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Vorwort

Eine soziologische Betrachtung von Technik zeichnet sich unter anderem dadurch aus, dass

das Bedingungsverhältnis zwischen den technischen Artefakten und den sozialen Kontex-

ten, in die jene eingebettet sind, als ein interdependentes – zu beiden Seiten hin gleicher-

maßen konstitutives – angesehen wird. Diesem Wesenszug soziologischer Perspektiven

auf Technik trägt der Titel dieser Reihe Rechnung, insofern von einer soziokulturellen Ein-

färbung von Technik sowie – vice versa – eines Abfärbens von technikinhärenten Merkma-

len auf das Soziale auszugehen ist. Darüber hinaus schieben sich zwischen den vielfältigen

Kontexten der Forschung, Entwicklung, Herstellung, Gewährleistung und Nutzung zusätzli-

che Unschärfen ein, die den unterschiedlichen Schwerpunktsetzungen und Orientierungen

dieser Kontexte geschuldet sind: In einer hochgradig ausdifferenzierten Gesellschaft ist das

Verhältnis von Sozialem und Technik durch je spezifischen Ent- und Rückbettungsdynami-

ken gekennzeichnet.

Die Reihe Working Papers kultur- und techniksoziologische Studien (WPktS) bietet eine

Plattform für den niederschwelligen Austausch mit Kolleg_innen und steht Wissenschaft-

ler_innen und Student_innen aller Universitäten, Fachrichtungen und Institute für die Veröf-

fentlichung ihrer Forschungs- und Qualifikationsarbeiten offen. Der thematische Rahmen ist

hierfür mit Absicht breit gewählt und kann mit verschiedensten Darstellungsformen – vom

Essay über die Forschungsskizze bis zum Aufsatz – bearbeitet werden.

Die Reihe WPktS erscheint seit 2008; jede Ausgabe kann Online (www.uni-due.de/wpkts)

als PDF-Dokument abgerufen werden.

Die Herausgeber

Berlin und Essen, im April 2015
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Zur Evaluation von Mensch-Roboter Interaktionen (MRI) – ein methodi-
scher Beitrag aus soziologischer Perspektive1

Diego Compagna & Manuela Marquardt
Dr. phil. Diego Compagna / diego.compagna@tu-berlin.de
Manuela Marquardt (cand. M.A.) / manuela.marquardt@gmx.de

Keywords
Krisenexperimente, Rahmenanalyse, Ethnomethodologie, Symbolischer Interaktionismus, Soziale Robotik

Abstract
Trotz ihrer zentralen Bedeutung für die Weiterentwicklung von Mensch-Roboter Interaktionen (MRI), stellt die
Evaluation der Interaktion zwischen Menschen und sozialen Robotern nach wie vor eine der wichtigsten me-
thodologischen Herausforderungen dar. Dieser Beitrag stellt auf der Basis von soziologischen Interaktionsmo-
dellen eine theoriegeleitete Methode vor, die dazu in der Lage sein soll, wichtige Aspekte einer gelungenen
Interaktionserfahrung zu identifizieren und damit die Qualität der Interaktion zu evaluieren. Sie eignet sich
besonders gut für experimentelle Forschung in Laboren und Entwicklungsumgebungen. Im Kern basiert die
Methode auf der Anwendung von Harold Gafinkel’s Krisenexperimenten, kombiniert mit Erving Goffman’s Rah-
menanalyse. Den theoretischen Hintergrund der Evaluation bildet eine soziologische Definition sozialer Inter-
aktion aus Theorien des Symbolischen Interaktionismus Paradigmas.

1. Einleitung

Im Bereich der MRI stehen zwei Fragen im Zentrum des Interesses: Erstens, welche Ein-

flussfaktoren bestimmen, ob eine Interaktionserfahrung als gelungen bewertet wird? Zwei-

tens, in welchem Ausmaß und in welchen Situationen werden Interaktionsmodelle präferiert,

die sich an konventionellen (sozialen) Interaktionserfahrungen mit anderen Menschen ori-

entieren (etwa im Vergleich zu typischen Mensch-Maschine Interaktionen). Beide Fragen

sind eng miteinander verflochten – bezieht sich die erste Frage auf die Bewertung der Qua-

lität der Interaktion, zielt die zweite Frage auf die womöglich2 situative Variabilität der Be-

wertungsmaßstäbe ab. Ziel dieses Beitrags ist es, theoretisch und empirisch fundierte kon-

zeptuelle Überlegungen für eine Methode zu präsentieren, die in der Lage ist, beide Fragen

gleichermaßen zu adressieren. Sie basiert im Kern auf dem Prinzip der von Harold Garfinkel

1 Die diesem Beitrag zugrundeliegende Forschung hat im Rahmen einer interdisziplinären Nachwuchsfor-
schergruppe stattgefunden, die vom Bundesministerium für Bildung und Forschung (BMBF) gefördert wird.

