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1. Einleitung

Um einen ersten Uberblick tber die vorliegende Arbeit zu verschaffen, wird in den folgenden
Abschnitten zunachst die Problemstellung und anschlieRend die Zielsetzung dieser Arbeit
dargestellt.

Die Pflege ist eine soziale Dienstleistung, bei der es zu einer Interaktion zwischen dem
Pfleger und dem Pflegebedurftigen kommt. Mit der Pflege soll die Gesundheit der Menschen
aufrechterhalten werden. Mit fortschrittlichen technologischen Hilfsmitteln, hier robotischen
Systemen, soll die Pflegearbeit unterstitzt werden. Dies geschieht durch verschiedene
Interaktionen wie z.B. der Mensch-Computer-Interaktion. Fir die Integration der robotischen
Systeme werden unterschiedliche Aneignungsmaglichkeiten untersucht.

1.1. Problemstellung

Mit der fortschreitenden Digitalisierung, dem Pflegefachkraftemangel und der Auswirkung
des demografischen Wandels auf die Pflege, haben robotische Systeme im Pflegebereich
zunehmend an Bedeutung gewonnen. Mit dem Einsatz von robotischen Systemen wird
erhofft, dass Pflegefachkrafte entlastet und den Folgen des demografischen Wandels
entgegengewirkt werden kann. Dabei wird weiterhin auf die Sicherstellung der guten Pflege
und Betreuung des Pflegebeduirftigen gezielt (Daum 2017: 13-16). Die Personalbesetzung im
Pflegebereich gestaltet sich schwierig. Laut der Hans Bockler Stiftung (2022) fehlen aktuell
100.000 Pflegekrafte (Hans Bockler Stiftung 2022). Von einer Verschlechterung der Situation
ist durch den demografischen Wandel auszugehen. Die Anzahl der Uber 65-Jahrigen wird in
den néachsten 15 Jahren um ca. 30 Prozent steigen (Seitz 2022). Beim Einsatz von
robotischen Systemen im Pflegebereich sind die Handlungsfelder und der Nutzen zu
untersuchen. Als Aufgabenfelder werden beispielsweise die Unterstitzung bei koérperlich
anspruchsvollen Tatigkeiten, die Dokumentation sowie die soziale und emotionale Interaktion
mit dem Roboter gesehen (Theobald 2021: 166).

Um die unterschiedlichen Handlungsfelder, Interaktions- und Aneignungsmaglichkeiten zu
untersuchen, wird in dieser Bachelorarbeit auf folgende Forschungsfrage eingegangen:
"Welche Aneignungsmaoglichkeiten von robotischen Tieren in der Pflege sind hilfreich,
um eine erfolgreiche Einbettung in die Pflegepraktiken zu erzielen?"

1.2. Zielsetzung der Arbeit

Die vorliegende Bachelorarbeit handelt vom Einsatz von robotischen Systemen in der Pflege.
Dabei werden neben den Handlungsfeldern, die Mensch-Roboter-Interaktionen und die
Aneignungsmaglichkeiten untersucht. Fur die Untersuchung werden unterschiedliche
Interviews mit den theoretischen Grundlagen verknupft und erlautert.

Im ersten Schritt werden theoretischen Grundlagen definiert und ausgefuhrt. In 2.1 werden
die Begriffe Pflege, Robotik sowie Interaktion ausfihrlich dargestellt. Nach Erlauterung der
Begriffe wird im Kapitel 2.2. die Pflegesituation in Deutschland beschrieben. Anschliel3end
wird im Kapitel 2.3. die Technikgestaltung Value Sensitive Design vorgestellt. Hierbei werden
unterschiedliche Ansatze untersucht, um das Gleichgewicht zwischen menschlichen Werten



und technischem Design zu finden. Daraufhin werden im Kapitel 2.4. die unterschiedlichen
robotischen Systeme aufgeflhrt. Zudem werden einige Handlungsfelder der robotischen
Systeme genannt. Im Anschluss werden im Kapitel 2.5. unterschiedliche
Interaktionsmdglichkeiten beschrieben. Dabei wird die Mensch-Computer-Interaktion, die
Mensch-Roboter-Interaktion und die Mensch-Tier-Interaktion erlautert. Zudem wird im
Abschnitt Mensch-Tier-Interaktion die grundlegende Beziehung zwischen Menschen und Tier
und die damit verbundene tiergestitzte Therapie beschrieben. Im Anschluss wird im Kapitel
2.6. die Aneignung dargestellt. Das 3. Kapitel handelt von der Methodik. Dabei wird die
Vorgehensweise der Untersuchung und die Herkunft der Daten erklart. Im Untersuchungsteil,
also im Kapitel 4, werden verschiedene Interviews analysiert und ausgewertet. Hierbei
werden die vorhandenen Bedingungen sowie die durchgeflhrten Interaktionen dargestellt
und die daraus resultierende Konsequenz beschrieben. In den verwendeten Interviews
wurde die Haltung von Personen im Hinblick auf die Roboter erfragt und untersucht.
Interviewpartner sind Personen aus der Pflege. Zudem wird ein Beobachtungsprotokoll
verwendet, das aus einer teilgenommenen Erhebung stammt. Im Kapitel 5 werden die
Erkenntnisse aus den Interviews und des Beobachtungsprotokolls mit der hier prasentierten
Theorie in Verbindung gesetzt. Daraufhin werden im Diskussionsteil die Erkenntnisse und
der aktuelle Stand der Forschung erlautert. Zum Schluss wird im Kapitel 6 die Arbeit
zusammengefasst und eine Implikation fir die Praxis formuliert.

2. Theoretische Grundlagen

Um das grundlegende Verstandnis dieser Arbeit zu ermdglichen, werden die theoretischen
Grundlagen beschrieben. Zunachst werden notwendige Fachbegriffe definiert und erlautert,
um Missverstandnisse vorzubeugen. AnschlieBend wird die aktuelle Situation im
Pflegebereich geschildert und Roboterarten werden vorgestellt. Der vorletzte Abschnitt
handelt von den unterschiedlichen Interaktionsmaoglichkeiten, die durch den Einsatz von
robotischen Systemen hervorgehen. Daraufhin wird mit der Aneignung die Methode der
Technikgestaltung und Einbettung erklart.

2.1. Definitionen

2.1.1. Pflege
Die Pflege ist eine personenbezogene Dienstleistung (Deutscher Ethikrat 2020: 25-26). Mit

der Pflege mochte man die Gesundheit von Menschen aufrechterhalten. Kranke Menschen
sollen in allen Phasen unterstitzt und bei gesunden Menschen sollen gesundheitliche
Schaden vorgebeugt werden. Ziel ist es die Pflege in allen Lebensphasen zu ermdglichen
(Spichiger et al. 2006: 45-46). Das bedeutet die Pflege befasst sich mit der Betreuung von
kranken sowie gesunden Menschen. Fur die Pflege sind verschiedene Ressourcen nétig.
Dabei werden bestimmte Ziele in der Pflege gesetzt und verfolgt. Zu den Zielen der Pflege
gehoren neben dem Verstandnis der Interessen und der Bedurfnisse, die Forschung, die
Beteiligung an der Gesundheitspolitik, die Leitung vom Gesundheitswesen und der Bildung
(SBK 2008). Auch die Gestaltung der Umgebung von den Pflegebediirftigen spielt eine Rolle
bei der Pflege (Spichiger et al. 2006: 46). Zudem wird das Selbstvertrauen sowie die
Selbstbestimmung von den Pflegebedurftigen unterstitzt (Schwencke 2020: 23). Die
Definition der ICN (International Council of Nurses - Weltbund der beruflich Pflegenden) fasst



die Pflege folgendermaflen zusammen: ,... Weitere Schlisselaufgaben der Pflege sind
Wahrnehmung der Interessen und Bedurfnisse, Forderung einer sicheren Umgebung,
Forschung, Mitwirkung in der Gestaltung der Gesundheitspolitik sowie im Management des
Gesundheitswesens und in der Bildung“ (Schwencke 2020: 23).

2.1.2. Robotik

Das Wort Roboter bezeichnet programmgesteuerte mobile Maschinen. Diese Roboter fihren
spezielle Arbeiten durch und sie gibt es in jeglicher Art und Form (Langer 2012). Roboter
kdénnen sich im Gegensatz zu ferngesteuerten Maschinen selbststandig fortbewegen, um
unterschiedliche Tatigkeiten durchzufuhren. Fur die Orientierung ist es bei den Robotern
erforderlich, dass die sehen, tasten sowie héren kénnen (Lohrmann et al. 2006). Um den
Entwurf, Gestaltungen, Steuerungen, Produktionen sowie Inbetriebsetzung von Robotern
beschaftigt sich der Begriff Robotik (Bendel 2021).

2.1.3. Interaktion

Kommt es von mindestens zwei oder mehr Individuen zu einem aufeinander bezogenen und
gemeinsamen Handeln, dann spricht man von einer Interaktion. Bei einer gelungenen
Interaktion orientieren sich die Individuen an einer Annahme. Das Individuum steht hier im
Vordergrund und man spricht bei der Interaktion von einem permanenten Prozess. Das
bedeutet, es wird bei der Interaktion gehandelt, beobachtet und weitere Handlungen
entworfen (Abels 2009: 184-185). Bei einer Interaktion spricht man von einer sozialen
Situation. Hierbei ist der Mensch kdrperlich anwesend. Wahrend der Interaktion ist der
handelnde Mensch Sender sowie Empfanger (Sander 2012 :17; 19). Die Basis der
Interaktion ist die wechselseitige Einwirkung. Um bestimmte Bedurfnisse zu befriedigen, sind
Individuen aufeinander angewiesen. Um diese Bedirfnisse zu verschaffen oder zu
verweigern, kommt es zur wechselseitigen Einwirkung. Die Kommunikation ist eine spezielle
Form der wechselseitigen Einwirkung. Unter Kommunikation versteht man den Austausch
von Informationen. Jede Kommunikation stellt eine Interaktion dar (Nerdinger et al. 2019:
64). Der Mensch kann eine Interaktion positiv oder negativ bewerten. Dies ist Abhangig von
der Kosten-Nutzen-Kalkulation, das heil3t dass der Mensch den erhaltenen Nutzen im
Vergleich zu den wahrgenommenen Kosten setzt. Nutzen steht in Verbindung mit einer
positiven Wahrnehmung. Stérende und verhindernde Faktoren sind Kosten und stehen mit
negativen Wahrnehmungen in Verbindung. Bei einer gleichen Beziehungsbilanz kann ein
Mensch mit der Beziehung zufrieden und ein anderer unzufrieden sein. Dies liegt daran, ob
der Mensch ein hohes oder niedriges Vergleichsniveau hat (Piontkowski 2011: 4-5).

2.2, Pflegesituation in Deutschland

Florence Nightingale definierte 1859 die Pflege mit der Schaffung einer Umgebung fur die
Patientenversorgung und die damit verbundene natirliche Heilung (Spichiger et al. 2006:
46). Laut WHO (Weltgesundheitsorganisation — World Health Organisation) ist das Ziel der
Pflege, Pflegebedurftige und ihre Familien/Angehdrigen physisch, psychisch und sozial zu
begleiten. Das bedeutet, dass die Pflegekraft die Gesundheit fordern und Krankheiten
moglichst vorbeugen muss. Besonders wichtig ist die Planung bei Krankheiten und
Regenerierung. Zudem soll das Selbstverstauen des Pflegebedurftigen durch die



Eigenstandigkeit geférdert werden (Schwencke 2020: 23). Neben der Betreuung von
kranken Menschen wird vom ICN (Weltbund der beruflich Pflegenden — International Council
of Nurses) zudem als Pflege verstanden, dass die Gesundheit von gesunden Menschen
erhalten werden muss. Weitere Aufgaben werden vom ICN wie folgt beschrieben: ,...
Weitere Schllisselaufgaben der Pflege sind Wahrnehmung der Interessen und Bedurfnisse,
Forderung einer sicheren Umgebung, Forschung, Mitwirkung in der Gestaltung der
Gesundheitspolitik sowie im Management des Gesundheitswesens und in der Bildung"
(Schwencke 2020: 23). Der enge Personenbezug zeichnet die personliche Dienstleistung in
der Pflege aus (Deutscher Ethikrat 2020: 25-26).

Mit der guten Pflege wird gezielt versucht, gesundheitliche Beschwerden zu verhindern und
Menschen wahrend der Therapie und im Krankheitsverlauf begleitend zu unterstutzen. Durch
die hohe Qualitdt im Rahmen der Behandlung und der Betreuung méchte man in allen
Lebensphasen die Gesundheit aufrechterhalten (Spichiger et al. 2006: 45-46). Eine gute
Hilfestellung kann durch situatives Verstandnis, Stimmung und Resonanz erfolgen. Durch
genaues Hinschauen kdnnen Bedirfnisse des Patienten erkannt und erflllt werden, ohne
angesprochen zu werden, welche sich positiv auf das Verhaltnis zwischen Pfleger und
Patient auswirken (von Bose; Treusch 2013: 262). Die professionelle Pflege muss je nach
Bedarf Uber die erforderlichen Ressourcen, personelle oder technische Ressourcen
verfugen. Die Erfahrungen, Interessen und Sichtweisen spielen eine wichtige Rolle dabei, die
gesetzten Ziele zu verfolgen. Das Pflegepersonal bedarf der Grund- und Weiterbildung sowie
der Spezialisierung in verschiedenen Bereichen (SBK 2008).

Grundsatzlich unterstutzt die Pflege das Wohlergehen von Pflegebedurftigen in allen
Lebensphasen. Im folgenden Abschnitt werden die aktuellen Probleme im Bereich der Pflege
geschildert. Aufgrund fehlender finanzieller Mittel und der Zunahme von chronischen
Krankheiten, steht das Gesundheitswesen vor groRen Herausforderungen (Kassel 2020: 93).
Die gunstige Abrechnung der Leistungen in den Krankenhausern sorgt fur Kostendruck, was
sich auf die Beschaftigten und die Pflegequalitat auswirkt (Hans Bockler Stiftung 2022). In
Zeiten des demografischen Wandels gewinnen robotische Systeme zunehmend an
Bedeutung. Durch den demografischen Wandel steigen zum einen die Zahlen der
pflegebedirftigen Menschen und zum anderen werden die Zahlen der fehlenden
Pflegefachkrafte gréRRer, wodurch die optimale Versorgung der Pflegebedirftigen nicht
gewahrt werden kann (Abdi et al. 2017: 1-2). Die hohe Arbeitsbelastung in der Pflege fuhrt
zur Unzufriedenheit der Pflegekrafte und dem Wunsch, die arbeitsintensive Branche zu
verlassen. Dies ist bei 16 Prozent der Beschaftigten der Fall (Spiegel Wirtschaft 2022). Laut
Krankenhaus Report 2021 mdchte jede sechste Pflegekraft den Beruf wechseln (Pilny; Rdsel
2021: 267-268). Abgesehen von der Tatsache, dass Nachwuchspersonal schwer zu finden
ist, ist es umso wichtiger, die bestehenden Pflegefachkrafte moglichst lange im Beruf zu
halten und dass diese mdglichst gesund bleiben, damit diese gegebenenfalls neues
Personal empfehlen (Schuh et al. 2020: 1272). Aufgrund von Personalmangel, Zeitmangel
sowie kdrperlicher und psychischer Belastung kann es bei Pflegekraften zu stressbedingten
Beschwerden und Muskel-Skelett-Erkrankungen kommen, die zu Krankmeldungen und
vorzeitigem Ausscheiden aus dem Pflegeberuf filhren kénnen. Die Anzahl der
Krankenstéande sind im Pflegebereich um ungefahr 6 Prozent hdher als in den anderen
Berufen (Auffenberg; Held 2021: 6-7). Der Kontakt mit vielen Menschen erhdht das Risiko, an
Krankheiten zu erkranken. Neben der kérperlichen Belastung, die mit der Pflege verbunden
ist, ist der Pflegeberuf mit einer hohen psychischen Belastung verbunden. Vor allem bei



Frauen wird die Belastung deutlich, da die familidre Verantwortung hinzukommt, die die
Frauen zusatzlich psychisch anstrengen. Diese Faktoren belasten die Gesundheit enorm
(Drupp; Meyer 2020: 26-28).

Allein in den Krankenhausern fehlen aktuell 100.000 Pflegekrafte. Wirde man die Pflege in
Deutschland auf den Standard der Schweiz bzw. Danemark anheben, fehlen sogar im
Vergleich zur Schweiz 160.000 und im Vergleich zu Danemark 260.000 Vollzeitstellen fur
Pflegepersonal (Hans Bockler Stiftung 2022).

2.3. Technikgestaltung Value Sensitive Design

Value Sensitive Design (VSD) ist ein theoretischer, methodologischer Ansatz zur Gestaltung
von Technologie. Hierbei werden die menschlichen Werte im Designprozess berlcksichtigt.
Datenverarbeitung und Informationstechnologie werden zunehmend in fast allen Bereichen
des Alltags genutzt. Es wurden unterschiedliche Ansatze untersucht, um die Harmonie
zwischen den menschlichen Werten und dem technischen Design zu finden. Dabei sind die
Auswirkungen breit gefachert, fragmentiert und langanhaltend (Friedman et al. 2021: 1-2).
Value Sensitive Design ist ein iterativer Ansatz. Es umfasst konzeptionelle, empirische und
technische Untersuchungen. Die Stakeholder werden in die Studie miteinbezogen. Als
Stakeholder kdnnen sowohl Einzelpersonen als auch Institutionen in Frage kommen. Im VSD
kénnen die Anwender die Methoden frei wahlen, die zur aktuellen Entwicklungsphase
passen. Anhand der Ergebnisse in den jeweiligen lterationen soll die Auswahl der Methode
in der anschliellenden Phase erfolgen. Das heil3t, dass in den drei Phasen das methodische
Vorgehen nicht festgelegt ist. Bei den drei Phasen handelt es sich um die: konzeptuelle,
technische und empirische Untersuchung. Die konzeptuelle Untersuchung bringt die
analytische, theoretische und philosophische Ansicht des untersuchten Gegenstandes
hervor. Es wurden bereits Methoden wie Textanalysen und Brainstorming erfolgreich
durchgeflhrt. In der empirischen Untersuchung geht es um den sozialen Zusammenhang mit
der Technologie. Dabei stehen die Werte und Normen der Beteiligten im Vordergrund, wobei
potenzielle Konflikte mdglicherweise geldst werden sollen. Die Anreize der Institutionen
kénnen ethische Werte beeinflussen. Um dieses Mal} im Designprozess zu bestimmen,
werden sowohl qualitative als auch quantitative Methoden der sozialwissenschaftlichen
Forschung wie zum Beispiel Werte-Szenarien-Methode, Fokusgruppen und Co-Design-
Workshops, aber auch empirische Untersuchungen benutzt. Bei der technischen
Untersuchung gibt es zwei Untersuchungsarten. In der ersten Art wird untersucht, ob die
technischen Strukturen zur Realisierung der ethischen Werte beitragen. Bei der zweiten
technischen Art geht es um das vorausschauende Entwickeln in Anbetracht der untersuchten
Werte. Bei der technischen Untersuchung kommen Methoden wie zum Beispiel ,Value Dams
and Flows", die Analyse von Produktbewertungen und teilstrukturierte Interviews zum
Einsatz. Fur den Entwicklungsprozess sind alle drei der Untersuchungsarten notwendig, da
die Wechselwirkung das Ergebnis vermitteln. Die digitale Transformation bezieht sich nicht
nur auf die Entwicklung, sondern auch auf die Applikation von informationstechnischen
Systemen. Es geht eher um den Einsatz von Informationstechnik als um die Entwicklung,
wobei auf den Profit durch die Informationstechnik gezielt wird. Berlicksichtigt werden bei der
digitalen Transformation die folgenden vier Dimensionen: Compliance, Informationsethik,
Wertschdpfung und Organisation. Jacobs ist der Meinung, dass Value Sensitive Design die
Grundlage fur die digitale Transformation bildet (Jacobs; Jacobs 2022: 514-517).



