem in-
terkulturellen Vergleich widmen und das Augenmerk auf die geriatrische Pflege legen. Ge-
mischte quantitative und qualitative Methoden sind dabei von Vorteil. Dabei sollten die Haupt-
akteur:innen und pflegende Angehorige nicht auf3er Acht gelassen werden und Studien sollten

um theoretische gerontologische Modelle ergénzt werden.

Der demographische Wandel und die damit einhergehenden Veranderungen in der Pflege
kénnen nicht nur als Herausforderung wahrgenommen werden. Er bietet die Chance, die not-
wendige Digitalisierung im Gesundheitssektor voranzutreiben. Dies kann nicht nur die Pflege-
branche entlasten, sondern bietet zugleich unheimliches Unterstlitzungspotential fiir pflegebe-

durftige Senior:innen, um die Autonomie und Selbstbestimmung im Alter aufrechtzuerhalten.
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