2 Womöglich – da es auch sein kann, situationsübergreifende Qualitätsmerkmale für gelungene Interaktions-
erfahrungen zu identifizieren.
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entlehnten Krisenexperimente zur Identifikation der Grenzen des (sozialen) Interaktions-

spielraumes, angereichert mit einer von Erving Goffman inspirierten Rahmenanalyse, um

der situativen Variabilität Rechnung zu tragen. Der Beitrag ist wie bereits erwähnt konzep-

tueller Natur, da die präsentierte Methode in dieser Form noch nicht angewandt wurde – es

existieren allerdings empirische Befunde, die für die Eignung der Methode sprechen und

gleichzeitig Hinweise für spezifische Konstellationen von Rahmungen und den Umgang mit

induzierten Krisen geben – der, wie später zu zeigen sein wird, als Maßstab für die Bewer-

tung der Qualität der Interaktion herangezogen werden kann.

Hierfür wird zunächst der Stand der Forschung (2.) im Bereich der Evaluation von MRI prä-

sentiert, um anschließend die theoretischen Grundlagen (3.) der vorgeschlagenen Methode

vorzustellen. Dabei wird näher auf den Begriff symbolisch vermittelter Interaktion, die Eth-

nomethodologie und die Rahmenanalyse eingegangen, um auf der Basis dieser genuin so-

ziologischen Konzepte und Theorien eine generische Methode vorzuschlagen (4.). Dieser

konzeptuelle Teil wird durch den Vergleich zweier empirischer Fallstudien (5.) unterfüttert.

Abschließend erfolgt eine Zusammenfassung und kritische Reflexion (6.) der Eignung der

hier präsentierten Methode zur Qualitätsevaluation von MRI.

2. Stand der Forschung der (soziologischen) Evaluation von Mensch-Roboter Inter-
aktionen

Die MRI Forschung ist nach wie vor verhaftet in einer psychologischen, und damit – sozio-

logisch betrachtet – methodologisch individualistische3 Sichtweise (vgl. etwa Wykowska et

al. 2014, Feil-Seifer et al. 2007, Kahn et al. 2007 und die meisten der Paper in Herrmann

2013).

Soziologisch inspirierte Ansätze, basierend auf soziologischen Modellen, Definitionen und

sozialen Handlungs- und Interaktionstheorien, gibt es äußerst wenige (vgl. etwa Burg-

hart/Haeussling 2005, Compagna/Muhl 2012). Burghart und Haeussling entwerfen einen

netzwerkbasierten Ansatz, der den operationalen Prozessen von Robotern bzw. Maschinen

3 Diese zeichnet sich dadurch aus, dass soziale Phänomene auf das (absichtsvolle) Handeln einzelner Indi-
viduen zurückgeführt werden.
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eine direkte soziale Effektivität zuschreibt und evaluieren damit Mensch-Roboter Koopera-

tionen. Die Kooperation wird anhand von vier Ebenen und deren Unterebenen klassifiziert,

die soziologische und technische Parameter berücksichtigen. Hierzu gehören der Interakti-

onskontext (Level A), die Kooperation, verstanden als interagierendes Netzwerk (Level B),

die Aktivität und Intentionen der beteiligten Akteure (Level C) und zuletzt die non-verbalen

Handlungen und Emotionen (Level D). Eine intuitive Interaktion steht für sie für die Qualität

der Kooperation.

Interaktionell-inspirierte Forschungen wurden im Bereich der MRI von der interaktionellen

Linguistik proklamiert und vorangetrieben, die auf ethnomethodologischer Konversations-

analyse beruht, welche in engem Zusammenhang mit Garfinkel’s Ethnomethodologie steht

(vgl. Pitsch et al. 2012, 2013, Pitsch/Wrede 2014). Befunde zu lernfähigen Robotern beto-

nen hier die interaktionelle Dimension des Lernens, die bspw. die Fähigkeit des Sprecher-

wechsels (turn-taking), der Herstellung gemeinsamer Aufmerksamkeit (joint attention) und

die Notwendigkeit geeigneter Feedback Mechanismen (grounding) einschließt (vgl. Wrede

et al. 2009).