Der partizipative Forschungsansatz kann sich positiv auswirken, da
Verbesserungsvorschlage zu vorzeitigen Anderungen im Prozess filhren kénnen. Vor allem
bei sensiblen Zusammenhangen und sozialen Umgebungen sind die Werte, Erfahrungen
und Absichten aller Interessensgruppen zu beachten. Ein Kritikpunkt bei der wertorientierten
Forschung ist die potenzielle Meinungsverschiedenheit zwischen Designer und Stakeholder,
da eine unterschiedliche Ansicht eines Wertes vorhanden sein kann. Um Ungleichheiten zu
verhindern, kénnten die Forscher die abstrakten Prinzipien in praxisbezogene Prinzipien
umformulieren. Des Weiteren kdnnen Probleme entstehen, wenn Wertekonflikte auftreten,
wo beispielsweise einige Werte vorgezogen werden. In der wertbezogenen Forschung sind
mehrere zusammenhangende offene Fragen vorhanden. Da Werte mit unterschiedlichen
Bedingungen oder Einschrdnkungen verbunden sind, sind sie situationsbedingt zu
betrachten. Hinzu kommt, dass Werte mit der Zeit als Folge der Interaktion in der Situation
entstehen kdnnen. Aullerdem kann die Aufmerksamkeit flr einen Wert unterschiedliche
ethische Faktoren haben (Ahmadi et al. 2022: 3-4).

2.4. Robotische Systeme

Um den beschriebenen Problemen in der Pflegebranche entgegenzuwirken wird der Einsatz
von robotischen Systemen diskutiert beziehungsweise erprobt. Fir die erfolgreiche
Integration ist Vertrauen gegenliiber dem System und die Akzeptanz bei Pflegekraft und
Pflegebedurftigen notwendig (Wagner 2013: 15; 175).

Bei der Entwicklung der Roboter stehen die Ingenieure vor der komplexen Aufgabe des
Beibringens. Die Umsetzung einer vom Roboter durchgefuhrten Tatigkeit ist technisch
gesehen weit mehr als es aussieht (Suchman 2011: S.120). Eine bedeutende
Aufmerksamkeit bei der Entwicklung von robotischen Systemen stellen die kleineren
Tatigkeiten dar, die bei der Entwicklung zunachst unwesentlich betrachtet werden, aber sich
bei der zwischenmenschlichen Interaktion fursorglich auswirken. Meist bilden unwesentlich
betrachteten Tatigkeiten die Grundlage fur die zwischenmenschlichen Interaktionen. Das
Zusammenspiel zwischen den Personen, der Tatigkeit und der Gegenstande resultieren die
Flrsorge (von Bose; Treusch 2013: 263). Neben der Hilfe bei kdrperlich anspruchsvollen
Tatigkeiten ist ein weiteres Ziel, die Attraktivitat des Pflegeberufs zu verbessern. Mit dem
verbesserten Erscheinungsbild des Pflegeberufs und der sowohl kérperlichen als auch
psychischen Entlastung durch robotische Systeme wird versucht, dem Ausscheiden der
Pflegefachkrafte aus dem Pflegeberuf entgegenzuwirken (Becker et al. 2013: 78). Aufgrund
des kulturellen Stellenwertes von Technik in Japan, wird der Technikeinsatz und die damit
verbundene Akzeptanz im Vergleich zu Deutschland deutlich héher geschatzt (Wagner 2013:
272). Die Studie vom IGES-Institut zeigt, dass der Technikeinsatz in Japan nicht deutlich
weiter ist, sondern es haufiger Probleme bei der Finanzierung, der Organisation oder durch
fehlendes technisches Wissen gibt (IGES 2020 / Braeseke et al. 2019: 26-27). Da die
meisten Pflegeroboter noch im Forschungsstadium sind, ist es schwierig den Einsatz
vorzustellen. Ein Aspekt, der zur Akzeptanz beitragt, ist die Technikaffinitat. Bei der jungeren
Altersgruppe ist die Technikaffinitat im Vergleich zu den Alteren deutlich gréRer (Eggert et al.
2018: 6-8). Nach der Einschatzung der DAA-Stiftung ist die Forschung und Entwicklung der
Roboter noch nicht so weit fortgeschritten, sodass diese autonom agieren kénnen. Weitere
Testphasen sind erforderlich, damit die Roboter in der Pflege eingesetzt werden konnen.
Aulerdem mussen die finanziellen Mittel abgewogen werden. Der finanzielle Engpass im



Bezug zur Einstellung von neuen Mitarbeitern steht der finanziellen Investition fir Roboter
gegenuber (DAA-Stiftung 2017: 26).

2.4.1. Roboterarten

Aufgrund der unterschiedlichen Einsatzgebiete werden die Pflegeroboter in drei Gruppen
unterteilt. Als Erstes die Trainingsgerate, wobei die Selbststandigkeit des Pflegebedurftigen
priorisiert wird. Um dies zu erreichen, unterstitzen Trainingsgerate medizinisch die
Rehabilitation und férdern die Mobilitat. Als Zweitens die Teleprasenz-Roboter. Teleprasenz-
Roboter werden fir die Fernkommunikation verwendet. Ziel ist die Férderung und
Aufrechterhaltung des sozialen Miteinanders. Der Zweck von Assistenzsystemen ist die
Unterstitzung koérperlicher  Aktivitdten, beispielsweise bei der Unterstlitzung der
Warenwirtschaft oder beim Transport von Personen. Als dritte Gruppe werden die sozial-
interaktiven Roboter erwahnt. Der Hauptzweck von sozial-interaktiven Robotern besteht
darin, menschliche Interaktionen zu simulieren. Sie agieren als Partner und bauen soziale
und emotionale Beziehungen zu Menschen auf. Zielgruppen sind zum Beispiel autistische
Kinder oder altere Menschen mit Demenz (Becker et al. 2013: 25; 40; 45; 52). Die sozial-
interaktiven Roboter sind mit unterschiedlichen Sensoren ausgestattet, wodurch die
Interaktion moglich wird. Sie kdnnen bspw. Stimmen wiedererkennen oder auf die Aktion des
gegenuber reagieren. Fur den sozial-interaktiven Roboter gibt es mehrere Einsatzgebiete.
Zum einen kann er als Begleiter fungieren und zum anderen kann der Roboter in der
Therapie eingesetzt werden (Fachinger; Mahs 2019: 119).

Bleuler und Caroni (2021) unterteilen die sozialen Roboter in zwei Arten. Dem
Serviceroboter und dem Companion Robot (Begleitroboter). Die Aufgabe der Serviceroboter
ist die Unterstutzung von alteren Menschen bei alltdglichen Aufgaben. Die Einsatzgebiete fur
Serviceroboter unterscheiden sich deutlich. Das Handlungsfeld ist im Klinikbereich, im
Pflegebereich oder das Zuhause des Pflegebedirftigen. Im hauslichen Umfeld hat der
Roboter die Uberwachungsfunktion und dient somit der Sicherheit. Als Begleitroboter
fungieren in der Regel Tierroboter. Deren Aufgabe ist wie bereits beschrieben, den
Menschen zu begleiten und eine Beziehung aufzubauen. Dadurch wird die Verbesserung
des Wohlbefindens bezweckt (Bleuler; Caroni 2021: 442-443).

Robinson et al (2014) unterteilen die sozialen Roboter nach ihren Funktionen in drei Arten.
Die Uberwachungsroboter, Assistenzroboter und der Companion Roboter. Eines der
Anwendungsgebiete von personlichen Assistenzrobotern ist das Zuhause von
pflegebedurftigen Menschen. Erhofft wird, dass der Pflegebedarf durch die Unterstitzung
des Assistenzroboters reduziert wird, da dieser zur Selbststandigkeit des Beduirftigen fihren
soll. Die Hauptaufgabe besteht darin, den Bedirftigen bei den alltdglichen Aufgaben zu
unterstitzen und Gesundheitswerte zu GUberwachen. Im Ernstfall soll der Notruf abgesetzt
und die Kontaktperson alarmiert werden (Faucounau et al. 2009: 33-40).

2.4.1.1. Humanoide Roboter

Eine weitere Form von robotischen Systemen sind die humanoiden Roboter. Diese Maschine
zeichnet sich durch die menschlichen Eigenschaften aus. Das Erscheinungsbild dhnelt dem
menschlichen sehr. Neben dem Erscheinungsbild Iasst die Moéglichkeit zur Kommunikation
und die Lern- und Kooperationsfahigkeit den humanoiden Roboter sehr real wirken (Hesse;



Malisa 2016:411). Zudem ist die Handlung des humanoiden Roboters menschenahnlich,
weshalb die Interaktion mit dem Menschen gelingen. Der Mensch kann die Handlung des
Humanoiden eher vorhersehen, da er das Eigene wiedererkennen kann (von Bose 2013:
261). Die Unabhangigkeit und die vielféltigen Fahigkeiten erfordern grofe Rechenleistung
und Sensoren. Das Besondere an humanoiden Robotern ist, dass sie mit
menschenahnlichen Sensoren ausgestattet sind. Dadurch wird es mdéglich, dass koérperlich
anstrengende Arbeit, aber auch komplexe Aufgaben geleistet werden kénnen. Hohe
Rechenleistung kombiniert mit Sensoren und adaptiven Algorithmen sorgen daflr, dass sich
der Roboter an seine Umgebung anpassen wird (Maier 2022: 248-249). Der androide
Roboter ist durch den hautéhnlichen Uberzug und der Mimik kaum vom Menschen zu
unterscheiden (Bolker et al. 2010: 45).

2.4.1.2. Tierroboter

Trotz zahlreicher positiver Untersuchungen im Bereich der Mensch-Tier-Interaktion ist der
Einsatz von Tieren in einigen Pflegeheimen und Krankenhausern aufgrund von Zeitmangel
und Gefahren nicht wiederzufinden. Durch den Einsatz von Tierrobotern wird die
zeitintensive Pflege eines echten Tieres umgangen. Zudem spielen die Gefahren wie z.B.
allergische Reaktion beim Patienten oder Verletzungsgefahr durch unkontrollierte Handlung
des Tieres keine Rolle mehr. Um von den positiven Wirkungen der tiergestutzten
Intervention zu profitieren, wird der Einsatz von Tierrobotern diskutiert und zum Teil erprobt.
In den letzten Jahrzehnten haben die Ingenieure bei der Entwicklung von robotischen
Systemen darauf gezielt, dass die entwickelten Roboter auf psychologische Bediirfnisse wie
Interaktion, Kommunikation, Flrsorge und Bindung eingehen. Als Zielgruppe werden
vulnerable Mitglieder der Gesellschaft gesehen. Das sind hier altere Menschen unter
anderem mit Demenz oder Kinder mit Autismus. Durch den Einsatz von Tierrobotern erhofft
man, dass die sozialen Bedurfnisse erfullt werden und ggf. eine emotionale Bindung
zwischen Roboter und Pflegebedirftigem hergestellt wird. Der emotionale Roboter ist eine
Unterkategorie der sozial assistiven Roboter. Der Tierroboter ist mit unterschiedlichen
Sensoren ausgestattet, um tiertypisches Verhalten zu simulieren und mit dem Menschen zu
interagieren. Das Wiedererkennen von Stimmen soll das Aufbauen der emotionalen
Patientenbindung erleichtern (Kolling et al.2016: 85-88).

2.4.2. Handlungsfelder

Die ambulante Pflege ist im Vergleich zu anderen Bereichen der Pflege eher vom
Fachkraftemangel betroffen, da immer mehr werdende Pflegebedirftige Zuhause gepflegt
werden moéchten und man nicht auf ungeschultes Personal abweichen kann. Um den
Herausforderungen entgegenzuwirken und die Pflegekraft bestmdglich an das Unternehmen
zu binden, wird eine Mitarbeiter- und beteiligungsorientierte Arbeitsorganisation als Option
gesehen. Die interne Beziehung zwischen Pflegeleitung und Pflegekraft muss neu entwickelt
werden. Die Pflegekrafte sollen neben den Pflegeaufgaben auch Koordinationsaufgaben
erhalten. Durch diese neue Aufgabenverteilung kann es zu neuen Belastungen der
Pflegekrafte beispielsweise aufgrund von Zeitdruck kommen, welche nicht zu missachten
sind. Die nachhaltige Beschaftigungsfahigkeit ist nicht gegeben. Diese ist durch die hohe
Fluktuationsrate der Pflegekrafte im ambulanten Bereich sichtbar. Grund hierfir sind die
mangelnde Anerkennung und die fehlenden finanziellen Mittel in der Pflegebranche. Die



internen Beziehungen sowie die Organisationsentwicklungen kénnten zur Zufriedenheit des
Personals fiihren. Das Ausscheiden von kompetenten Mitarbeitern konnte verhindert
werden. Ein wesentlicher Verbesserungsbedarf liegt laut Pflegekraften im Informationsfluss,
was die Ubergabe und die Tourenplanung angehen. Informationsdefizite kénnen zu
Mehraufwand fihren, da die Planung und die Vorbereitung erschwert werden (Bleses; Jahns
2015: 53-58).

Die Krankenhauser sind ebenfalls von den beschriebenen Problemen in der Pflege betroffen,
weshalb der Einsatz von Technologie als Hilfsmittel oder auch robotischen Systemen in
Betracht kommen. Die steigende Anzahl an alteren Menschen durch den demografischen
Wandel stellt eine besondere Herausforderung dar, da immer mehr Patienten wegen
altersbedingten Erkrankungen im Krankenhaus behandelt werden mussen.

Die am meisten verbreitete Informationstechnologie im stationaren Bereich ist die
elektronische Dokumentation. Durch den verbesserten Informationsaustausch zwischen den
Pflegekraften wird die Optimierung des Versorgungsprozesses verfolgt. Der Einsatz von
Videotelefonie, also die Beratung aus der Distanz, kann dafir sorgen, dass der
Krankenhausaufenthalt verkirzt wird. Durch die Aufrechterhaltung des Kontakts kann die
Behandlung aus der Ferne fortgeflhrt werden, sodass die erneute Einweisung des Patienten
verhindert werden kann. Vor allem in l&ndlichen Gebieten kann der Abbruch der Behandlung
verhindert werden. Die Roboter kdnnten eine Uberwachende Funktion in den Fluren haben
und beispielsweise bei Sturz  des Patienten einen Notruf  absetzen.
Robotische Systeme, die kérpernahe Tatigkeiten ausuben sollen, sind nicht weit verbreitet.
Der autonome Einsatz erfordert Sicherheit und Verlasslichkeit, was aktuell noch nicht
gegeben ist. Kdrpernahe Tatigkeiten sind zum Beispiel: Transport des Patienten, Umbetten
und das Anreichen und Kontrollieren von Nahrung und Medikamenten. In einigen
Krankenhdusern werden bereits Roboter in Operationssélen eingesetzt, um Operationen
noch genauer und sicherer durchzufuhren. Eine Besonderheit dabei ist, dass dadurch
Operationen aus der Distanz durchgefuhrt werden kénnen (Fachinger; Méhs 2019: 116-119).
Eine bereits durchgefliihrte Moglichkeit, um der Entlastung des Pflegepersonals
beizusteuern, ist die Neustrukturierung der Arbeitsprozesse und Aufteilung der Aufgaben.
Der Einsatz von Servicekraften flr kleinere Tatigkeiten konnte sich bereits positiv auf die
Entlastung der Pflegefachkrafte auswirken. Dadurch kdnnen die Pflegekréfte der eigentlichen
Pflegearbeit nachgehen (Offermanns 2010: 9-10).

Ein besonderes Handlungsfeld der robotischen Systeme ist der Einsatz bei stark
Pflegebedurftigen, vor allem Menschen mit Behinderung. Hierbei ist die Verlasslichkeit und
Sicherheit des robotischen Systems besonders entscheidend. Eine weitere Herausforderung
fir das robotische System ist die Emotionalitat. Es wird die emotionale Bindung zwischen
Menschen und Roboter gewunscht. Es ist dabei relevant die Mitte zu finden, um auf der
einen Seite die Privatsphare des Patienten zu bewahren und auf der anderen Seite den
Faktor, dass der Roboter selbststandig Entscheidungen ausfihren kann. Das
Handlungsspektrum des Roboters wird zudem durch den Einsatzort erweitert. Dabei kénnen
unvorhergesehene standortbezogene Anpassungsprobleme entstehen. Des Weiteren
bendtigen die Roboter ein hohes Auffassungsvermdgen, um nicht nur den alltaglichen
Aufgaben der Pflege gerecht zu werden. Dabei koénnen situationsbedingte
Herausforderungen ein schnelles Handeln des Roboters erfordern. Die Bedienbarkeit und
die Einfachheit des robotischen Systems sind sehr wichtig. Im Entwicklungsprozess sind auf
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diese Punkte besonders wert zu legen. Dafiir kbnnen gegebenenfalls die Pflegebedurftigen
mit in den Entwicklungsprozess einbezogen werden, um maoglichst viele Anforderungen zu
betrachten (Riek 2017: 68-72). Eine besondere Herausforderung stellt die Pflege durch
Angehorige dar. Die Pflege durch Angehorige erfolgt in der Regel im eigenen Zuhause.
Neben der genannten korperlichen und psychischen Belastung ist diese Form der Pflege
besonders schwierig bei der Planung. Eine schlechte Planung kann mit der Zeit dazu fGhren,
dass das eigene Handeln immer unkontrollierter wird. Um die Pflege und die
Sorgekonstellation aufrecht zu erhalten, ist hierbei der Einsatz von Robotern denkbar
(Deutscher Ethikrat 2020: 27-28).