All diese Ansätze sollten für zukünftige Forschung berücksichtigt werden, um einen über-

greifenden, soziologisch inspirierten und interdisziplinär anschlussfähigen Analyserahmen

für empirische Studien innerhalb der MRI zu gestalten.

Während die bisherige Forschung zum Großteil auf der Annahme basiert, dass Interaktion

in irgendeiner Weise Resultat zweier monolithischer Köpfe ist, die autonom in der Lage sind,

konsistente Bedeutungen der Welt herzustellen und ihre Annahmen von Zeit zu Zeit mit

anderen abzugleichen, soll die hier präsentierte Evaluationsmethode auf dem Verständnis

symbolisch vermittelter Interaktion aufbauen. Dazu werden im Folgenden die theoretischen

Grundlagen der hier präsentierten Methode vorgestellt.

3. Theoretische Grundlagen

Der von George Herbert Mead inspirierte symbolische Interaktionismus, Harold Garfinkel’s

Ethnomethodologie und Erving Goffman’s Rahmenanalyse teilen – neben der Kritik an Tal-

cott Parson’s Strukturfunktionalismus – die Grundannahme, dass soziale Ordnung von den
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Individuen selbst geschaffen wird. Der Fokus liegt hierbei auf symbolischen Interaktionspro-

zessen, denen sich interpretativ genähert wird. Im Folgenden soll nun knapp auf diejenigen

theoretischen Grundlagen der drei Autoren eingegangen werden, die für die darzustellende

Methode von Bedeutung sind.

George Herbert Mead entwirft in „Geist, Identität und Gesellschaft“ einen Handlungsbegriff,

bei dem die Bedeutung eines Symbols intersubjektiv in der sozialen Interaktion ausgehan-

delt wird und damit stets von der Reaktion des Anderen (alter) auf eine Aktion von ego

abhängt (vgl. Mead 1934/2013). Die Bedeutung konstituiert sich ex post. Soziale Realität ist

das Resultat einer erfolgreichen Interaktion zwischen mindestens zwei Entitäten. Dieses

von Mead vorgedachte Grundmodell findet sich auch im Sozialkonstruktivismus, der dann

verstärkt ein Augenmerk auf die Habitualisierung und Institutionalisierung der zuvor ausge-

handelten Symbolbedeutungen legt, die somit erwartbar werden (vgl. Berger/Luckmann

1966/2003). Erwartungen sind somit die Folge von ausgehandelten Bedeutungen. Erving

Goffman’s Rahmenanalyse (vgl. Goffman 1974) enthält nun Annahmen darüber, wie jede

soziale Interaktion von situierten (kontextuellen) Erwartungen durchzogen ist, während

Harold Garfinkel’s Ethnomethodologie (vgl. Garfinkel 1967) in erster Linie diejenigen Me-

chanismen in den Fokus nimmt, die genutzt werden – bzw. sich unter den interagierenden

Entitäten gemeinhin als brauchbar erwiesen haben – um eine Angleichung der erwarteten

Erwartungen auf beiden Seiten auszuhandeln. Garfinkel nimmt dabei eine extreme Position

hinsichtlich der Wichtigkeit des Subjekts und seiner oder ihrer Performanz in der Etablierung

eines stabilen sozialen Referenzsystems ein. Soziale Akteure müssen in jeder Interaktion

ihre Annahmen und ihr Verständnis bezüglich der entsprechenden Situation nachjustieren.

Dies tun sie mithilfe von Methoden, mit denen sie sich gegenseitig anzeigen, wie das, was

sie tun, zu verstehen ist.

Goffman’s Ansatz liegt hinsichtlich der Relevanz der Rahmung hingegen die Annahme zu-

grunde, dass ein gewisses Maß an Bedeutung bereits vor der Interaktion als fest etabliert

gelten kann. Auch wenn die Bedeutung von Handlungen, Worten und anderen Symbolen

auf der gegenseitigen Bestätigung durch die Akteure beruht, liegt die eigentliche Mühe da-

rin, die kulturspezifischen Codes zu lernen und korrekt zu interpretieren.
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Obgleich sich die beiden Theorien hinsichtlich der Basisannahmen unterscheiden, weisen

sie bei allgemeinerer Betrachtung zwei wichtige Ähnlichkeiten auf. Beide betrachten soziale

Realität als Ergebnis der Interpretation und Bestätigung (oder Etablierung) der Bedeutungen

von Handlungen und Symbolen. Und beide beziehen eine konstruktivistische Sichtweise auf

Sozialität. Damit sind sie – obgleich für die Autoren lediglich Mensch-Mensch Interaktionen

in Frage kamen – in dieser Hinsicht gut auf MRI Settings anwendbar.

Denn letztlich ist es ein kontingentes Phänomen, dass heutzutage in vielen Kulturen Men-

schen die einzigen sind, die als soziale Akteure in Frage kommen (vgl. Lindemann 1999,

Baecker 2011). Im Zuge der MRI wird die Frage äußerst wichtig, wer oder was als geeigne-

ter sozialer Akteur auftreten kann. Denn ob soziale Realität aus Interaktionen entstehen

kann, hängt von der Fähigkeit der betrachteten Einheit ab, alter zu sein und an symbolisch

vermittelter Interaktion teilzunehmen.

In dieser Hinsicht stellen die Theorien von Goffman und Garfinkel lediglich einen Eckpfeiler

der möglichen Untersuchungen typischer MRI Situationen dar: Wenn MRI äquivalent zu

Mensch-Mensch Interaktionen (MMI) betrachtet werden, können diese Theorien zur Ana-

lyse der Situation beitragen, indem angenommen wird, dass Roboter soziale Realität mit-

konstruieren. Der Vorteil bei der Anwendung dieser Theorien wäre die Adressierung der

impliziten Konsequenzen in der Entwicklung sozialer Robotik, die ihrerseits explizit auf die-

sen Annahmen beruht. MRI analog zu MMI umzusetzen hieße nämlich nichts anderes als

Roboter als gleichwertige soziale Partner in die Konstruktion dessen einzuladen, was Men-

schen bis dato exklusiv zustand: der sozialen Realität. Andererseits könnte die Nutzung

dieser Theorien Hinweise darüber geben, in welchem Ausmaß MRI Ähnlichkeit zu MMI auf-

weisen sollten. Ihre Anwendung zum detaillierteren Verständnis von MRI stellt gewisserma-

ßen eine Bewährungsprobe für den Anteil an Sozialität in der Interaktion dar.

4. Gerahmte Krisenexperimente als generische Methode

Krisenexperimente sind eine von Garfinkel entwickelte Methode, um die Grenzen dessen,

was sozial ausgehandelt werden kann, offen zu legen, indem soziale Normen missachtet

werden, die somit zum Vorschein treten. Befindet sich das Ausmaß der Krise innerhalb des-

sen, was sozial aushandelbar ist, kommen Reparaturmechanismen zur Anwendung, welche
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die Störung beseitigen sollen. Ist die Interaktion zu stark irritiert, kommt es zum Abbruch,

was für den beteiligten Akteur meist ein hochemotionales Ereignis darstellt (vgl. Garfinkel

1967).

Was als Krise fungieren kann und welche Mechanismen zur Reparatur geeignet sind, hängt

wiederum in starkem Maße von der Rahmung der Situation ab. Rahmen sind Interpretati-

onsschemata und helfen eine entsprechende Situation angemessen zu definieren. Sie be-

inhalten die Erwartungen und die erwartbaren Erwartungen des Interaktionspartners und

werden bei mangelhafter Passung gewechselt.

Obgleich verschiedene Studien sich bereits der Krisenexperimente als Instrument bedient

haben (teilweise auch ohne sie konkret als solche zu bezeichnen), wurde bislang noch kein

systematischer Ansatz bezüglich der Etablierung dieser als allgemeiner Methodik zur Eva-

luation der MRI entwickelt (vgl. Weiss et al. 2008, 2010, Sirkin et al. 2015, Bauer et al. 2009,

Alac et al. 2011, Muhl/Nagai 2007, Nagai/Rohlfing 2007, Short et al. 2010, Takayama et al.