2.5. Interaktionsmoglichkeiten

2.5.1. Mensch-Computer-Interaktion

Heutzutage sind Privatpersonen sowie Unternehmen abhangig von Computer- sowie
Internettechnologien und von den dazu gehérenden Systemen. Grund hierfur ist, dass die
Aufgaben durch die heutigen Technologien viel effizienter erledigt werden (Issa; Isaias 2022:
1-2). Von der IT-Welt profitieren sowohl die Menschen als auch die Organisationen. Der IT-
Einsatz auf der Welt ist zu etwas selbstverstandlichem geworden und ist nicht mehr
wegzudenken. Mit dem Einsatz konnen viele Vorteile erreicht werden, aber auch Nachteile
sind nicht zu vermeiden. Die negativen Auswirkungen kdnnen mit BewaltigungsmalRnahmen
verhindert werden wie zum Beispiel durch verbesserte Ressourcenanlagen, das bedeutet mit
hochwertiger Software konnen ausfdlle vermieden werden oder durch Erfahrungen und
Wissen kdnnen Probleme gelést werden. Zudem kdnnen Service-Helpdesks sowie IT-
Bildungsmaflinahmen in Organisationen eingesetzt werden. Dadurch werden in der Mensch-
Computer-Interaktion negative Auswirkungen aktiv verhindert (Riedl 2013: 97-99; 102; 104).
Um den Bedurfnissen von Unternehmen und Privatpersonen hierbei gerecht zu werden,
spielt die Mensch-Computer-Interaktion (HCI-Human-Computer Interaction) eine wichtige
Rolle (Issa; Isaias 2022: 1-2).

In der folgenden Abbildung sieht man, dass Mensch-Computer-Interaktion, wie der Name
auch schon sagt, aus drei Hauptteilen besteht. Benutzer, Computer und Interaktion:
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Abbildung 1: Drei Komponenten von Mensch-Computer-Interaktion

Quelle: Thuseethan; Kuhanesan 2014: 389.

Mit der Mensch-Computer-Interaktion soll die Funktionalitit sowie die Benutzerfreundlichkeit
von Systemen gewabhrleistet werden. Benutzerinteraktionen sollen effektiv unterstitzt werden
und die Benutzererfahrung soll verbessert werden (Lui et al. 2022: 305).

Hierbei spielt nicht nur die Produktivitdt und Benutzerfreundlichkeit eine Rolle, auch das
Thema Nachhaltigkeit ist hier von Bedeutung. Entwickelte Technologien sollen effektiver und
effizienter sein. Das heildt, dass interaktive Computersysteme sowohl brauchbar als auch
praktisch sein sollen (Issa; Isaias 2022: 1-2). Definiert wird die Mensch-Computer-Interaktion
folgendermalien: ,a discipline concerned with the design, evaluation, and implementation of
interactive computing systems for human use and with the study of major phenomena
surrounding them® (Preece et al. 1994: 7).

Die Hauptziele der Mensch-Computer-Interaktion sind die Sicherheit, Effektivitat, Effizienz,
Nutzlichkeit sowie die Attraktivitat (Issa; Isaias 2022: 3). Ein Kern-Kriterium der Mensch-
Computer-Interaktion ist die Usability, also Benutzerfreundlichkeit (Burmester et al. 2017:
159). Einwandfrei funktionierende Systeme sind von groer Bedeutung. Nicht
funktionierende Systeme sind flur Nutzer unbrauchbar und gefahrlich. Solche Systeme
kdnnen zu materiellen, aber auch zu kdrperlichen Schaden fihren. Mit der Mensch-
Computer-Interaktion sollen genau diese Punkte vermieden werden. (Koch; Alt 2017: 147).
Dabei wird eine Verbesserung der Benutzerfreundlichkeit durch Usability-Methoden
angestrebt. Positive sowie negative Aspekte kdénnen schon wahrend der Usability-
Evaluierungsphase festgestellt werden und erforderliche Anderungen kénnen durchgefiihrt
werden. Somit hat die Usability bei der Entwicklung eine grof3e Bedeutung. Es kann zu einer
Zufriedenheit, aber auch zu einer Frustration fuhren (Issa; Isaias 2022: 4).

DarlUber hinaus ist die Nachhaltigkeit, genauer gesagt nachhaltiges Design, bei der HCI von
groflder Bedeutung. Durch die Anwendung von Nachhaltigkeit kdnnen einige Vorteile erzielt
werden. Vorteile wie Kostensenkung, Ressourcenschonung bzw. —Einsparung,
Rufverbesserung, Einhaltung der Gesetzgebung, die Sicherung von Qualitatsmitarbeitern
sowie die Befriedigung von Kundenbedurfnissen. Dies kann nur erreicht werden, wenn das
Bewusstsein der Notwendigkeit fur die Nachhaltigkeit da ist. Durch das nachhaltige Design
kénnen Umweltprobleme wie bspw. Rohstoffverbrauch und globale Erwdrmung reduziert
werden und man tragt zum Wachstum und Profit der expandierenden globalen Gemeinschaft
bei. Bei Entwicklungen mussen Designer, Nutzer sowie Organisationen zusammenarbeiten
(Issa; lsaias 2022: 6; 8-9). Wahrend Prinzipien, Strategien sowie Richtlinien fur die
Anwenderinteraktionen und Benutzerschnittstellen von der HCI-Community vorgeschlagen
werden, entstehen mit der kinstlichen Intelligenz neue Herausforderungen fir die HCI-
Community. Wachsamkeit sowie fortlaufende Entwicklungen sind in diesem Bereich



12

notwendig (Amershi et al. 2019: 2). Zusammenfassend kann man sagen, dass die HCI
folgende 5 Hauptziele verfolgt: Sicherheit, Wirksamkeit, Effizienz, Benutzerfreundlichkeit und
Nutzlichkeit (Thuseethan; Kuhanesan 2014: 388).

2.5.1.1. Computergestiitzte Gruppenarbeit

Eine erfolgreiche Kooperation zwischen dem Menschen und Computer ist entscheidend.
Unter Kooperation wird die Zusammenarbeit verstanden. Das CSCW, also Computer
Supported Collaborative Work, Ubersetzt computergestiitzte Gruppenarbeit, hat die Absicht
die Kooperation zwischen dem Menschen und Computer sowie die Kooperation zwischen
den Menschen untereinander zu unterstutzen. Hierbei spricht man von folgenden
Unterstutzungsmoglichkeiten: Awareness-Unterstutzung, Team-Unterstutzung,
Kommunikationsunterstutzung, Community-Unterstutzung sowie der
Koordinationsunterstitzung (Reuter et al. 2021: 475-477). Da es sich bei der CSCW um ein
multidisziplinares Gebiet handelt, gibt es hier auch unterschiedliche Sichten
beziehungsweise unterschiedliche Schwerpunktsetzungen. Auch die zunehmenden
Entwicklungen in den Groupwaresystemen erfordern die Unterstitzung der CSCW. Von
Groupware spricht man bei Softwares, die die Zusammenarbeit von Gruppen unterstitzen
(Gross; Koch 2007: 4-6).

Mit der Pandemie im Jahr 2020 gewann die Disziplin CSCW erneut an Bedeutung. Durch die
Pandemie mussten viele Arbeitnehmer von zu Hause aus arbeiten und der Support flr
Remote-Zusammenarbeit stiegt rasant an. In der folgenden Abbildung ist eine Zeit / Raum
Matrix zu sehen, die einen Uberblick von Werkzeugen zur Unterstiitzung der kooperativen
Arbeit darstellt (Bullinger-Hoffmann et al. 2021: 215-216).

Abbildung 2: Time/ Space matrix
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Quelle: Bullinger-Hoffmann et al. 2021: 216.

Bei der Interaktion von den Individuen in Gruppen spricht man von den folgenden funf
verschiedenen Formen: Koexistenz, Kommunikation, Koordination, Konsensfindung und
Kooperation bzw. Zusammenarbeit. Von der Koexistenz spricht man bei gleichzeitiger
Prasenz und gegenseitiger Information. Es ist die Grundvoraussetzung flir das kooperative
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Arbeiten. Die Koexistenz wird schon seit Jahrzenten in Computersystemen durch
Mehrbenutzersystemen und Zeitscheibensystemen unterstitzt. Die Form der Kommunikation
ermdglicht den Benutzern |deen auszutauschen und die Informationen zu verbreiten. Zudem
kénnen Anderungen mitgeteilt werden und Arbeitsschritte weitergegeben und diskutiert
werden. Kern der Kooperationsunterstitzung ist die Kommunikation. Eine weitere Form der
Interaktion ist die Koordination. Erforderlich ist die Koordination bei wechselseitiger
Abhangigkeit von Benutzern. Darlber hinaus gibt es das Konsensfinden. Hierbei spricht man
von einer Entscheidungsfindung in Gruppen. Die Konsensfindung wird bei Groupware-
Anwendungen durch Beschleunigungen oder durch Verbesserungen der Resultate
unterstitzt. Dies wird erreicht in dem man Fragen strukturiert, Abstimmungen durchfuhrt und
auswertet. Schliellich stellt die Kooperation die Zusammenarbeit dar. Man kann sagen, dass
die Zusammenarbeit die gemeinsame Haltung von Daten und die gemeinsame Bearbeitung
von den Daten ist (Gross; Koch 2007: S.8).

Schliefllich soll mit CSCW die Effektivitat und Effizienz der Zusammenarbeit von Menschen,
durch geeignete Unterstlitzungen im Bereich Informations- und Kommunikationstechnologie,
gesteigert werden. So kann eine gemeinsame Aufgabe in Zusammenarbeit mithilfe von
Groupware erflllt werden (Lackes; Siepermann 2018).

2.5.2. Mensch-Roboter-Interaktion

Ein weiterer Interaktionsbereich ist die Mensch-Roboter-Interaktion im englischen Human-
Robot-Interaction (HRI). Roboter unterstitzen Menschen heutzutage nicht nur im Bereich
Industrie, sondern auch im medizinischen Bereich. Zudem gibt es schon zwischen Menschen
und Roboter direkte Interaktionen (Onnasch et al. 2016: 1-2). Die Mensch-Roboter-
Kooperation kann die Produktivitdt von Unternehmen steigern, was zu einer
Wettbewerbsfahigkeit fuhrt. Zudem kann der Fachkraftemangel durch die Mensch-Roboter-
Interaktion bedingt ausgeglichen werden. Durch den demografischen Wandel fehlen die
qualifizierten jungen Arbeitskrafte, hier kdnnen Roboterassistenzsysteme und intelligente
Automatisierungslésungen helfen. Der Einsatz solcher Roboter kann Menschen bei
Tatigkeiten unterstutzen, die korperlich sehr anstrengend oder ergonomisch ungunstig sind
und haufig zu Erkrankungen sowie Beschwerden fuhren. Die Hauptvoraussetzung fir die
Kooperation ist Sicherheit (Schenk; Elkmann 2012: 109-110). Durch die direkte Interaktion
entstehen neue Anforderungen, um die Sicherheit der Menschen zu schutzen. Hierbei wird
das Verhalten des Roboters mit Schutzmechanismen gestaltet, um das
Gefahrdungspotential zu verringern. Zudem wird auf die dufRere Gestaltung geachtet wie
zum Beispiel abgerundete Kanten oder weiche Ecken (Onnasch et al. 2016: 1-2). Mit der
Arbeit im selben Raum kommt es zu einem physischen Kontakt, bei dem Verletzungen
vermieden werden mussen. Die Sicherheit wird durch relevante Normen und Richtlinien
festgelegt. Dieses sind zum Beispiel Mindestabstande, Robotergeschwindigkeit, die
Raumuberwachung sowie die Kraftbegrenzung des Roboters. Bei den Einsatzen im Heim-
oder Servicebereich von Robotern muss die Haftungsfrage geklart werden (Schenk;
Elkmann 2012: 110-111). In der folgenden Abbildung ist ein Roboter zu sehen, bei dem
beispielhafte Eigenschaften dargestellt werden, um mit dem Menschen in einem Raum
gemeinsam arbeiten zu kénnen.
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Abbildung 3: Roboter Franka Emika (FRANKA EMIKA GmbH, 2021) mit beispielhaften
Eigenschaften kollaborativer Roboter
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Quelle: Tausch (2021): S. 16.

2.5.3. Mensch-Tier-Interaktion

Der Mensch steht schon seit Ewigkeiten in Kontakt mit Tieren. Dieses Verhaltnis anderte
sich mit der Entwicklung menschlicher Menschen- und Gesellschaftsformen. Dieses Kapitel
befasst sich mit der Beziehung zwischen Menschen und Tier und zeigt, wie die Mensch-Tier-
Kommunikation moglich ist.

Der Lebensstil von Menschen und Tier hat sich mit der Zeit verandert. Das Gegenulber
entwickelte sich zu einem Nebeneinander und schlie3lich zu einem Zusammenleben. Mit der
Zeit hat sich die Entwicklung der Tierhaltung durch das Domestizieren verandert. Wildtiere
wurden an das Leben mit Menschen angepasst. Da zahme Tiere weniger auf die Reize aus
der Umwelt reagieren, wurden die Tiere nach Zahmheit selektiert. Es werden Haustieren
gewunscht, mit denen der Umgang einfach sein soll. Die Faktoren fur die Wahl des
Kumpantieres ist unzureichend untersucht. Vermutlich legt man bei der Wahl des Tieres
mehr Wert auf das Aussehen anstatt auf die Eigenschaften. Fir die tiergestitzte Therapie ist
die Wahl eines domestizierten Tierpartners eher von Vorteil, da sie durch das Domestizieren
an die Aufgaben angepasst wurden (Kotrschal 2009: 65-72). Die sprachwissenschaftliche
Erforschung der menschlichen und tierischen Sprache und deren Unterscheidung ist in den
bisherigen Ansatzen fast ausschliel3lich wortschatzbasiert. Die Vergabe eines Namens
macht das Tier fur den Menschen direkt ansprechbar. Somit wird die Voraussetzung sozialer
Mensch-Tier-Beziehung mit der Du-Evidenz geschaffen. Durch die Namensvergebung wird
das Tor zur Kommunikation gedffnet. Friher wurden die Namen eher nach den
Erscheinungsmerkmalen vergeben wie zum Beispiel die Farbe. Mittlerweile kriegen Hunde
auch Menschennamen, da sie als vollwertiges Familienmitglied integriert sind (Lind 2022: 45-
47). Dartber hinaus spricht Foucault von der Macht des Zwangs, die durch den Willen und
die Willkir des Besitzers existiert. Die Disziplin macht die Tiere nitzlich. Die Macht sollte
nicht von aufl’en gelenkt werden, sondern von innen angetrieben werden (Foucault 1994:
176). Die Kommunikation mit einem Tier beinhaltet gleichzeitig dessen Anerkennung als Tell
der sozialen Welt, wobei sich die Kommunikation nicht nur auf die sprachliche Ebene
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eingrenzt. Bei Therapiehunden wird die Kommunikation gewollt genutzt. Ein Ersatz ist laut
Pohlheim 2008 bei folgenden Beispielen nicht méglich: ,[...] Therapiehunde. Egal ob Mobility
Assistance Dogs, Signal-Hearing-Dogs, Blindenfiihrhunde oder Companion-Dogs, sie alle
entlasten und vervollstandigen den Menschen. Gleiches gilt fir Rettungs- oder Polizeihunde®
(Pohlheim 2008: 5148). Die Therapiehunde vervollstandigen den Menschen in seiner
Fahigkeit oder haben sehr ausgepragte Fahigkeiten, die in naher Zukunft nicht gleichgultig
durch Maschinen ersetzt werden konnen. Die Beziehung zum Hund wird durch die
Hierarchie und der Wahrnehmung des Menschen gepragt. Tiere kdnnen in unterschiedlichen
Rollen fungieren. Ob Hunde als beispielsweise Partner oder als Objekt gesehen werden ist
vom Bewusstsein des Menschen abhangig (Pohlheim 2008: 5147-5149).

Als soziales Wesen bendtigt der Mensch die Beziehung und die Kommunikation zu seiner
Umwelt. Die Kommunikation erfolgt nicht nur unter Menschen, sondern auch mit Tieren.
Watzlawick kategorisiert die Kommunikationsform in zwei. Die verbal-digitale und nonverbal
analoge Form. Bei der Kommunikation zwischen Menschen und Tier steht die analoge
Kommunikation an erster Stelle und bei der Kommunikation mit Menschen die verbal-digitale
Form. Die analoge Kérpersprache umfasst die Mimik und Gestik. Diese Form spricht die
Beziehungsebene an und kann unterschiedlich interpretiert werden. Die verbale
Kommunikation hingegen erfolgt Uber mundliche sowie schriftiche Kommunikation
(Watzlawick 2011: 71).

Aus biologischer Sicht antworten Tiere unter anderem auf Einwirkungen der Menschen. Die
Antwort erfolgt in Form von einer Reaktion. Obwohl sich der Mensch in der Regel durch die
Reaktion beziehungsweise Antwort adressiert fuhlt, kann die Reaktion unterschiedlich
gedeutet werden. Somit wird es keine angemessene deutliche Antwort, da das Verstehen
nicht maoglich ist (Steen 2022: 118).