2009). Krisenexperimente eignen sich aus verschiedenen Gründen in besonderem Maße

zur Evaluation von MRI: Erstens, operieren sie auf einem hohen Niveau hinsichtlich des

Verständnisses der Erfordernisse sozialer Handlungen. Indem sie Mensch-Mensch Interak-

tionen als Vergleichsmaßstab hinsichtlich der Sozialität von Handlungen setzen, ermögli-

chen sie auch kontrafaktische Aussagen über nicht-soziale Interaktionen. Zweitens, sind sie

weniger anfällig für die häufigste Ursache von Verzerrungen: soziale Erwünschtheit. Denn

diese wird in krisenhaften Situationen ebenfalls brüchig. Durch (videogestützte) Beobach-

tungen ist daher ein unmittelbarer Zugang zu den spontanen Reaktionen der ProbandInnen

auf krisenhafte Interaktionsverläufe möglich. Diese können zudem im Nachgang durch In-

terviews oder Fragebögen weiter differenziert werden.

Ein dritter Vorteil der Methode liegt in ihrer kulturübergreifenden Anwendbarkeit, da das

Prinzip der Methode durch Krisen Aufschlüsse über die Normalität zu erlangen unabhängig

von spezifischen kulturellen Kontexten anwendbar ist. Sie operiert innerhalb der kulturell

geformten Grenzen dessen, was als funktionierende Interaktion gesehen wird. Damit eignet
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sie sich nicht nur in besonderem Maße für MRI Settings, sondern auch für Vergleiche zwi-

schen Kulturen4, sowie Subgruppen innerhalb einer Kultur. Bezüglich der Erforschung von

MRI in verschiedenen kulturellen Kontexten bedeutet dies, dass Symbole und Krisenauslö-

ser in der Interaktion sorgfältig analysiert, transferiert und implementiert werden müssen,

damit kultur- und fallsensitive Generalisierungen vorgenommen werden können (vgl.

Lutze/Brandenburg 2013). Zudem sollte die Forscherin über profunde Kenntnisse der jewei-

ligen Kultur verfügen, um das Ausmaß von Krisen und den entsprechenden Umgang damit

angemessen deuten zu können.

Typischerweise werden den Probanden bei der qualitativen Evaluation der Güte der Inter-

aktion nach der Durchführung der Interaktionssequenz mit dem Roboter verschiedene Fra-

gen bezüglich ihres subjektiven Empfindens dieser Erfahrung gestellt. Verglichen mit den

altbekannten Mensch-Mensch Interaktionen (MMI) werden MRI häufig als enttäuschend

(obgleich ähnlich) wahrgenommen. Die Interaktionssequenz wird überwiegend vom Men-

schen ausgeführt und bestimmt. Der Mensch füllt die Lücke, die aufgrund der Unfähigkeit

des Roboters entsteht. In MRI Experimenten führt diese spezielle – wenngleich typische –

Situation häufig zu einer positiveren Bewertung der erfahrenen Güte der Interaktion. Die

Probanden werden vermutlich ihre unternommenen Anstrengungen betonen, den Interakti-

onsfluss aufrecht zu erhalten und das hervorheben, was sie als Erwartungen des Forschers

wahrgenommen haben. Als Methode liefern Krisenexperimente eine authentischere Reak-

tion, da neben den subjektiven Einschätzungen der Probanden selbst, die beobachtbaren

Reparaturmechanismen bzw. den Abbruch als Indiz für die Qualität der Interaktion heran-

gezogen werden können. Diese lassen sich dann bspw. nach Art, Zeitpunkt und Intensität

klassifizieren und mit anderen qualitativen Daten triangulieren.

4 Vergleichende Studien, die die Entwicklung von Sozialer Robotik in Europa und Japan analysieren, kom-
men zu dem Schluss, dass diese sich soziologisch betrachtet hinsichtlich des Verständnisses von Roboter-
Agency und des Konzeptes einer angemessenen Nutzer-Roboter Interaktion stark unterscheiden (vgl.
Wagner 2013, MacDorman et al. 2009, Kaplan 2004). In Europa steht die Autonomie des Roboters im
Vordergrund, während in Japan durch vordefinierte und standardisierte MRI-Sequenzen diese gerade au-
ßer Kraft gesetzt werden soll (vgl. Matsuzaki/Lindemann 2015). Gerahmte Krisenexperimente können in
beiden Settings durchgeführt werden.
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Zudem ist der Blick auf den Kontext für MRI Situationen – mit oder ohne Krisenexperimente

– unerlässlich. Wird die MRI durch den Kontext als Experiment gerahmt, kommt dem Robo-

ter die Eigenschaft einer Maschine zu, die es zu testen gilt. Das Scheitern der Interaktion

wäre in diesem Fall keine Angelegenheit von höherer Bedeutung. Durch Krisenexperimente

in Laborkontexten und den umsichtigen Umgang mit Rahmungen kann, dieser Mechanis-

mus jedoch durchbrochen werden und wertvolle Erkenntnisse hinsichtlich (sozialer)

Mensch-Roboter Interaktion generieren. Wird der Roboter hingegen in alltäglichen Situatio-

nen eingeführt, wo der Kontext mehrdeutig ist und die Menschen (womöglich beeinflusst

vom Bild von Robotern aus den Medien – Filmen, Science Fiction Literatur, etc.) nicht genau

wissen, über welche Fähigkeiten der Roboter verfügt, entsteht eine höchst ungewisse Situ-

ation. Mensch-Roboter Interaktionen scheitern hier durch unklare Erwartungen deutlich

schneller. Der Blick auf die Rahmung weist auch auf einen wichtigen Aspekt hin, der mit

dem in der Robotikforschung viel diskutierten „Uncanny Valley“5 zu tun hat. Ist der Status

des Roboters uneindeutig; weiß ego also nicht, ob der Roboter nur eine Maschine ist oder

ob er tatsächlich menschenähnliche Fähigkeiten besitzt, so wird die Interaktion zutiefst ge-

stört. Die Erwartungen an den Roboter variieren mit der Situationsdefinition.

5. Vergleich zweier empirischer Fallstudien

Die bislang vorgestellten Überlegungen zu gerahmten Krisenexperimenten sollen nun an-

hand zweier empirischer Fallbeispiele diskutiert werden. Eine der Studien stützt sich auf

Befunde aus einem Laborkrisenexperiment und identifiziert verschiedene Strategien, wie

die Probanden mit der induzierten Krise umgehen (vgl. Muhl/Nagai 2007). Die zweite be-

richtet hingegen über Forschung in einer Alltagssituation mit kognitiv orientierten und des-

orientierten älteren Bewohnern einer Pflegeeinrichtung und gibt wichtige Hinweise für un-

terschiedliche Rahmungen (vgl. Compagna/Muhl 2012). Diese empirischen Arbeiten inner-

halb eines ähnlichen theoretischen Rahmens zeigen das Potential unserer Methode, fall-

sensitive Schlüsselfaktoren innerhalb des breiten Spektrums an MRI-Situationen zu

identifizieren.

5 Das Phänomen des „Uncanny Valley“ (unheimliches Tal) beschreibt den Umstand, dass die Akzeptanz von
Robotern zunächst mit zunehmender anthropomorpher Gestalt ansteigt, dann jedoch schlagartig abfällt
und erst ab einem sehr hohen Grad an Ähnlichkeit wieder ansteigt.
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Fall 1

Muhl & Nagai (2007) zeigen in ihrer Studie, dass mit Krisenexperimenten auch in Laborkon-

texten beachtliche Resultate generiert werden können. Ohne ihr Experimentaldesign theo-

retisch zu reflektieren, nutzten sie eine typische Täuschungsstrategie. Die Probanden wur-

den instruiert, einem Roboter einige einfache Aufgaben beizubringen. Der Roboter war in

diesem Fall ein Babygesicht auf einem Bildschirm (vgl. Ogino et al. 2006). Augen, Augenli-

der, Augenbrauen und der Mund waren animiert. Der Roboter war mit einem biologisch in-

spirierten Salienz-Mechanismus ausgestattet (vgl. Nagai et al. 2006). Sein Blick folgte den

wichtigsten Merkmalen der Szenerie und signalisierte seinem menschlichen Interaktions-

partner somit Aufmerksamkeit bzw. forderte diese ein. Ein Sprachverarbeitungssystem oder

akustische Sensoren waren nicht vorgesehen (vgl. Muhl/Nagai 2007). Die induzierte Krise

bestand darin, den Blick des Roboters abdriften zu lassen, woraufhin die Erwartungen der

Probanden irritiert wurden und diese ihrerseits verschiedene Reparaturmechanismen zur

Wiedererlangung der Aufmerksamkeit anwandten. Diese umfassten bspw.:

- den Blick in Richtung dessen, worauf der Roboter schaut

- den Versuch, die Aufmerksamkeit des Roboters wieder auf sich zu ziehen (z.B. durch

lauteres Sprechen oder größere Bewegungen)

- den Versuch, die Aufmerksamkeit des Roboters auf das Objekt zu lenken

- den Versuch, in den Aufmerksamkeitsbereich des Roboters zu kommen (vgl.