Es wurden unterschiedliche Ergebnisse bei der tiergestitzten Intervention mit Heimtieren
festgestellt. Die Tiere regen die Wahrnehmung auf unterschiedlicher Art und Weise an. Des
Weiteren werden Reflexe, Handlungen und Dialoge angeregt. Dialoge umfassen sowohl
verbale als auch die nonverbale Form. Zudem kann die Interaktion mit Tieren die Sensibilitat
steigern, wodurch die Motorik verbessert wird. Neben der steigenden Konzentrations- und
Aufmerksamkeitsfahigkeit wird durch die Interaktion die kognitive Funktion auf naturliche
Weise angetrieben (Bottger 2009: 88). Der Kdrperkontakt zwischen Menschen und Tier
erzeugt eine besondere emotionale Bindung, die vergleichbar mit der Bindung zwischen
Eltern und Kind ist, da dieselben Merkmale und Verhaltensweisen erkennbar sind. Die Tiere
mildern die Angst, Stress und Depressionen und verbessern das Wohlbefinden und die
Freude. AuRerdem werden die Selbststandigkeit und das Sozialverhalten geférdert (Beetz
2009: 140).

Kolling et al. 2016 beschreiben eine Vielzahl von positiven Auswirkungen auf die
psychologischen Zustande. Neben Angst, Stress und Stimmung wie bereits erwahnt, wird die
Verbesserung der sozialen Aufmerksamkeit und die zwischenmenschliche Interaktion
genannt. Des Weiteren wird die geistige und kérperliche Gesundheit verbessert (Kolling et al.
2016: 88-89). In anderen Worten hat das Tier auf den Menschen eine aktivierende Wirkung.
Der Anblick eines Tieres oder seiner Kdrpersprache aktiviert eine innere Motivation, die die
Zielgerichtete Anstrengungsbereitschaft beim Menschen steigert. Der Kérperkontakt regt das
Oxytocin-System an, wodurch die Bindung gestarkt und die bereits genannten positiven
Auswirkungen wie Stress und Angst reduziert wird (Schneider 2018).
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2.5.3.1. Tiergestiitzte Therapie

Bei der tiergestutzten Therapie (TGT) werden in der Therapie Tiere eingesetzt, wobei nicht
jeder Einsatz von Tieren eine tiergestitzte Therapie ist. Flir das Fachpersonal ist eine
Zusatzausbildung von Noten. Die Tiere dienen zur Unterstutzung in den
Entwicklungsprozessen. Mit dem gezielten Einsatz von Tieren in der Therapie wird versucht,
psychische oder physische Probleme zu beseitigen. Vor allem fur altere Menschen oder
Menschen mit hoherem Pflegebedarf kann der Einsatz von Tieren eine besonders wichtige
Rolle spielen. Diese kdénnen emotionale Bindungen aufbauen und soziale Unterstitzung
leisten. Damit ein positiver gesundheitlicher Effekt resultieren kann, sind die Bedurfnisse aller
Beteiligten zu beachten. Hier Patient, Therapeut und Tier (Horsting 2020: 228-229).

Die Formulierung von Zielen fur den Teilnehmenden und die Dokumentierung sind
erforderlich. Der Einsatz von Tieren muss im Rahmen der vom ESAAT (European Society for
Animal Assisted Therapy) formulierte Bedingungen stattfinden, damit von tiergestitzter
Therapie gesprochen werden kann. Die tiergestutzte Therapie ist nicht gleichzusetzen mit
beispielsweise der Assistenz durch Hunde. Ein Assistenzhund begleitet in der Regel einen
Patienten durch den Alltag und hat je nach Beeintrachtigung des Patienten eine bestimmte
Aufgabe. Der Therapiebegleithund begleitet mehrere Patienten. Darlber hinaus soll sein
Verhalten dazu beitragen, das Erleben und Verhalten des Therapieteilnehmers im Rahmen
der Therapie zu verandern. Die Beziehung zwischen Patienten und Begleithund ist nicht
hierarchisch. Sie wird durch die Hilfe im Entwicklungsprozess gepragt, wobei der Hund durch
Initiierung eine wesentliche Rolle spielt (Blesch 2020: 3-4).

In mehreren empirischen Studien wurden die positiven Wirkungen von Tieren erforscht. Vor
allem fur Patienten mit Demenz zahlt es mittlerweile zur Hauptbehandlung. Diese
Behandlungsform wirkt sich positiv auf die Emotionen und auf das Wohlbefinden aus (Klein
2016: 33).

Trotz des Verlusts des expliziten Gedachtnisses haben Menschen mit Demenz immer noch
Geflhle und nonverbales Verstandnis. Wenn also die Pflegeperson nicht mehr in der Lage
ist, mit dem Demenzpatienten zu kommunizieren, wird die Kommunikation immer noch mit
Hilfe von Tieren durchgefuhrt. Die Kommunikation findet auf emotionaler Ebene statt und
erfordert keine gesprochene Sprache, daher ist eine Therapie auch flir Menschen mit
fortgeschrittener Demenz moglich. Ein wichtiger Faktor fur einen reibungslosen Umgang ist,
dass die Tiere nicht urteilen und keine Abwehrmechanismen haben, die die Pflegeperson in
schwierigen Situationen zeigen kann (Hegedusch 2007:63).

In der Beziehung zwischen Menschen und Tier wird ebenfalls die Tatsache genannt, dass
Tiere nicht werten oder nicht urteilen. Dies wird als bedingungslose Annahme bezeichnet
(Blesch 2020: 6). Fir Otterstedt ist dies schon der Beginn der emotionalen Beziehung, da
das Tier den Menschen so annimmt, wie er ist. Die Geborgenheit fuhrt dazu, dass man sich
dem anderen emotional anvertrauen kann (Otterstedt 2001: 34-35).

Bereits folgende positive Wirkungen der Tiere auf den Menschen wurden nachgewiesen:
-Die Haustiere wirken stressreduzierend auf den Menschen
- auch ohne Koérperkontakt wirken Tiere beruhigend

- Einsamkeitsgefuhle treten weniger auf
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- Therapiebegleithunde sorgen flir das emotionale Wohlbefinden von Krebspatienten
- Angstzustande werden reduziert

- depressive Symptome werden deutlich reduziert

- die positiven Gefuhlszustande von Pflegebedurftigen werden angeregt

-aktivierende positive Wirkung (Mombeck 2022: 35-36; 39)

2.5.3.2. Biophilie- Hypothese

Die Biophilie-Hypothese bildet die Grundlage fur Erklarungen und Theorien, die die innere
Motivation des Menschen erklart, weshalb dieser sich mit der Natur auseinandersetzt und
Verbindungen zu anderen Lebewesen herstellt. Biophilie ist die naturliche Verbundenheit des
Menschen mit der Natur. Dieses Merkmal des Menschen bleibt trotz Verdnderungen der
Lebensbedingungen Uber Generationen bestehen. Die Grundlage der Biophilie ergibt sich
aus der evolutiondren Perspektive, dass der Mensch sein Uberleben durch genaue
Beobachtung der Umwelt sichert. Der Mensch hat eine vielfaltige Beziehung zur Natur.
Dabei kann man nicht von einer grundlegend positiven oder negativen Einstellung sprechen.
Die menschliche Einstellung zur Natur basiert auf einem Verlauf, der situationsbedingt
variieren kann. Der Mensch kann sowohl eine asthetische Sichtweise auf die Natur haben,
wobei die Schonheit der Natur und Lebewesen im Mittelpunkt steht, als auch eine dominante
Sichtweise, die die Bewirtschaftung und Flhrung von Lebewesen durch den Menschen
betrifft. Die utilitaristische Sichtweise, die den Nutzen der Natur zum Schutz des Menschen
betont, ist ebenso legitim wie die humanistische Sichtweise. Hervorgehoben wird die positive
Verbundenheit mit der Natur. Ebenso wichtig sind moralische Beziige wie Verantwortung
und Respekt vor dem Leben (Olbrich 2003: 69-72).

2.6. Aneignung

Die heutige Zeit des schnellen Wandels bringt eine Menge an Anderungen mit sich.
Anderungen werden heutzutage als selbstverstandlich gesehen. Dabei ist eine Anderung
eng verbunden mit der Aneignung. Der Begriff der Aneignung konzentriert sich auf das
Zusammenspiel des Menschen und seinem Umfeld. Nicht nur Tools, sondern auch
gesellschaftliche Normen und Werte werden vom Menschen erlernt (Ifsar Blog 2012).
Aneignungsstudien helfen dabei, sich mit unbekannten Praktiken vertraut zu machen. Es ist
ein Teil der Ausdrucksnatur des Menschen und impliziert individuelle, soziale sowie
anthropologische Dimensionen. Allgemein geht es bei der Aneignung um die Erforschung,
die Beruhrung, das Verstehen sowie die Veranderung. Neue Routinen, Fahigkeiten sowie
Kompetenzen werden gebildet. Aneignung hat die Funktion die Grenzen des Designs
deutlich zu machen und sensibilisiert zwischen Designer und Benutzer. Die Aneignung
bezieht sich auf den Umgang von Widerspriichen und gednderten Bedingungen und wie sie
zu neuen Bedingungen geformt werden (Stevens; Pipek 2018: 139; 144). Dabei entstehen
Strukturen oder vorhandene Strukturen werden stabilisiert. Der Prozess der Aneignung ist
ein langsam entwickelnder, wobei Fortschritte durch Versuch und Irrtum erzielt werden. Aus
der Auseinandersetzung mit Konflikten resultieren neue Optionen. Dabei wird der Mensch
nicht nur als Faktor, sondern als Akteur gesehen. Oft entstehen Widerstdnde durch
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Spannung zwischen physischen Objekten, soziokulturellen Anforderungen und persénlichen
Motivationen, wobei nicht alle Konflikte I6sbar sind und deswegen fremd bleiben kénnen. Fur
den besseren Aneignungsprozess beim Nutzer, spielt die Formbarkeit des
Informationssystems eine wichtige Rolle. Der Aufwand fur Formbarkeit muss gerechtfertigt
sein, damit kein Geld und Zeit verschwendet wird. Die Anpassung des Systems kdnnte auf
die Interessen und Fahigkeiten des Nutzers gerichtet werden, wobei es nicht zu
Kompetenzverlust des Nutzers und der Privatsphare kommen darf (Stevens; Pipek 2018:
147; 151). Laut Dourish ist die Aneignung an der Schnittstelle zwischen Arbeitsplatzstudien
und Design und ein Prozess, bei dem der Mensch Technologien Ubernimmt und an seine
Arbeitspraxis anpasst. Neben der Formbarkeit beziehungsweise Malischneiderns ist das
gemeinsame Verstandnis fur die Funktionsweise eines Softwareartefakis notwendig.
Dadurch kann der Nutzen im Arbeitskontext analysiert werden. Zudem sind bei der
Aneignung Technologieausfélle zu betrachten. Durch die unbekannte, unerwartete Situation
entstehen unterschiedliche Optionen, wodurch das Lernen geférdert und die Fahigkeiten
erweitert werden. Dies kann sich auf das Wachstum des Aktivitatssystems auswirken.
Aneignung im Rahmen von Design beschreibt die Veranderung des technologischen
Umfeldes fur die bessere Verwendung flr den Nutzer. Ein Ziel der Aneignung ist es, die aus
den Prozessen entstehenden Vorgehensweisen zu dokumentieren, einzuordnen und zu
verstehen. Mit der Betrachtung der Probleme und Verwendung der Anpassungselemente
werden neue Systeme angenommen, angepasst und in den lokalen Kontext eingebunden.
Des Weiteren wird versucht, ein genaueres Modell fur die Fehlerminimierung zu erstellen.
(Stevens; Pipek 2018: 157-158; 165).

Man kann sagen, dass flr eine erfolgreiche Einbindung der Technik eine Aneignung von
Wissen und Fahigkeiten notwendig ist. Bei der Aneignung entwickeln und verandern die
Mitarbeiter Ihr Wissen sowie Ihre Fahigkeiten (Becka et al. 2020: 8). Eine Moglichkeit der
Technologieaneignung erfolgt durch die Bildungsstatten bereits im Kindesalter. Ab dem Alter
von 9 Jahren ist eine Zunahme von Techniknutzung zu beobachten. Durch die ermdglichte
Kreativitat durch Technik im Bildungskontext kdnnen Lernprozesse geférdert werden. Mit der
Zeit werden Medien veralltaglicht und in den Tagesablauf integriert (Niesyto 2019: 17-19).
Eine einleitende Form der Aneignung kann in Form der Beobachtung erfolgen. Dabei geht es
weniger um Konzepte oder Methoden. Der Beobachter schafft sich eine Perspektive, um
sein eigenes Umfeld zu beobachten. Dabei kann das Beobachtete reflektiert und der
Wissensstand erweitert werden (Hullemann et al. 2019: 394). Dennoch spielt Im Prozess der
Implementierung die Weiterbildung eine grof3e Rolle. Der Umgang mit neuen Technologien
muss geschult werden. Mitarbeiter sollen mit dem Thema vertraut sein und mit Experten an
Workshops teilnehmen kdnnen. Daruber hinaus sollen die Mitarbeiter auch die Moglichkeit
besitzen Uber die Themen mit Experten zu diskutieren. Auch durch Weiterbildungen kann die
Akzeptanz der Zusammenarbeit gesteigert werden und durch Bildungstage kann Neugier an
das Thema geweckt werden (Stubbe et al. 2019: 27). Anhand unterschiedlicher
Lernplattformen kann Lernmaterial vermittelt werden. Durch Lernmanagementsysteme kann
Wissen zentral vermittelt werden. Es werden unterschiedliche Aufgabengestaltungen und die
Diskussionsmdglichkeit empfohlen, um den Austausch zu ermdglichen. Fur positive
Lernergebnisse sollte bei der Gestaltung der Lerneinheiten darauf geachtet werden, dass der
Lernende nicht Uberfordert wird (Teich et al. 2021: 1342-1344). Trotz unterschiedlicher
Definitionen ist Mentoring ein Lernprozess, welcher durch eine Beziehung zwischen einem
Erfahrenen und einem Neuling gekennzeichnet wird. Dabei wird die Entwicklung



19

professionell unterstiitzt und der Lernprozess der weniger erfahrenen Lehrperson
angetrieben (Fuhrer; Cramer 2020: S.114-115). Die Nachahmung dringt in die
Vorstellungswelt der Person ein und sorgt dafiir, dass charakteristische Zige
wahrgenommen werden. Dabei werden Handlungen nicht nur Kkopiert, sondern
aufgenommen, verarbeitet und neu umgesetzt. Beim Lernprozess ist eine Orientierung an
die Umgangsform aus der Vergangenheit mdoglich. Dabei erweitert der Mensch seine
Fahigkeiten und formt neue Handlungsmdoglichkeiten (Wulf 2013: 22-23).

Fir das Thema der vorliegenden Arbeit, Roboter fiir die Pflege, ist eine Aneignungsphase
notwendig. Bei der Implementierung von Robotern in der Pflege muissen zunachst
Pflegekrafte eine Sicherheitsschulung erhalten. Relevante Sicherheitsaspekte sowie
Richtlinien werden Ubermittelt und aufgefrischt. Hierdurch koénnen Gefahren minimiert
werden, dadurch wird die Akzeptanz von Robotern steigen (Stubbe et al. 2019: 32). Fir eine
effektive Nutzung von Robotern in der Pflege ist die Gewdhnung an die Technologienutzung
sowie die Aneignung verschiedener Kenntnisse und Fahigkeiten von Bedeutung. Die
Orientierung und Implementierung von Robotern muss fehlerlos sein, damit es bei der
Einfihrung nicht zur Erschépfung oder Verlust der Arbeitsmotivation kommt. (Melkas et al.
2020: 6; 8). Bei der Aneignung von Servicerobotern kann man die Gamification
Vorgehensweise nutzen. Hierbei werden Pflegekrafte spielerisch an die Zusammenarbeit
herangefuhrt. Pflegekraften werden passend zu den Lernvideos verschiedene Aufgaben mit
unterschiedlichem Schwierigkeitsgrad angeboten. So ist es mdglich wie in Computerspielen
Level aufzusteigen und Lernerfolge zu erzielen. Durch die positiven Erlebnisse wird auch die
Akzeptanz an die Mensch-Roboter-Zusammenarbeit gesteigert. Durch unterschiedliche
Belohnungssysteme kann die Motivation fur die Auseinandersetzung von Technologien
zunehmen. Durch den Freiraum, das heil3t Lernen in einer Umgebung ohne Beobachtung,
fuhlen sich auch Mitarbeiter, die langsamer lernen viel wohler. Ein konkretes Gamification
Beispiel ware ein Serviceroboterrallye. Bei diesem Spiel missen Mitarbeiter an
verschiedenen Stationen einfache Aufgaben mit dem Roboter |16sen. Nach lésen aller
Aufgaben gibt es eine Belohnung (Stubbe et al. 2019: 33). Wenn Pflegebediirftige den
Robotern einen Namen geben, findet automatisch eine Aneignung statt und es entsteht eine
Vertrautheit mit dem Roboter (Lenz et al. 2019: 407). Eine weitere Form der Aneignung ist
Trial-and-Error. Dabei wird eine qualitative Bildungsform gezielt. Der Lernende hat die
Moglichkeit, durch Ausprobieren und Fehler machen, etwas anzueignen. Bei dieser
Lernmethode werden die Fehler analysiert, klassifiziert und versucht eine bestmogliche
Lésung zu finden, um die Fehler zu beheben. Dadurch kénnen die Lernenden motiviert
werden, tiefgriindiges Wissen zu sammeln (Qu et al. 2021: 2-3).