Muhl/Nagai 2007).

Obgleich die Interaktion rudimentär war, zeigen die angewandten Reparaturstrategien, dass

die Probanden in gewissem Maße Interaktionsfähigkeiten des Roboters erwarteten. Die

kognitive Rahmung ego’s hinsichtlich seines Interaktionspartners alter ist für das Gesamt-

urteil über alter und damit auch für die Wahl der geeigneten Vorgehensweise entscheidend.

In diesem Zusammenhang könnte es mit einer sorgfältig durchgeführten Rahmenanalyse

gelingen, wichtige Faktoren, die für den Gesamtoutcome des MRI-Experimentes primär ver-

antwortlich sind, zu identifizieren. Die jeweilige Situationsdefinition des Probanden be-

stimmt, welche bzw. ob überhaupt Reparaturmechanismen angewandt werden. Durch die
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Berücksichtigung der Rahmung kann dann abgeschätzt werden, wie diese zu bewerten

sind.

Fall 2

Die zweite empirische Studie wurde in einer Pflegeeinrichtung für ältere Menschen in einem

Alltagssetting durchgeführt. Ein Serviceroboter hatte die Aufgabe ein Glas Wasser an die

Einwohner der Pflegeeinrichtung zu servieren (vgl. Compagna 2010, 2012). Er sollte die

Bestellung der Menschen annehmen und das Glas dann an die richtige Person übergeben

und diese verbal adressieren. Die BewohnerInnen antworteten jedoch oftmals nicht, da sie

es vorzogen, die anderen anwesenden Personen zu adressieren. In den Fällen, in denen

die Einwohner das Getränk annahmen, sollte der Roboter ihnen dafür danken, was seitens

der Einwohner ebenfalls meistens ignoriert wurde. Der Roboter war nicht in der Lage flexibel

mit der Situation umzugehen und auf die Zurückweisung mit einer Aufforderung zu reagie-

ren, bspw. in dem er sie in irgendeiner Weise kommentiert, was die Möglichkeit einer erfolg-

reichen Kommunikation erhöht hätte. Wenn eine erwartete Handlung des Roboters nicht

eintritt, wurde die Interaktion abgebrochen bzw. auf andere anwesende Menschen fokus-

siert. Die Bewohner versuchten gar nicht erst, ein gemeinsames Verständnis mit dem Ro-

boter herzustellen. In diesen Fällen ist Interaktion im soziologischen Sinne nicht nur durch

ihr Scheitern gefährdet – sie findet gar nicht statt. Ein besonderer Fall ließ sich in ebendieser

Studie bei einer Interaktionssequenz mit einer demenziell erkrankten Probandin beobach-

ten. Die Interaktion zwischen ihr und dem Roboter verlief erfolgreich und völlig reibungslos

– die Versuchsperson hat den Roboter als vollwertigen sozialen Akteur und Interaktions-

partner betrachtet, obgleich dieser nicht in der Lage war zu reagieren bzw. die Reaktion für

die anderen Beteiligten nicht der zu erwartenden entsprach. Ähnlich positive Reaktionen auf

Roboter zeigen sich auch in anderen Studien mit demenziell Erkrankten (vgl. Giusti/Marti

2006, Broekens et al. 2009).

Vergleich

Der Vergleich der beiden Studien bringt wichtige Erkenntnisse hinsichtlich der Rahmung: Im

experimentellen Setting sind die Versuchspersonen äußerst motiviert, die Interaktion zu re-

parieren und unternehmen die entsprechenden Anstrengungen. Erst nach vielen erfolglosen
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Versuchen brechen sie die Interaktion ab. Die Alltagssituation im Pflegeheim zeigt hingegen

ein ganz anderes Bild: Die Versuchspersonen unternehmen keinerlei Anstrengungen, in In-

teraktion mit dem Roboter zu treten. Sie ist damit schlichtweg gescheitert. Alltagssituationen

stellen für Interaktionsexperimente mit Robotersystemen den strengsten Text dar – wenn

hier induzierte Krisen repariert werden, kann die Interaktion als sozial bezeichnet werden.