3. Methodik

Im folgenden Abschnitt wird der methodische Ansatz dieser Arbeit erklart. AnschlieRend
werden Forschungsstruktur und die Herkunft der Forschungsfrage erlautert. Im nachsten
Schritt wird das Sampling und die Auswahl passender Interviewpartner dargestellt.
Ausgewertet werden im letzten Schritt die Interviews und das Beobachtungsprotokoll mittels
qualitativer Inhaltsanalyse nach Mayring.
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3.1. Forschungsdesign

Wie bereits in den theoretischen Grundlagen beschrieben, ist der Pflegealltag mit
unterschiedlichen Herausforderungen konfrontiert. Um diesen Herausforderungen
entgegenzuwirken, wird der Einsatz von robotischen Systemen als Losungsmaoglichkeit
diskutiert. Mittlerweile werden unterschiedliche robotischen Systeme untersucht und zum Teil
in der Praxis eingesetzt. Erwartungsgemal wird die Implementierung in der nachsten Zeit
voranschreiten. Durch diese Entwicklung gibt es aus technischer, pflegerischer,
sozialwissenschaftlicher und ethischer Sicht eine Notwendigkeit, Begrindungs- und
Bewertungskriterien zu erstellen, wobei die unterschiedlichen Perspektiven eine groRe
Bedeutung haben. Mit der Einbeziehung dieser Perspektiven ist es mdglich, die Standards
zu identifizieren, zu definieren und zu Uberprifen. Fur die Untersuchung des Themas wurde
folgendes Forschungsthema angesetzt: ,Mensch-Roboter-Interaktion in der Pflege. Sozio-
technische Untersuchungen von Aneignungsmdglichkeiten und Handlungsfeldern.“ Die
Grundlage dieser Arbeit bildet die qualitative Inhaltsanalyse. Die Ergebnisse aus der
Literaturrecherche werden mit den Ergebnissen der bereitgestellten Interviews
zusammengelegt und verglichen. Fur die Analyse wurden funf Interviews vom Betreuer
bereitgestellt, die in Vergangenheit mit einem Leitfaden mit den Mitarbeitern aus einer
Pflegeeinrichtung gefuhrt wurden, die Praxiserfahrung mit Tierrobotern sammeln konnten.
Zudem wurden zwei weitere Interviews miteinbezogen und analysiert, die in Vergangenheit
vom Autor dieser Arbeit fur ein ahnliches Thema mit einem Leitfaden durchgefuhrt wurden.
Aulerdem konnte anhand der Teilnahme an einer Erhebung im Rahmen des BeBeRobot
Projekts ein Beobachtungsprotokoll erstellt werden, wodurch Erkenntnisse flr diese
Bachelorarbeit abgeleitet werden konnten.

3.2. Sampling

Das Erstellen und Analysieren von Stichproben hat bei der qualitativen Forschung eine hohe
Wichtigkeit (Wirtz,Petrucci 2007). Da eine Befragung mit allen Pflegekraften und
Pflegebedurftigen nicht mdoglich ist, welche die Grundgesamtheit darstellen, wird eine
Stichprobe gemacht. Die Befragten sind ein Teil der Grundgesamtheit. Oppong beschreibt
die Auswahl von Stichproben wie folgt: ,[...] sampling is a process of selecting subjects to
take part in a research investigation on the ground that they provide information considered
relevant to the research problem*“ (Oppong 2013: 203).

Sechs Interviews wurden mit Mitarbeitern aus derselben Pflegeeinrichtung gemacht, die
praktische Erfahrung mit den Tierrobotern sammeln konnten. Fir Forschungszwecke werden
in dieser Einrichtung die sogenannten companion pets benutzt, Roboterhunde und
Roboterkatzen. Das siebte Interview wurde mit einer Fachkraft aus der ambulanten Pflege
gefuhrt, die keine praktische Erfahrung mit den robotischen Tieren sammeln konnte. Zudem
konnte durch die Teilnahme an der Erhebung in der Einrichtung der Behindertenhilfe ein
Beobachtungsprotokoll erstellt werden. An der Erhebung haben Personen aus
unterschiedlichen Bereichen der Einrichtung teilgenommen. Diese waren Angehoérige,
Techniker, Pflegefachkraft, Hausleitung, padagogische Hilfskraft, Pflegebedurftiger und
Bereichsleitung der Einrichtung. Sowohl aus den Interviews als auch aus dem
Beobachtungsprotokoll konnten wichtige Erkenntnisse fur die vorliegende Arbeit gewonnen
werden.
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3.3. Datensammlung

Die Interviews haben einige inhaltliche Unterschiede, obwohl die Interviews mit einem
Leitfaden durchgefuhrt wurden. Situationsbedingt wurden zusatzlich Fragen gestellt. Aus den
sieben Interviews wurden zehn Kodierungen gebildet: Erfahrungen, Verbesserungswunsch,
Technologie, Herausforderung, Bedingungen, mdgliche Probleme, emotionale Bindung,
Situation, Interaktion und Aneignung. Bei drei der Kodierungen ist eine Unterteilung erfolgt.
Bei Technologie wird zwischen schlechter und besser, bei Erfahrungen zwischen positiv und
negativ und bei Interaktionen sind zusatzlich zwei Kodierungen entstanden, welche
Fehlschlag und Interaktionsform lauten.

Es erfolgte keine Suche nach Interviewpartnern, da wie bereits erwahnt, die Interviews zur
Verfugung gestellt wurden. Dennoch wurde fur die Datensammlung an der Erhebung
teilgenommen. Durch die Teilnahme an der Erhebung in einer Einrichtung der
Behindertenhilfe im Rahmen des BeBeRobot Projekts, konnte zusatzlich zu den Interviews
noch ein Beobachtungsprotokoll fir diese Arbeit hinzugezogen werden. Vor Ort waren drei
Personen aus dem Projekt und acht Teilnehmer aus unterschiedlichen Bereichen aus der
Einrichtung der Behindertenhilfe.

3.4. Datenanalyse

Die Interviews wurden im Rahmen des Forschungsprojekts BeBeRobot von
unterschiedlichen Personen durchgefiihrt. Die sieben Interviews wurden flur diese
Bachelorarbeit vom Betreuer Richard Paluch bereitgestellt. Dabei wurden die
Interviewpartner und die Namen der Beteiligten vollstdndig anonymisiert. Aus den Interviews
konnten fir diese Arbeit unterschiedliche Erkenntnisse abgeleitet werden. Die Befragten
werden nummeriert und haben die Bezeichnung einer Zahl zwischen 1-7 erhalten, also
.Person 1 Person 2“ usw. Anhand der in den Interviews gebildeten Kategorien und
Kodierungen wurde eine qualitative Inhaltsanalyse nach Mayring (2015) durchgefihrt. In der
Untersuchung werden einleitend die positiven und negativen Erfahrungen der Befragten
beschrieben. Die Haltung der Befragten Uber neuartige Technologie wurde mit der Frage
untersucht, ob sie denken, dass moderne Technologie die Welt besser oder schlechter
machen. AnschlieBend werden in der dritten Kategorie Uber Herausforderungen gesprochen.
Daraufhin werden von den Interviewpartnern einige Bedingungen im Umgang mit den
robotischen Systemen formuliert. Nach den Verbesserungswinschen und moglichen
Problemen im Umgang mit den robotischen Systemen geht es im Hauptteil der
Untersuchung um Interaktionsmoglichkeiten. Daflr werden zunachst situative Einfllisse und
die Emotionalitdt beim Einsatz von robotischen Tieren beschrieben. Um die
Interaktionsmaoglichkeiten deutlich zu machen, werden die Interaktionen der Bewohner durch
die Befragten ausflhrlich erlgutert. Zuletzt werden die Erkenntnisse aus dem
Beobachtungsprotokoll zusammengefasst, die fur die Einbettung der robotischen Systeme
relevant sind. Flr die Beschreibung der Aneignung- und Interaktionsmdglichkeiten erfolgt die
Datenanalyse nach Mayring.
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4. Untersuchung

Im folgenden Abschnitt werden die Ergebnisse aus den sieben Interviews und dem
Beobachtungsprotokoll dargestellt. Im Vordergrund der Analyse stehen die Interaktions- und
Aneignungsmaglichkeiten mit den robotischen Tieren.

4.1. Erfahrungen und Haltung gegeniiber moderner Technologie

Die Erfahrungen der Personen, die Erfahrungen mit den robotischen Tieren sammeln
konnten war Ubereinstimmend positiv. Nur Person 7 konnte bisher keine Erfahrung damit
sammeln. Bei der Einfuhrung war Person 4 zunachst skeptisch, wurde aber positiv
Uberrascht. Nur bei einer Person war die Reaktion nicht positiv. Person 4 wirde sich freuen,
wenn die robotischen Tiere dauerhaft im Pflegeheim untergebracht werden kdonnten (Tr.4:
31). Die Arbeit mit den Tierrobotern flihrt zur Zufriedenheit von sowohl Pflegebeddrftigen als
auch vom Personal. Dies wird als Win-Win-Situation bezeichnet (Tr.5: 29). Zudem wird von
Person 2 und Person 6 betont, dass der Nutzen vor allem im Demenzbereich deutlich zu
sehen war (Tr.2: 4; Tr:6: 6). Eine negative Tendenz hatte der Faktor, dass manches
wiederholend erklart werden musste. Zu einer bedeutenden Mehrarbeit hat dies nicht gefuhrt
(Tr.1:1).

Um die Haltung der Befragten in Bezug zu neu eingeflhrter Technologie herauszufinden,
wurde gefragt, ob ihrer Meinung nach moderne Technologie die Welt besser oder schlechter
machen. Hierbei sieht Person 2 groRes Potenzial bei moderner Technologie. In vielen
Bereichen koénnte Technik zu Verbesserung fiihren. Im Bezug zur Pflege herrscht
Unsicherheit, da gegebenenfalls die Menschlichkeit fehlen kdnnte. Nicht bei allem kénnen
Roboter eingesetzt werden (Tr.2: 55). Person 6 und Person 7 denken, dass sich Technologie
positiv auswirken wird. Person 7 sieht viele Mdoglichkeiten der Verbesserung und der
Erleichterung durch Technik. Wichtig fur diese Person ist zudem die Verlasslichkeit des
Systems. Diese sollte gegeben sein. Dies spielt bei der Vergabe von Aufgaben eine Rolle.
AuBerdem sollte Technologie fur gute Zwecke benutzt werden (Tr.7: 236-247).
Person 6 findet nur, dass der Einsatz von Technik in Maf3en erfolgen sollte. Das Mal} wird
mit der ,vernilnftigen Ebene“ definiert (Tr.6: 586). Person 1 findet, dass moderne
Technologie unsere Welt nur besser macht, wenn dem Menschen damit geholfen wird.
Uberwiegend schadet Technologie dem Menschen. Als Beispiel wird das Smartphone
genannt. Neben den Vorteilen schadet es laut Person 1 vor allem den Jugendlichen. Sie
werden zu sehr mit Technik verwdhnt und sind teilweise technikgeschadigt (Tr.1: 129)
Person 5 hat eine eher negative Meinung Uber moderne Technologie.
Dennoch sorgen Technologien, die im Rahmen der gesundheitlichen Zwecke genutzt
werden, fir eine positive Meinung. Als Beispiel werden Prothesen genannt, die anderweitig
steuerbar sind (Tr.5: 65). Neben den Vorteilen durch Technik in Bezug zu
Arbeitserleichterung, Prothesen und Computer wiinscht sich Person 3 trotzdem lieber keine
Technik. Trotz der vielen arbeitserleichternden Technik haben die Menschen heutzutage
trotzdem keine Zeit. Neben der Tatsache, dass manches friiher koérperlich schwerer war, war
es fruher schéner, da man viel mehr den Moment erlebt hat (Tr.3: 239). Die robotischen
Systeme kdnnten laut der Einschatzung von Person 7 nur einen kleinen Teil der Bedurfnisse
abdecken, da die Bedirfnisse der Menschen zu individuell sind. Die kérperliche Entlastung
durch Ferniberwachung und die Einsparung der Laufarbeit wiirden die Fachkrafte begrtiRen
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(Tr.7: 183-184; 230). Durch die Assistenz der robotischen Systeme kdnnte man mehr Zeit
mit dem Bewohner verbringen, da dafiir des Ofteren die Zeit fehlt (Tr.6: 156-162). Mit dem
Einsatz von robotischen Systemen wirde gegebenenfalls die Menschlichkeit fehlen (Tr.6:
398).

4.2. Bedingungen im Umgang mit robotischen Systemen

Im Umgang mit robotischen Systemen werden von den Befragten einige Bedingungen
formuliert. Fir Person 7 ist die Verlasslichkeit und die Sicherheit des robotischen Systems
wichtig (Tr.7: 244). Fur die gute Zusammenarbeit ist die Bereitschaft des Pflegebedurftigen
erforderlich (Tr.6: 385) Der ein oder andere Pflegebedurftige winscht sich neben dem
robotischen Tier trotzdem noch die Pflegeperson dabei ist und begleitet (Tr.6: 527). Damit
der Umgang mit Pflegebedurftigen reibungslos funktioniert und diese sich wohlfihlen, sind
eine gewisse Sozialkompetenz und Empathievermdgen des Pflegepersonals notwendig.
Zudem sollte das Interesse am Pflegeberuf da sein. Im Nachhinein kann dies evtl. dazu
fuhren, dass die Gruppendynamik fehlt (Tr.4.1: 83; 87). Person 1 ist der Meinung, dass die
genannte Begleitung beim Einsatz von robotischen Systemen durch keinen Fremden
erfolgen darf. Die Notwendigkeit besteht, den Patienten zu kennen, damit das
Pflegepersonal ein Feingefihl im Umgang hat (Tr.1: 1). Zudem sollte man im Umgang mit
dem Pflegebedurftigen vorsichtig sein, damit sie sich nicht getauscht fihlen (Tr.1:15; Tr.6: 6).
Ein Vorschlag von Person 2 ist, die robotischen Tiere moglichst wie echte Tiere zu
behandeln, damit die Pflegebedurftigen nicht abweisend werden und somit der Umgang
erleichtert wird (Tr.2: 65). Ein wichtiger Aspekt im Umgang mit den robotischen Tieren ist laut
Person 4, dass man diese moglicherweise schon vor dem Kontakt mit dem Pflegebedurftigen
einschaltet. Person 4 selbst hat es bereits im Flur getan, sodass die Bewohner die Katze
durch das ,Miauen” schon kommen héren konnten (Tr.4: 143). Auf die Frage, ob die Frauen
sich eher mit den robotischen Tieren beschéaftigen oder die Manner, antwortet Person 3 mit
,Nein“. Es sind Uberwiegend Frauen da, weshalb der Eindruck entsteht. Die Manner
interessieren sich allerdings eher fir die Technik, die eingebaut wurde (Tr.3: 147).

4.3. Emotionalitat beim Einsatz von robotischen Tieren

Laut Person 7 spielen die menschlichen Emotionen in unterschiedlichen Situationen eine
wichtige Rolle. Die Vorstellung ist nicht mdglich, dass robotische Systeme die Emotionen in
verschiedenen Situationen berlcksichtigen kénnen (Tr.7: 157). Person 3 spricht von der
Situation, dass eine Bewohnerin traurig reagiert hat, als die Katze wieder weggebracht
werden musste. Die Bewohnerin hatte dennoch mit Verstandnis darauf reagiert, dass die
Katze einen Mittagsschlaf halten musse (Tr.3: 116-118).

Durch unterschiedliche Aktionen kann man die Bindung zwischen Tierroboter und
Pflegebedurftigem erkennen. Person 2 wurde einmal von der Bewohnerin daran erinnert, das
Wiederbringen des Roboterhundes nicht zu vergessen (Tr.2: 10). Zudem gab es noch einen
Bewohner, der den Roboterhund gar nicht mehr hergeben wollte, sondern lieber behalten
wirde (Tr.2: 12). Viele Bewohner werden traurig, wenn sie keinen Besuch kriegen. Die
Mitarbeiter versuchen moglichst viel anzubieten, damit die Bewohner sich freuen kénnen.
Beispielsweise wurden mal Care-Pakete fertig gemacht und gemeinsam mit dem Bewohner
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geoffnet. Man konnte viele emotionale Momente erleben. Auch die robotischen Tiere stellen
eine Abwechslung fir die Bewohner dar, um der Traurigkeit entgegenzuwirken (Tr.1: 9). Eine
andere Bewohnerin hat ebenfalls sehr positiv auf die Katze reagiert. Diese positive Reaktion
auf die Katze wird mit ,sich in die Katze verliebt* beschrieben. Aulerdem wollte die
Bewohnerin die Katze behalten und hat auf den freien Platz in ihrem Sessel aufmerksam
gemacht, wo die Katze sitzen konnte. Die Bewohnerin hat sogar nach dem Preis der
Roboterkatze gefragt. Der Einsatz von robotischen Systeme kdnnte sowohl eine positive
Entwicklung als auch eine negative Entwicklung mit sich bringen. Bei Menschen die keine
Angehdrigen mehr haben, oder bei Menschen, die Schwierigkeiten dabei haben, sich in die
Struktur des Seniorenpflegeheims einzuleben, ist es vielleicht hilfreich, eine dauerhafte
Begleitung in Form der Tierroboter zu haben. Auf der anderen Seite darf man die negativen
Aspekte nicht auller Acht lassen. Zu erforschen ist, ob die Tierroboter sich kontraproduktiv
auf die pflegebedirftigen Menschen auswirken und beispielweise die Bewohner sich dadurch
noch mehr zurlckziehen (Tr.4: 21). Ein weiteres Beispiel handelt ebenfalls von einer
Bewohnerin. Person 2 hatte sowohl die Katze als auch den Hund dabei. Die Bewohnerin hat
sich aul3erordentlich gut um die robotischen Tiere gekimmert. Dabei hat die Bewohnerin die
Tiere gestreichelt und mit ihnen geredet. Eine Bewohnerin, die friher selber Hunde besal},
hat sich fir den Roboterhund entschieden. Beim Unterhalten imitierte die Bewohnerin auch
die Stimmen und das Gebelle des Hundes (Tr.2: 6).

Der Interviewer und Person 3 haben sich ein Video angeschaut, was Person 3 beim Einsatz
von den robotischen Tieren gemacht hatte. Es ist zu beobachten, dass sich die Bewohnerin
freut und sehr tierlieb agiert. Zu Beginn war die Bewohnerin vorsichtig und hat nur die Pfoten
angefasst. Spater konnte man sehen, dass sich die Bewohnerin wohlgefuhlt hat (Tr.3: 112-
114). Auf einem weiteren Video erkennt man einen Bewohner, der das robotische Tier
driickt. Es wird von Person 3 als ein Zeichen gedeutet, was die Liebe zu Tieren darstellt.
Laut Person 3 ist das Einlassen auf die Tiere typabhangig. Der Bewohner nimmt die
Roboterkatze zwar nicht auf den Arm, unterhalt sich aber trotzdem mit ihr. Eine weitere
Bewohnerin, die auf dem Video zu sehen ist, zeigt kein Interesse an den robotischen Tieren.
Sie hatte sich einmal dazu gedullert und gemeint, dass sowas kein Thema flr sie ware. Im
Video ist zu hdren, dass die Bewohnerin fragt, ob die Katze nicht rauslauft (Tr.3: 125-132).

Person 5 hinterfragt die Sinnhaftigkeit beim Einsatz von robotischen Systemen, weil man erst
eine neue Modglichkeit anbietet und im Anschluss wegnimmt. Dadurch kdnnten
Verlustgefihle entstehen (Tr.5: 77). Die Potenziale und Risiken von robotischen Tieren
missen erforscht werden. Bei Pflegebedirftigen, die sich zurlickziehen oder standig in
Gedanken vertieft sind, kann die Katze bspw. zu einer Verschonerung und Unterhaltung
beitragen (Tr.4: 21). Auf der anderen Seite vermutet Person 4 eine mdgliche soziale oder
emotionale Instabilitat, durch den Einzug in eine Parallelwelt, da die Pflegebedurftigen sich
zu sehr an die robotischen Tiere binden und alles andere als frustrierend betrachten konnten
(Tr.4: 145). Person 1 findet es hilfreich, den Bewohner zu kennen, um die Reaktion besser
einzuschatzen (Tr.1:43)

Nach dem Empfinden von Person 2 |6sen die robotischen Tiere im Vergleich zu Ublichen
Stofftieren etwas Besonders aus beim Nutzer. Beispielsweise splrt man den Herzschlag des
Hundes durch das Vibrieren oder das Schnurren der Katze. Die robotischen Tiere reagieren
auf Stimmen und sind etwas Besonderes, was man nicht mit den Stofftieren vergleichen
kann (Tr.2: 18).
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Person 2 hat einen Streit um die Tiere miterlebt, wo sie die Katze im Einsatz hatte. Person 2
hat die Roboterkatze einer Bewohnerin (1) gegeben, die selbst Katzenbesitzerin war. Sie hat
sich wie die Besitzerin verhalten und duBerte sich, als ob es ihre Katze ware (Tr.2: 6). Nach
der langen Beschaftigungszeit wurde die Roboterkatze einer anderen Bewohnerin (2)
gegeben. Bewohnerin (1) schaute standig von der Seite nach ihrer Katze. Aussagen wie
,Das passt mir nicht* wiederholte sie mehrmals. Nach einer Zeit sprang Bewohnerin (1) auf
und streitet sich mit Bewohnerin (2) und sagte: ,Die ist mir, die darfst du nicht haben®. Nach
diesem Streit konnte Person 2 die Beteiligten auch nicht mehr beruhigen. Sie wusste nicht,
was sie machen soll. Die Situation wurde gel6st, indem Person 2 die zweite Roboterkatze
geholt hat, sodass beide sich mit jeweils einer Katze beschaftigen kdbnnen. Die Reaktion von
Bewohnerin (1) ist eigentlich nicht neu. Immer wenn andere Menschen Sachen haben, was
sie gerne hatte, reagiert Bewohnerin (1) wie ein kleines Kind. Diese negative Situation ist
pragend in Erinnerung geblieben (Tr.2: 8).

Person 2 kann sich an den ersten Einsatz von den Robotertieren erinnern. Es waren einige
Bewohner dabei, auch manche die relativ eingeschrankt sind, auf dem Rollstuhl sitzen und
zum Teil nichts machen. Die eingeschrankten Bewohner haben nicht auf die Robotertiere
reagiert. Die vorhin im Streit als Bewohnerin 1 bezeichnete Person war auch vor Ort und war
von den robotischen Tieren begeistert. Eine weitere Bewohnerin (3) betonte standig, dass
das keine echten Tiere sind. Mehrmals hat sie den Aus-Knopf gesucht und Aussagen wie:
,Die sind doch nicht echt, dass kénnt ihr mit der machen, aber nicht mit mir® wurden getatigt.
Trotz der Bestatigung, dass es keine echten Tiere sind, konnte die Bewohnerin (3) nicht
beruhigt werden. Allerdings ist Bewohnerin (3) dageblieben. Spater wurde die Roboterkatze
einer anderen Person gegeben. Person 2 fand merkwurdig, dass Bewohnerin (1) und (3)
sich danach ca. 20 Minuten Uber Katzen unterhalten haben, obwohl die Katze nicht mehr da
war. Am nachsten Tag kam es im Flur zu einer erneuten Begegnung zwischen Person 2 und
Bewohnerin (3). Person 2 hat die Katze geholt, worauf Bewohnerin (3) seltsamerweise stark
angesprungen ist, da sie am Vortag meinte, dass das nur Stofftiere sind. Bewohnerin (3)
durfte die Roboterkatze mitnehmen. Die Katze wurde auf den Rollator gesetzt und durch die
Gegend gefahren. Zudem hat Bewohnerin (3) die Katze stundenlang gestreichelt. Die
unterschiedliche Reaktion zwischen dem ersten und zweiten Tag wirkte fur die Person vom
sozialen Dienst merkwtrdig. Eventuell wurde etwas in ihr ausgel6st, dass sie so anders
reagiert hat. Als Person 2 der Bewohnerin (3) die Katze weggenommen hat, wurde Person 2
aufgefordert, die Katze wiederzubringen (Tr.2: 10).

Person 4 teilt im Umgang mit den robotischen Tieren eine fir ihn besondere Erfahrung.
Durch Erfahrungswerte von anderen Kollegen wusste Person 4 von den positiven
Reaktionen der Pflegebedurftigen vor allem im Bereich Demenz. Person 4 hat vermutet,
dass die Bewohner in der jungen Pflege sich veralbert vorkommen kdnnten. Einen Eindruck
wollte sich Person 4 bei einer Bewohnerin machen, die sich schlecht in den
Seniorenwerkalltag integriert hat. Die Bewohnerin selbst hat Heimweh und hat damals
Katzen besessen. Person 4 und die Bewohnerin hatten sich erst neu kennengelernt. Eine
andere Pflegerin konnte das Interesse der Bewohnerin an Katzen beobachten, da sie sich
eine Zeitschrift Uber Katzen angeschaut hatte. Damit die Bewohnerin auf andere Gedanken
kommt, als die Einrichtung zu verlassen, startete Person 4 den Versuch. Als zunachst das
Gesprach Uber Katzen stockte, merkte Person 4, dass die Bewohnerin wieder unruhig
wurde. Aus ethisch moralischen Griinden wurde der Bewohnerin mitgeteilt, dass die Katze
nicht echt ist. AnschlieRend ist Person 4 in das Biro gegangen, um die Katze zu holen. Die
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Reaktion auf die Roboterkatze war sehr positiv. Die Bewohnerin beschéaftigte sich so vertieft
mit der Katze, dass Person 4 sie mehrmals ansprechen musste, um erneut die
Aufmerksamkeit von ihr zu erlangen. Vermutlich hat die Bewohnerin wahrend der Interaktion
sogar vergessen, dass es keine echte ist. AuRerdem hat die Interaktion das Interesse der
anderen Bewohner/-in im Umfeld geweckt, die die Katze ebenfalls streicheln wollten. Das
kénnte an der Neugier oder am Enthusiasmus liegen. Auch eine Bewohnerin im Rollstuhl,
die normalerweise sehr zuriickhaltend ist, ist dazugekommen und zeigte grolRes Interesse.
Diese Erfahrung war eine positive fiir Person 4. Uberraschenderweise hat Person 4 im
Nachhinein erfahren, dass die Bewohnerin mit dem Heimweh anfing zu weinen, nachdem
man die Katze weggebracht hat. Sie wurde wahrscheinlich an ihre eigenen Katzen erinnert
und das Heimweh verstarkt. Dieses Risiko wurde von Person 4 nicht bedacht. Person 4 hat
vermutet, dass die Interaktion sich lediglich nur auf das Streicheln beziehen wirde und die
Beziehung nicht auf emotionaler Ebene stattfindet. (Tr.4: 13-19). Ein wenig unheimlich findet
Person 4, dass die Bewohnerin mit den Robotern umgehen, als waren es echte Tiere. Die
Unechtheit ist wahrend der Interaktion in den Hintergrund gertckt. Person 4 hat die
Interaktion so wahrgenommen, dass der Tierroboter die Liebe der Bewohnerin erwidert und
die Interaktion auf emotionaler Ebene stattfindet. Diese Verbundenheit konnte ein kleines
Risiko darstellen. Die Emotionalitat ist abhangig davon, wie empfanglich die Bewohnerin ist
(Tr.4:17-19).

4.4. Aktivierung durch robotische Tiere

Der Umgang mit den robotischen Tieren wurde auch den Bewohnern gewahrt, die keine
Einverstandniserklarung fur Foto- bzw. Videoaufnahmen abgegeben haben. Der Wille an der
Teilhabe ist aus eigenem Antrieb erfolgt. Es wurde zudem sehr darauf geachtet, dass bei
den Foto- bzw. Videoaufnahmen diese Personen nicht aufgezeichnet wurden (Tr.1: 29).

Beim Essen muss das Pflegepersonal einige Pflegebedirftige zum Essen animieren, da
manche nicht mehr nicht mehr alleine essen konnen. Nach dem Frihstlck steht meist eine
aktivierende Tatigkeit im Plan. Damit versucht man dem standigen Sitzen auf dem Rollstuhl
oder dem nicht Sprechen entgegenzuwirken. Beispielsweise macht man einen Spaziergang,
liest was vor oder gibt dem Pflegebedurftigen zur Beschaftigung etwas in die Hand (Tr.2: 87).
Die robotischen Tiere konnen laut Person 4 in der Alltagsbegleitung unterstitzen. Dadurch
haben die Bewohner eine Mdglichkeit, etwas anderes als den Alltag zu sehen. Unabhangig
davon, ob man Haustiere besitzen darf, sind die meisten nicht in der koérperlichen
Verfassung, um sich um ein Haustier zu kimmern. Aus diesem Grund eignen sich die
robotischen Tiere besonders gut. Die freuen sich darauf, die Tiere zu sehen oder zu hdren.
Die robotischen Tiere haben das Interesse von vielen geweckt und flr Gesprachsstoff in der
Einrichtung gesorgt. Auch wurde diskutiert, ob es moralisch verwerflich ist oder nicht. Zudem
wurden bei manchen Bewohnern Erinnerungen geweckt (Tr.4: 49).

Person 4 ist der Meinung, dass die robotischen Systeme sowohl aktivieren als auch
inaktivieren kdnnen. Ein aktivierendes Beispiel wird wie folgt beschrieben. Es handelt von
einer Bewohnerin, die sehr wenig Aktivitdt mit ihrem Umfeld zeigt. Der Anfrage gemeinsam
Zeitung zu lesen, geht sie in der Regel nicht nach. Solche Anfragen langweilen die
Bewohnerin scheinbar. Dies wird von Person 4 so gedeutet, da die Bewohnerin hérbar
ausatmet. Auch auf eine Unterhaltung mit Person 4 Iasst sich diese Bewohnerin nicht ein.
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Sie wirkt, als ware sie mit negativen Gedanken beschaftigt. Die Begegnung mit der Katze
wirkte aktivierend. Die Bewohnerin anderte ihr motorisches Verhalten und fing an, sich mit
der Katze zu unterhalten. Die robotischen Tiere dienen als Eisbrecher, unabhangig davon,
ob man die Bewohner kennt oder sich mag. Vielleicht werden durch die Konzentration auf
die Roboterkatze Erinnerungen geweckt, was schliel3lich zur Beruhigung fihrt (Tr.4: 161-
163). Fir die Bewegungsablaufe ist es gut, dass die Bewohner sich zwischendurch mal
bewegen, indem sie die robotischen Tiere streicheln. Das Streicheln ist bei der Roboterkatze
eher mdglich, da sie liegt. Dadurch kdnnen die Bewohner sie wie ein Baby halten. Der Hund
hingegen sitzt und kann sich nicht hinlegen (Tr.3: 50). Ein weiteres Beispiel handelt ebenfalls
von einer Bewohnerin. Person 2 hatte sowohl die Katze als auch den Hund dabei. Die
Bewohnerin hat sich auRerordentlich gut um die robotischen Tiere gekimmert. Die
Bewohnerin hat die Tiere gestreichelt und mit ihnen geredet (Tr.2: 6).

Die robotischen Tiere kénnen sowohl bei Menschen ohne Eigenantrieb als auch bei
Menschen mit dem Bedarf der Beschaftigung eingesetzt werden. Diese neuartige
Mdglichkeit biete eine neue Form der Interaktion, auch fiir die Betreuer (Tr.4: 167). Neue
Gesprachsthemen kdénnen gefunden werden und es werden vielleicht Erinnerungen an die
Zeit geweckt, bevor man Pflegebedirftig wurde. Person 4 erinnert sich an eine Bewohnerin,
die sich auf die Roboterkatze gefreut hatte. Die Bewohnerin erinnerte sich an die eigene
Katze, die sie mal besessen hatte. Wie bereits erwahnt birgt sich die Gefahr des Wehmtig-
Werdens, jedoch ist in der Regel der Uberraschungseffekt groRer (Tr.4:183).

Die robotischen Tiere hat Person 3 haufiger bei Menschen eingesetzt, die eingeschrankt
sind. Da diese Menschen haufig sitzen und durch die Gegend schauen, versucht Person 3
mit den robotischen Tieren einen Zugang zu den Pflegebedurftigen zu finden. Sobald man
die robotischen Tiere auf den Schol’ gelegt hat, startete die Interaktion. Somit &ffnete sich
das Tor zur Unterhaltung. Zudem haben die Bedlrftigen mit den robotischen Tieren
gesprochen. Person 3 fand diese Art der Interaktion klasse (Tr.3: 16). Person 1 erzahlt
ebenfalls von der Bewohnerin, die im Normalfall ihren Arm nicht bewegt und nicht spricht.
Bei der Interaktion mit der Katze bewegte sie auf einmal ihre Hand zum Streicheln und hat
zudem mit der Katze gesprochen. Besonders bei dieser Bewohnerin war, dass sie in den
nachsten Tagen ihre Hand benutzt hat und ein Buch hielt. Zudem konnte man
Mundbewegungen erkennen. Wahrscheinlich hat sie gelesen. Die Interaktion mit der Katze
kénnte die Bewohnerin angestof3en haben, ihre motorischen Fahigkeiten erneut einzusetzen.
Festlegen kann man nicht, ob die Ursache die Roboterkatze ist (Tr.1: 13). Eine aktivierende
Wirkung konnte bei einer Bewohnerin festgestellt werden, die eigentlich die Augen immer zu
hat. Selbst wenn die Bewohnerin im Rollstuhl gefahren wird, sind die Augen zu. Nachdem
Person 2 der Bewohnerin den Roboterhund gegeben hat, waren die Augen offen. Zudem hat
die Bewohnerin den Roboterhund auf dem Schol3 gehabt und ihn gestreichelt. Die
Interaktion hat Person 2 positiv Uberrascht. Hier bezieht sich die Befragte auf den bereits
erwahnten Aspekt, dass die Reaktionen der Bewohner im dementen Bereich
tagesformabhangig sind. Person 2 erzahlt von einem weiteren aktivierenden Ereignis, wo
eine Dame den Roboterhund fest gepackt hat und gedrickt hat, was die Bewohnerin
normalerweise nicht machen wurde. Normalerweise sitzt diese Bewohnerin standig einfach
nur da und sagt nichts. Diese Reaktion kann man schon als Fortschritt sehen (Tr.2: 14).
Person 3 spricht von einer sehr positiven Erfahrung mit einer Bewohnerin, die fast keine
Aktivitat zeigt. An dem Tag sal sie auf dem Rollstuhl und hatte die Arme vor sich liegen. Als
Person 3 die Katze auf den Schol3 von der Bewohnerin gelegt hat, hat sie zunachst gelachelt
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und die Finger langsam Uber das Fell gestreift. AnschlieRend hat die Bewohnerin die Hand
langsam Uber die Katze geschoben und sie festgehalten. Zudem hat sie angefangen zu
reden (Tr.3: 10).

Eine besondere Herausforderung stellte eine Bewohnerin im Sterbeprozess dar. In der
Besprechungsrunde wurde entschieden, dass jeder Betreuer selbst entscheiden muss, ob
die robotischen Tiere bei der Person eingesetzt werden. Situativ war es schwierig
abzuschatzen, wann und ob die Tierroboter bei der Sterbenden zum Einsatz kommen. Fur
die Einschatzung war die Information der Tochter sehr wichtig, dass die Sterbende in der
Vergangenheit positiv auf echte Tiere reagiert hat (Tr.1: 33). Nach der Interaktion war selbst
die Angehdrige, in dem Fall die Tochter, sehr positiv Uberrascht und wurde von dem
Tierroboter Uiberzeugt. Die Uberzeugung war so groR, dass die Tochter gesagt hat, dass sie
die Tierroboter gekauft hatte, wenn sie vorher davon Bescheid wusste (Tr.2: 122).

Des Weiteren erzahlt Person 3 von einer Bewohnerin, die die robotischen Tiere wie echte
Tiere behandelt hat, obwohl sie wusste, dass es keine echten Tiere sind. Die Bewohnerin hat
sich mit den robotischen Tieren unterhalten. Sie hat mit der Katze geschimpft und gesagt,
dass sie still bleiben und sitzen soll. Beim robotischen Hund dachte die Bewohnerin, dass
der Hunger hat. Zwischen durch hat die Bewohnerin einen Punkt gesucht und versucht zu
dricken, damit die robotischen Tiere eine Aktivitat zeigen (Tr.3: 10). Person 2 denkt nicht,
dass die robotischen Tiere die Bewohner zum Reden gebracht haben, aul’er bei einem
Herrn, der eigentlich nur im Bett liegt und normalerweise nichts sagt (Tr.2: 24).

Signifikante Unterschiede zwischen Roboterkatze und Roboterhund konnte Person 3 nicht
feststellen. Vermutlich liegt das Interesse an einem bestimmten Tier daran, ob die Person
eher einen Hund oder eine Katze mag. Zwar haben die robotischen Tiere zum Teil andere
Funktionen, aber im GroRen und Ganzen haben beide zu positiven Reaktionen bei den
Bewohnern geflhrt. Mit beiden hat man sich unterhalten, gekuschelt oder versucht sie zu
futtern (Tr.3: 28-30). Eine andere Bewohnerin, die fruher selbst Hunde besal, hat sich fur
den Roboterhund entschieden (Tr.2: 6).