Laborkontexte sind hier weniger streng, da die Versuchspersonen sich dazu verpflichtet

fühlen, die ihnen gestellte Aufgabe angemessen zu erfüllen und ein Abbruch so unwahr-

scheinlicher wird. Der Vergleich zwischen kognitiv orientierten und desorientierten Patienten

der Pflegeeinrichtung weist wiederum auf die subjektiv unterschiedliche Rahmung hin. In

beiden Fällen waren keine Reparaturstrategien beobachtbar, da für die einen keine Interak-

tion stattfand, die reparaturbedürftig gewesen wäre (Abbruch), während die anderen sich

voll und ganz auf eine Interaktion einließen, die subjektiv erfolgreich verlief und damit

ebenso wenig reparaturbedürftig war. Im Falle der kognitiv orientierten Patienten zeigte sich

zudem die entscheidende Rolle anderer anwesender Personen, die im Falle einer Störung

adressiert wurden, statt die Interaktion zu reparieren.

6. Zusammenfassung und kritische Reflexion

Eine Methode, die auf Krisenexperimenten als zentralem Instrument basiert und gleichzeitig

die Bedeutung der Rahmung betont, ist den zitierten Befunden nach zu urteilen höchst ge-

eignet, um reliable Ergebnisse hinsichtlich der Qualität der Interaktion zwischen einem Men-

schen und einem Roboter aus genuin soziologischer Perspektive zu erbringen. Die Be-

obachtung ob und wie eine (explizit durch den Forscher) induzierte Krise durch den mensch-

lichen Akteur repariert wird kann zur bedeutungsvollen Evaluation einer MRI herangezogen

werden und eignet sich zudem zur Identifikation von Unterschieden zwischen einzelnen In-

dividuen (vgl. Muhl/Nagai 2007, Compagna/Muhl 2012).

Die Reflektion der Rahmung als wichtiger Einflussvariable ist in zweifacher Hinsicht ent-

scheidend: einerseits für die Entscheidung, welcher Rahmen für einen Versuchsaufbau ge-

wählt werden sollte und andererseits für die sorgfältige Interpretation der Ergebnisse. Wird

der Rahmen überlegt gewählt, können die Ergebnisse für die Evaluation der Qualität der

MRI äußerst hilfreich sein. Wenn der menschliche Akteur Strategien zur Reparatur der In-

teraktion mit dem Roboter anwendet, weist diese insofern basale soziale Züge auf, da er
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dann – zumindest einseitig – seine Erwartungen revidiert und sie an die vermuteten Erwar-

tungen des Roboters anpasst. Selbst wenn der menschliche Akteur sich darüber bewusst

ist, dass der Roboter eine Maschine ist, die nicht in der Lage ist, den Ablauf der Interaktion

ihrerseits zu reparieren (man könnte auch sagen, dass der Roboter nicht in der Lage ist,

doppelte Kontingenz zu prozessieren bzw. auf dieser Basis einer Hypothese folgt, den In-

teraktionsfluss aufrechtzuerhalten oder wiederherzustellen), kann der menschliche Akteur

den Roboter dennoch als Entität betrachten, die als sozialer Akteur behandelt werden kann,

solange dieser basale interaktive Fähigkeiten besitzt. Es entsteht eine Form von Sozialität,

die sich zwar von der zwischen Menschen unterscheidet, aber gleichzeitig mehr ist, als

bloße Mensch-Maschine Interaktion. Diesem Andersartigen und den Eigenschaften des Ro-

boters, die beim Menschen derart soziale Reaktionen hervorrufen, gilt es in künftiger MRI

Forschung weiter nachzugehen.

Zusammenfassend lässt sich sagen, dass wenn die Rahmung berücksichtigt und richtig ge-

wählt wird, die Art und Weise, wie Reparaturstrategien seitens des menschlichen Akteurs

gewählt werden (bspw. kombiniert mit der beobachteten Häufigkeit, Anzahl und Dauer), als

Hinweis für die Qualität der MRI genutzt werden können. Auf dieser Grundlage können For-

scher nützliche Informationen für die Weiterentwicklung sozialer Roboter und ihrer Interak-

tionsfähigkeiten erlangen.
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