4.5. Beruhigung durch robotische Tiere

Die robotischen Tiere wurden von Person 2 eher zur Beruhigung eingesetzt. Falls die
Bewohner standig rum zappeln oder mit den Armen durch die Gegend fuchteln, konnten die
robotischen Tiere als Beschaftigung einen beruhigenden Effekt haben (Tr.2: 24). Die
robotischen Tiere wurden zu jeder Zeit von Person 2 genutzt. Sie vermutet, dass sie
diejenige ist, die sie am meisten genutzt hat (Tr.2:71). Die Beruhigung ohne robotische Tiere
findet Person 2 schwierig. Ein Spaziergang oder eine Unterhaltung zu zweit sind die Ublichen
Tatigkeiten, um den Bedurftigen zu beruhigen (Tr.2.:79). Person 5 erinnert sich an eine
Situation, wo eine Frau sehr unruhig war und nach Hause wollte, aber aufgrund der
eingeschrankten korperlichen Fahigkeiten nicht die Moglichkeit hatte. Zur Beruhigung hatte
Person 5 die robotische Katze lieber fir eine langere Dauer als die Ublichen funf bis zehn
Minuten der Bewohnerin gegeben. (Tr.5: 81). Auch von Person 3 wurden die robotischen
Tiere zur Beruhigung eingesetzt. Bei unruhigem Verhalten des Bewohners hat das Streicheln
der Roboter zur Beruhigung geflhrt. Die Gerausche oder das Brummen der robotischen
Tiere wirken zusatzlich beruhigend (Tr.3: 20).
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Durch die robotischen Tiere konnen die Bewohner teilweise von der Traurigkeit abgelenkt
werden, indem sie sich mit diesen beschaftigen. Die Roboter unterstitzen laut Person 1 sehr
bei der Arbeit (Tr.1: 9). Es gibt unterschiedliche Griinde, weshalb die Bewohner nicht in der
Einrichtung sein wollen. Die Katze flihrte zur Verbesserung des Wohlbefindens. (Tr.4: 189).
Einige Bewohner haben Person 5 gefragt, weshalb die Katze eingesetzt wird und wollten
wissen, wieso sie Gerdusche von sich gibt. Als Katzenliebhaber kann Person 5 an
Anekdoten knupfen und von positiven Effekten erzahlen. Die Katze bietet Gesprachsstoff.
Falls das Interesse am Gesprach sinkt, kann die Katze gestreichelt werden und bietet ein
Gefuhl der Entspannung Tr.5: 85-89).

Person 3 erzahlt von einer sehr beruhigenden Interaktion zwischen dem Roboterhund und
einer Bewohnerin. Es handelt sich um eine Bewohnerin, die den ganzen Tag sehr unruhig
ist und durch die Gegend lauft. Selbst beim Essen. Als Person 2 der Bewohnerin den
Roboterhund gegeben hat, wirkte dieser nach einiger Zeit beruhigend, sodass sich die
Bewohnerin hingesetzt hat und auch sitzen geblieben ist. Dabei hat sie den Roboterhund
gestreichelt und mit dem Hund geredet. Wenn die Bewohnerin unruhig war, wurde der
Roboterhund immer wieder eingesetzt. Zur Beruhigung wurden im Wohnbereich auch mal
Plischtiere eingesetzt. Da diese robotischen Tiere Gerdusche von sich geben und sich wie
echte Tiere bewegen kdnnen, werden sie als etwas Besonderes gesehen. Der Einsatz bei
dieser Bewohnerin war erfolgreich (Tr.2: 6).

Die fast ausschliel3 positive Resonanz durch die Mitbewohner hat dazu geflihrt, dass Person
4 die Grenzen ausprobieren wollte bei einer Person, die eigentlich sehr rational ist. Die als
Extrembeispiel bezeichnete Bewohnerin wirde einen wahrscheinlich flr verriickt halten und
aus dem Zimmer werfen, vermutete Person 4. Uber die Bewohnerin war bekannt, dass sie
eigene Katzen hatte. In der Vergangenheit hatte die Bewohnerin die meisten Angebote
abgelehnt, sich wenig mit den anderen Bewohnern unterhalten und die meiste Zeit im
Zimmer zuriickgezogen. Dass sie nicht sprechen kann, kann auch daran liegen, dass die
Sprache mit dem Alter abbaut. AuRerdem hort die Bewohnerin schlecht, was ein Gesprach
erschwert. Des Weiteren hatte Person 4 vermutet, dass die Bewohnerin die Katze als
Kinderspielzeug sehen wird. Aus Erfahrung weild Person 4, dass die Bewohnerin
beispielsweise Milchreis ablehnt, da es ihrer Meinung nach fir Kinder ist.
Uberraschenderweise wurde die Katze selbst von dieser ,zynischen® Person positiv
entgegengenommen. Die Bewohnerin hat sich mit der Katze unterhalten. Au3ergewoéhnlich
war die Reaktion von der Bewohnerin auf die Frage von Person 4, ob sie mit der Birste das
Fell birsten méchte, da das Fell strubbelig geworden ist. Die Bewohnerin erwiderte, dass es
sich um ein Blechding handelt und sie nicht bekloppt sei. Trotzdem nahm sie die Blrste und
kdmmte das Fell. Nach der Einschatzung von Person 4 kann das daran liegen, dass die
Bewohnerin vielleicht im Zwiespalt sein konnte. Obwohl sie die Roboterkatze schon fand,
konnte sie sich es evtl. nicht eingestehen (Tr.4: 25-27). Fur Person 4 war die Interaktion
zwischen der Roboterkatze und der Bewohnerin schon anzusehen, da die durch das Leben
und Schicksalsschlage abgehartete Bewohnerin dadurch trotzdem eine emotionale Situation
erleben konnte. Person 4 beflirwortet den Einsatz von robotischen Tieren, auch wenn es
eine Art Tauschung ist, da es den Moment schéner macht (Tr.4: 29).
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4.6. Einzelsituation/Gruppensituation

Im Umgang mit den Bewohnern findet Person 3 die Kenntnis Uber die Pflegebedurftigen
wichtig. Mit der Zeit lernt man die Bewohner kennen und kann leichter einschatzen, wie die
Bewohner reagieren konnten. AuRerdem baut sich Vertrauen zwischen Betreuer und
Bewohner auf. In einem anderen Wohnbereich wurde sich Person 3 fremd fuhlen (Tr.3: 76).
Der Einsatz von robotischen Tieren wird nicht langweilig, da immer mal wieder neue
Bewohner dazukommen. Es ist entscheidend, die Bewohner zu kennen, um zu wissen, ob
sie die Tiere akzeptieren oder ablehnen wirden. Wenn die robotischen Tiere ein fester
Bestandteil der Einrichtung waren, kdnnte man eine Geschichte drumherum aufbauen oder
dem Tier einen Namen geben, was Interesse wecken konnte. Dabei darf man die
Wertschatzung nicht aus den Augen verlieren (Tr.1: 15).

Der Einsatz von robotischen Tieren kann Gefahren mit sich bringen, weshalb es von Néten
ist, dass die Situation durch einen Betreuer begleitet wird. Als Beispiel wird eine Situation mit
einer kleinen Gruppe erwahnt, also mit vier Personen. Dabei wurde die robotische Katze
einer nicht ganz zurechnungsfahigen Person gegeben, die sich gefreut und sich intensiv
damit beschaftigt hat. Hier war das Problem, dass sich die anderen drei Personen darlber
lustig gemacht haben. Der Einsatz vom Betreuer ist hierbei besonders relevant. Dieser muss
die Gruppendynamik einschatzen kdénnen und die Situation unterbinden, bevor sie ausartet
(Tr.4: 57).

Nach der Einschatzung von Person 1 kommt von den Frauen mehr Hingabe als bei den
Mannern. Zwar haben die Manner dadurch auch aus der Vergangenheit erzahlt, ob sie
Hunde besessen haben usw., jedoch kam die verschmuste Art eher von den Frauen (Tr.1:
45). Vor allem Manner haben in der Gruppe abgeneigt gewirkt, manche haben mit dem Kopf
geschittelt. Frauen waren etwas lockerer im Umgang. Eine Bewohnerin hat sich die Katze
auf den Bauch gelegt, die andere Bewohnerin im Rollstuhl mit ihr gespielt, eine andere
wurde wach und hat Interesse gezeigt, obwohl sie kurz vor dem Einschlafen war (Tr.1: 47).

Bewohner, die eigentlich sehr zurlickhaltend sind, konnten die Tiere mal streicheln, als die
beim Sitznachbarn auf dem Schol} sal’en. Das Angebot, ob die Person, die robotischen
Tiere mal auf dem Scholl haben moéchte, wurde abgelehnt. Einige wollten aus der Ferne
teilhaben. Die Tiere waren eine Art Anziehungspunkt, worauf alle aus der Gruppe geschaut
haben. Bei der Nutzung in der Einzelsituation haben die anderen im Raum den robotischen
Tieren nicht so viel Beachtung geschenkt (Tr.2: 67).

Person 3 hat wahrend lhrer Zeit sowohl in der Pflege als auch in der Betreuung viel Dank
von den Bewohnern bekommen. Die Bewohner haben die zwischenmenschliche Interaktion
genossen und haben sich gefreut. In der Betreuung hat man sogar mehr Zeit, um sich mit
dem Einzelnen zu beschéaftigen. Dabei sind die robotischen Tiere eine willkommene
Abwechslung (Tr.3: 46). Nach der Essens- bzw. Kaffeepause gibt es hin und wieder
Zeitabstande, die mit Hilfe der Katze gut Uberbriickt werden kdénnen (Tr.3: 257). Person 3 hat
die robotischen Tiere sowohl in der Einzelsituation als auch in der Gruppe eingesetzt. Die
Nutzung der Tierroboter in der Gruppe hat dazu geflhrt, dass die Bewohner sich
ausgetauscht und Uber die Erfahrungen gesprochen haben. Der Bezug zur Vergangenheit
konnte hergestellt werden, da manche Bewohner sich zum Teil an die eigenen Hunde
erinnert haben. Des Weiteren wollten die meisten die Tierroboter streicheln oder auf den Arm
nehmen. Trotz einiger negativer Reaktionen, waren die Eindricke zunehmend positiv. Die
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negative Reaktion in der Gruppensituation war so, dass manche es als ,Blédsinn® oder als
Objekt fir Kinder gesehen haben (Tr.3: 14). Person 3 hat die robotischen Tiere vor allem bei
eingeschrankten Menschen eingesetzt, um den Zugang zu finden. Als stark eingeschrankt
bezeichnet Person 3 die Bewohner, die allein nicht mehr viel machen kédnnen oder nur durch
die Gegend starren (Tr.3: 16). Als Person 2 mit den robotischen Tieren durch den Flur
gegangen ist, ist das Interesse von den Bewohnern aus den anderen Wohnbereichen
aufgefallen. Selbst fittere Bewohner sind aufmerksam geworden und wollten die robotischen
Tiere streicheln (Tr.2: 71).

Der Einsatz von den robotischen Tieren erfolgte situationsorientiert. Falls die Situation
ausufern sollte, dass sich beispielsweise zwei Herren darUber lustig machen und die
Interaktion eine potenziell negative Erinnerung mit sich bringt, wirde Person 5 die Situation
beenden. Der Bewohnerin kame es wahrscheinlich zugute, in der Einzelsituation
unbeobachtet mit der Katze interagieren zu kénnen (Tr.5:81).

4.7. Mogliche Probleme und Herausforderungen
Herausforderungen:

Bei 54 Personen im Wohnbereich ist es zeitlich schwierig, alle gleich zu behandeln. Die
Betreuungskrafte stehen vor abwechslungsreichen Aufgaben, da manche Bewohner
beispielsweise einen Gesprachspartner brauchen, der andere Trost sucht oder eine
sportliche Aktivitat (Tr.2: 54). Da Person 3 als Betreuungskraft fungiert, aber auch mal in der
Pflege tatig war, wird aus Erfahrung vermutet, dass die Pflege wahrscheinlich keine Zeit fir
die Tiere haben wird, da der Zeitdruck in der Pflege enorm ist. Die Pflege wird als ,Stress”
bezeichnet (Tr.3: 80). Die Kernaufgabe der Betreuung ist die Strukturierung des Alltags. Es
wird versucht, Aktivitdten zu organisieren mit beispielsweise Gymnastikrunden. Der Fokus
liegt bei der Ressourcenforderung des Pflegebedurftigen (Tr.4: 41). Da man in der Betreuung
mehr Zeit wie in der Pflege hat, dienen die robotischen Tiere als gute Abwechslung (Tr.3:
46).

Person 2 denkt nicht, dass im Umgang mit robotischen Systemen Vorkenntnisse notwendig
sind. Jedoch wurde darauf geachtet, dass die Tierroboter nicht vor den Pflegebedurftigen
ein- und ausgeschaltet werden. Dies wurde vorher gemacht, damit die Tiere bei der
Begegnung echt wirken (Tr.2: 22). Auch Person 4 hat die Tiere vorher eingeschaltet, wirde
es aber eigentlich fairer finden, die Tiere vor den Pflegebedurftigen einzuschalten (Tr.4: 143).
Aufgrund der Corona-Pandemie wurde die Besucherregel zu der Zeit eingeschrankt,
weshalb Bewohner teilweise sehr traurig waren, vor allem zu Weihnachten. Da haben die
Tierroboter eine tolle Unterstitzung dargestellt (Tr.1: 7; Tr.3: 94). Bis auf einen besonderen
Fall hat Person 2 nicht viel von den Angehdrigen mitkriegen kénnen (Tr.2: 122). Die ersten
Begegnungen zwischen Tierroboter und Pflegebedirftigen haben fur Skepsis gesorgt. Auch
bei Person 4 selbst (Tr.4: 143). Der Umgang mit den robotischen Tiere hat das Interesse von
Person 5 geweckt. Eine Befindlichkeitsskale ware interessant, um die gesammelten
Erfahrungen zu definieren und zu bewerten (Tr.5: 7). Das Einbeziehen des Angehdrigen ist
bedeutend, obwohl man nicht von allen die Zeit erwarten kann (Tr.5: 25). Dadurch kénnte
eine befremdliche Situation und negative Uberraschung des Angehdrigen vorab vermieden
werden (Tr.5: 19). Es ist von Vorteil die Pflegebedirftigen gut zu kennen. Trotz der Tatsache,
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dass man die Bewohner gut kennt, ist es schwer, die Reaktion einzuschatzen. Da die
Reaktion zeitweise unterschiedlich sein kann, ist das Ausprobieren eine gute Lésung. Durch
die Erfahrung konnte man einschatzen, ob der Einsatz der Tiere sinnvoll ist (Tr.2: 118). Vor
allem im Demenzbereich kann die Reaktion nicht pauschalisiert werden, da es von der
Tagesform des Pflegebedurftigen abhangig ist (Tr.2: 14). Laut Person 2 spielt die Angst vor
Tieren im Umgang mit den robotischen Systemen eine Rolle. Person 2 selbst hat Angst vor
Katzen und Tieren. Auch bei den Bewohnern, gab es welche, die Angst vor Tieren haben.
Der Umgang mit den Tierrobotern, auch wenn es keine echten Tiere sind, stellt laut Person 2
eine Art Therapie dar. Dadurch kann mit der Angst umgegangen werden. Dies wurde im
Umgang mit den robotischen Tieren widergespiegelt. Eine Bewohnerin wollte beispielsweise
den Hund aus Angst nicht streicheln, die Katze hingegen schon (Tr.2: 6, 12). Person 1
spricht von einer Pflegebediirftigen, die Angst hatte, dass die Pflege und Betreuung nur von
Robotern stattfinden werden. Durch die Interaktion mit den robotischen Tieren konnte man
die Angst nehmen (Tr.1: 25).

Person 3 findet, dass Einfuhlungsvermégen im Umgang mit den Tieren sehr wichtig ist. Man
muss in der Lage sein, die Situation abzuschatzen, da die Bewohner sich erschrecken
kénnen, wenn man die robotischen Tiere bspw. auf den Schol} legt. Man muss sich ebenfalls
in die Rolle des Bewohners hineinversetzen kdnnen. Vorsicht muss geboten sein, da die
Bewohner sich ggf. ekeln kdnnten. Ein Bewohner wollte den Roboterhund zum Beispiel nicht
in der Nahe haben, auch nicht auf dem Tisch, da er keine Hunde mochte. Person 3 denkt,
dass man den Bewohner in Ruhe lassen sollte, wenn man das Gefluhlt hat, dass der
Bewohner abblockt oder das Tier nicht haben mdchte (Tr.3: 56-58). Da die Bewohner
unterschiedliche Interessen haben, ist es gut, die Bewohner zu kennen. Person 3 empfiehlt
sich erstmal zusammenzusetzen und sich zu unterhalten, um die Interessen
kennenzulernen. Es ist wichtig die Menschen einschatzen zu koénnen und ein
Vertrauensverhaltnis aufzubauen (Tr.3: 76). Die Begleitung ist auch notwendig, da die
robotischen Tiere durch die Bewohner beschadigt werden kdnnen. Mdglicherweise kdnnten
Bewohner der Katze Milch geben, was zum Schaden flhren koénnte. Die Frage der
Haftbarkeit ist dabei ungewiss (Tr.4: 59-61). Das SchlieRen des Maules, als der Finger
drinnen war, deutete eine Bewohnerin als ,beillen” und sagte: ,Der beifl3t mich schon wieder*
(Tr.3: 151).

Person 5 konnte sich bei mehreren Bewohnern vorstellen, dass sie sich in einer virtuellen
Welt durch beispielsweise einer VR-Brille oder einer Spielkonsole wohlfihlen wurden.
Jedoch darf der Aspekt der Teilhabe nicht aufer Acht gelassen werden. Den Bewohnern
muss das gesellschaftliche Leben so nahe wie méglich gebracht werden. Das Abtauchen in
eine virtuelle Welt wirde die Isolation des Bewohners fordern, anstatt die Teilhabe. Die
Menschen miussten kein Konfliktmanagement mehr betreiben und hatten keine sozialen
Interaktionen mehr (Tr.5: 32).

Solange die Reaktion positiv ist und man den Bewohnern scheinbar einen Gefallen tut,
mdchte Person 4 die robotischen Tiere einsetzen. Es gibt keine Erfahrungswerte dariber, ob
das Interesse und die Begeisterung mit der Zeit nachlasst (Tr.4: 99). In der Regel wurde die
Katze jeden Tag ca. anderthalb Stunden von Person 3 genutzt. Aufgrund von Zeitmangel
wurden die robotischen Tiere bei Gelegenheit eingesetzt. Damit mdoglichst viele die
robotischen Tiere nutzen kénnen, hat sich Person 3 den Aufwand gemacht und ist in der
Einrichtung rumgegangen. (Tr.3: 257-259).
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Mogliche Probleme:

Die Nutzung von robotischen Systemen kann einige Probleme mit sich bringen. Allgemein
bei robotischen Systemen hat Person 7 die Vermutung, dass man sich zu sehr auf
robotische Systeme verlassen konnte (Tr.7: 223). Auferdem kann Technik versagen,
wodurch ein Uberraschender Hilfebedarf entstehen wirde (Tr.6: 611). Zudem kénnte die
Menschendhnlichkeit bei manchen Systemen unheimlich sein (Tr.7: 82). Eine weitere
Vermutung ware, dass eine Konkurrenzsituation beim Personal durch die steigende Anzahl
robotischer Systeme entstehen kénnte (Tr.7: 185). Bei dem einen oder anderen robotischem
System wirde sich Person 6 Sorgen um die Privatsphare machen (Tr.6: 300). Der Aspekt
der fehlenden Menschlichkeit wird von Person 2, Person 3, Person 6 und Person 7 erwahnt.
Person 7 sieht dies als Nachteil (Tr.7: 184). Durch die fehlende zwischenmenschliche
Interaktion ist keine gute Pflege mdglich (Tr.6: 462). Viele Tatigkeiten kann man nicht mit
robotischen Systemen ersetzen (Tr.2: 55). Fur die Betreuung der Pflegebedurftigen ist
namlich EinfuUhlungsvermoégen notwendig, um das Empfinden und die Interessen der
Pflegebedurftigen zu verstehen (Tr.3: 52). Ein weiteres Problem kdnnten die Betreuer der
Pflegebedurftigen sein. Sie konnten im Weg stehen (Tr.1: 27). Fir das Projekt BeBeRobot
wurden fur Forschungszwecke Fotos und Videoaufnahmen gemacht. Einige Betreuer haben
es fir manche Pflegebedirftige untersagt (Tr.2: 73). Die Tatsache, dass der Roboterhund
nicht so real aussieht (Tr.4: 109), sondern eher wie ein Pluschtier (Tr.2: 65), konnte im
Bezug zu den Betreuern ebenfalls problematisch sein. Die Betreuungskrafte konnten das
Geflhl kriegen, dass die Pflegebedurftigen zu Narren gehalten werden und man ihnen nicht
einfach ein Spielzeug in die Hand dricken kann (Tr.5: 19). Aufgrund des unrealen
Aussehens fand Person 4 beim ersten Kontakt die robotischen Tiere lustig (Tr.4: 71).

Abgesehen vom finanziellen Aspekt (Tr.6: 431) und der Tatsache, dass die robotischen Tiere
kaputt gehen kénnten, muss der Prozess begleitet werden. Um den Bedurftigen nicht den
Gefahren der Gruppeninteraktion auszusetzen, darf man den Raum nicht verlassen (Tr.4:
53). In der Gruppensituation birgt sich die Gefahr, dass sich die anderen Personen Uber die
mit dem robotischen Tier interagierende Person lustig machen kdnnten. AuRerdem konnte
der Roboter in der Gruppeninteraktion wahrscheinlicher beschadigt werden (Tr.4: 57) Aus
diesem Grund ist die Sozialkompetenz aller Beteiligten notwendig (Tr.4: 57). In Verbindung
zur Sozialkompetenz des Betreuers erzahlt Person 4 eine potenzielle Gefahrdung der
positiven Interaktion durch Beteiligte aufgrund von Lastern. Die Beteiligte hatte
unerwlnschte Kommentare von sich gegeben. Das gemeinschaftliche Lustig machen Uber
eine Person fand Person 4 nicht so schén und hat den Hauptakteur rausgezogen und darum
gebeten, mehr Verstandnis trotz ungewohnter Situation zu zeigen, damit die Interaktion
zwischen Bewohner und robotischem Tier positiv erfolgen kann. In dem Fall hatte die Person
zum Gluck Einsicht gezeigt. In solchen Situationen ist es wichtig, dass der Betreuer eingreift,
damit der Rest der Gruppe evtl. nicht mitzieht (Tr.4: 65-70). Ein weiteres Beispiel handelt von
einer Bewohnerin, die sich ebenfalls negativ Uber die robotischen Tiere aulierte. Sie sagte,
dass die mit dem dummen Ding durchdreht und fragte sich, wer so ein Teil Uberhaupt haben
mdchte. Sie war der Meinung, dass die Bewohner dadurch unter Hypnose gestellt werden.
Ein Gesprach unter vier Augen hat mit dieser Bewohnerin funktioniert, sodass sie Einsicht
gezeigt hat. Im Nachhinein hat Person 4 von anderen erfahren, dass diese Bewohnerin
einige Tage danach auf die Roboterkatze angesprungen ist. Die negative Reaktion kénnte
nach der Einschatzung von Person 4 aufgrund von Neid erfolgt sein, da die Katze in dem
Moment bei einer anderen Person war (Tr.4: 71).
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Im Umgang gibt es mehrere zu beachtende Aspekte, die von den Befragten erwahnt wurden.
Person 1 empfiehlt die Nutzung der robotischen Tiere nicht mit der Betreuung eines
Fremden. Um die Reaktionen zu deuten, ist es wichtig, den Bewohner zu kennen. Die
Tierroboter als zweiter unbekannter Faktor kénnte zu einer Uberforderung des
Pflegebedurftigen fihren. Mdglicherweise ist eine unbekannte Sache zu viel (Tr.1: 43).
Person 2 erwahnt aus Erfahrung einen unschonen Punkt, den man durch
verantwortungsbewussten Umgang vermeiden kdnnte. Nach der Ankunft im Pflegeheim
konnte Person 2 die robotische Katze oben auf dem Schrank abgestellt sehen, also sichtbar
fur alle, auch fur Pflegebeduirftige. Man konnte darauf achten, dass es echter wirkt, und die
Tiere nicht sichtbar fir alle irgendwo abstellt werden, sondern ggf. im Biro (Tr.2: 112). Daran
kann die Aussage von Person 3 angeknlpft werden. Flr die erfolgreiche Nutzung der
robotischen Tiere ist der Bezug des zu Betreuenden erforderlich. Auch der Betreuer muss
interessiert und Spal} daran haben, um das auch dem Bedurftigen in gewinschter Weise
ruberzubringen (Tr.3: 217). Der ethische Aspekt, ob man mit den Gefuhlen der
Pflegebedurftigen spielt, da es keine echten Tiere sind, ist abzuwagen (Tr.7: 163). Man steht
vor der Herausforderung, da die Pflegebedurftigen sich in einer Form als Last sehen. Der
Einsatz dieser robotischen Systeme sollte nicht dazu flihren, dass sie sich als ,Nummer®
erfahren (Tr.6: 226).

4.8. Verbesserungswiinsche

Von einigen Befragten wurden Verbesserungsvorschlage gemacht. Person 6 wirde sich im
Bezug zu humanoiden Robotern nicht so sehr winschen, dass die Roboter so
menschenahnlich sind. Je nach Funktionsweise bzw. Handlungsfeld kénnte sich dieser
Wunsch andern. Robotische Systeme wie z.B. ArNe, welches als Armersatz fungiert, wirde
man winschen, dass diese realistisch aussehen und nicht technisch (Tr.6: 84-90). Die
Verbesserungsvorschlage von Person 2, Person 3 und Person 4 beziehen sich auf die
eingesetzten robotischen Tiere. Ubereinstimmend wird erwahnt, dass die robotischen Tiere
aktiver sein kdnnten. Laut Person 4 kdnnte die Katze haufiger durch die Gegend schauen
(Tr.4: 137). Person 3 wurde es schon finden, wenn die Katze nach etwas greifen konnte.
Beispielsweise beim Ballspielen oder wenn man der Katze ein Tuch davorhalt. Und beim
Hund, dass er sich auch hinlegen kénnte (Tr.3: 161-162). Person 2 findet den Hund weniger
aktiv. Es konnte ggf. haufiger bellen. Bei der Katze hingegen wird das Klackern an den
Ohren nicht schon empfunden (Tr.2:12). Im Vergleich zu den Handpuppen findet Person 3
die robotischen Tiere besser (Tr.3: 46). Eventuell kdnnten weitere Tierformen wie ein
Haschen dazukommen (Tr.3: 169). Aus hygienischen Grinden wurde sich Person 2
wlnschen, dass man die robotischen Tiere reinigen kénnte, indem man das Fell abzieht und
wascht (Tr.2: 95).

4.9. Erkenntnisse aus dem Beobachtungsprotokoll

In diesem Abschnitt werden die wichtigsten Aspekte aus der Erhebung, die fir diese Arbeit
relevant sind, zusammengefasst. Die Befragten sind Ubereinstimmend der Meinung, dass
robotische Systeme mit dem Verstandnis der guten Pflege vereinbar sind. Durch die
Entlastung bei manchen Tatigkeiten kann Zeit geschaffen werden, was fur die
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zwischenmenschliche Interaktion genutzt werden kann, wodurch die Pflege verbessert
werden kénnte. Dadurch kann die emotionale Interaktion durch den Mitarbeiter geférdert
werden und die robotischen Systeme kdnnen die physische Last abnehmen, welches sich
positiv auf die Gesundheit der Mitarbeiter auswirken konnte. Aus der Sicht des
Pflegebedurftigen konnte die gute Pflege laut Person 1 kritisch betrachtet werden, da bspw.
Angste durch robotische Systeme ausgelést werden konnten. Zudem sind die
Teilnehmenden der Meinung, dass ausgewahlte pflegerische Handlungen durch robotische
Systeme sinnvoll unterstutzt werden konnen. Beim Einsatz von robotischen Systemen ist es
nicht ausreichend, die Bedirfnisse der Pflegebedirftigen und der Pflegenden
bertcksichtigen zu kdénnen, sondern zwingend erforderlich sich nach den Bedurfnissen der
Pflegebedurftigen zu richten. Im Bezug zur Teilhabe ist die Teilhabe erstmal zu definieren.
Die robotischen Systeme konnten die Teilhabe verbessern, jedoch hangt es von der Wahl
und den Fahigkeiten des robotischen Systems ab. Da Roboter derzeit nicht alltagstauglich,
praxisfremd und zu teuer sind, gibt es keine Termine um sich Uber robotische Systeme
auszutauschen. In der Einrichtung gibt es einen zukunftsorientierten Plan, wobei eher nach
Alltagstechnologien geschaut wird, die sinnvoll eingesetzt werden kdnnen, da die Robotik
noch nicht so weit entwickelt ist. Es ist schwer bzw. nicht einzuschatzen, welche Rolle die
Optik des robotischen Systems spielt, da Wissen Uber robotische Systeme fehlt. Es kdnnte
abhangig vom Einsatzbereich sein, da Menschen mit kognitiven Einschrankungen
verangstigt werden konnen. Auch uUber das Bedienkonzept des robotischen Systems gibt es
keine Meinung, da diesbezuglich Wissen fehlt. In dieser Einrichtung sind technische
Voraussetzungen flr die Integration der robotischen Systeme gegeben. Es gibt
flachendeckend W-Lan und Netzwerke, wodurch die Kommunikation moglich ware. Zwar
wurde ein Beispiel genannt, dass ein Rollstuhl nicht gepasst hat, jedoch sind die baulichen
Voraussetzungen fur den Einsatz von robotischen Systemen gegeben. Vor allem die neu
errichteten Gebaude sind barrierefrei. In dieser Einrichtung koénnte der technische
Unterstutzungsbedarf bezlglich des Einsatzes von robotischen Systemen gedeckt werden.
Solange die Schulung genug Zeit und Personal hat, ist es mdglich. Aulerdem ist das
Konzept des Super-Key-Users erwdhnt worden. Dabei wird versucht, Experten in den
jeweiligen Hausern zu schaffen, damit die ganze Last nicht durch Technikmitarbeiter
gestemmt werden muss. Fir den langfristigen Einsatz dieser Systeme ist zunachst die
Akzeptanz notwendig. Erforderlich ist, dass die Roboter von den Mitarbeitern genutzt
werden. Die Mitarbeiter muissen hierfir den Nutzen erkennen. Die Praktikabilitdt des
robotischen Systems steht dabei im Vordergrund.

Eine Qualitatssicherung misste bei Einflhrung der robotischen Systeme eingefihrt werden.
Die Einrichtung verflgt Uber eine Akademie, wo je nach Bedarf Schulungen geplant und
durchgefuhrt werden kdénnen. Aktuell gibt es keine Schulungen fir robotische Systeme, da
Roboter noch nicht eingesetzt werden. Die strukturellen Auswirkungen, die durch den
Einsatz von robotischen Systemen entstehen wirden, sind schwer abzuschatzen. Als
Beispiel wird von Person 8 der 3D-Drucker genannt. Dabei sind strukturelle Anderungen
nicht absehbar. Die technologische Entwicklung ist rasant, was bei vielen Neuheiten zu
Uberraschungseffekten fiihrt. Ein weiteres Beispiel wird von Person 5 genannt. Hierbei wird
erneut erwahnt, dass die Erfahrungen mit den robotischen Systemen fehlen. Mit der Nutzung
der robotischen Systeme kdnnte man die Veranderung in der Struktur der Mitarbeiterschaft
beobachten, ob dadurch mehr Bewerbungen erfolgen. Nachteilig kénnte sein, dass die
robotischen Systeme die Erwartungen nicht erfillen und dadurch ggf. sogar der Verlust von
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Personal zu erwarten ware. Hierbei wird allerdings erwahnt, dass die Erfahrungen mit den
robotischen Systemen fehlen. Es ist dariber hinaus nicht davon auszugehen, dass alle
Generationen die robotischen Systeme nutzen wirden. Nur Person 3 denkt, dass das
passieren wurde, jedoch musste man alle Generationen einbringen. Ein Gegenargument
wird von Peron 8 genannt, wo die Einfuhrung des Dokumentenverwaltungssystem in
Vergangenheit fehlengeschlagen ist. Nach Jahre langer Arbeit wird bald der nachste
Versuch gestartet. Es ist nicht bei allen Beteiligten eine Bereitschaft vorhanden. Aktuell gibt
es keine Erwartungsmanagementkonzepte flir den Einsatz von robotischen Systemen. Es
wird je nach Bedarf ein Anforderungsprofil an die Technik-Abteilung weitergeleitet, die
schaut, was bendtigt wird. Zudem gibt es keine Implementierungskonzepte fur die Nutzung
von robotischen Systemen. Das Haus ist sehr interessiert am Einsatz von Robotik, jedoch
gibt es aktuell keine praktikablen Systeme, die sich die Einrichtung leisten konnte. Da die
Entwicklung der robotischen Systeme noch nicht so weit ist, gibt es nicht viel Auswahl. Fur
die verstandliche Ubermittlung von Wissen Uber robotische Systeme kénnten mit Videos, in
denen Praxisbeispiele gezeigt werden, die Vor- und Nachteile dieser Systeme deutlich
gemacht werden. Problematisch konnte es bei Menschen mit kognitiven Einschrankungen
sein. Diese brauchten bezlglich der Roboter Erwartungssicherheit. Die Kommunikation
muss zudem zielgruppengerecht sein, damit keine Widerstande entstehen. Die institutionelle
AuBenwahrnehmung kann durch robotische Systeme sowohl positiv als auch negativ
beeinflusst werden. Negativ kdnnte sein, dass der Einsatz von robotischen Systemen auf
einige Personen abschreckend wirken koénnte. Der Mensch mit seinen Bedarfen muss im
Mittelpunkt stehen. Bei der Barrierefreiheit der robotischen Systeme gibt es die Abhangigkeit
zum Hersteller. Der Hersteller sollte es von Werk aus barrierefrei herstellen. Je nach
Handlungsfeld und Interaktionsmdglichkeit ist die Schnittstelle zu beachten. Der interne
Faktor bezuglich Barrierefreiheit ware der Mitarbeiter, also der Faktor Mensch. Ein Problem
wurde sein, dass die robotischen Systeme nur in den Einsatz kommen, wenn der Mitarbeiter
sie mitbringt. Die Realisierung der vollstdndigen Barrierefreiheit wird sich eher schwierig
gestalten. In Bezug zur Datenerfassung der robotischen Systeme I&sst sich sagen, dass es
den Datenschutzbeauftragten gibt, der die Datensicherheit prift. Auerdem ist die
Einrichtung dazu verpflichtet, alle Beteiligten Uber die Datenverarbeitung zu informieren.

Eine weitere ungeklarte Frage ist der im Umgang mit den durch robotische Systeme
verursachten Schaden. Vermutlich werden diese Schaden nicht von der Versicherung
abgedeckt bzw. es ist eine Entwicklung bei den Versicherungen notwendig. Es ist zu klaren,
wer in die Haftung genommen wird.

Bei Rechtsfragen gibt es viel klarungsbedarf. Es gibt wenig Rechtsprechung. Diese
entwickeln sich in der Regel mit der Anwendung. In dieser Einrichtung kénnten robotische
Systeme, die sich in der Entwicklung befinden, im Rahmen des Forschungsprojekts
eingesetzt werden. Dieser misste aber intensiv begleitet werden.

Durch die Einrichtung koénnte gewahrleistet werden, dass alle beteiligten Personen
ausreichend aufgeklart werden. Daflr musste eine zielgruppengerechte Sprache gewahlt
werden und ggf. gesetzliche Betreuung miteinbezogen werden. Ubereinstimmend ist die
Meinung der Beteiligten Uber die Frage, ob man eine Einrichtung sein méchte, die robotische
Systeme nutzt. Dies wird gewinscht, aber mit der Beachtung der eigenen ethischen
Standards.
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Im Falle der Ablehnung durch den Pflegebedirftigen ist es schwierig eine Alternative
anzubieten. Potenziell ware die Alternative die Ubliche Weise, namlich die Pflege durch
Menschen. Ein Vorschlag von Person 5 ware der, dass man das Einverstandnis des
Pflegebedurftigen vor Einzug einholt, in dem man es in den Vertrag integriert. Bei
dauerhaftem robotischem Einsatz ware dies evil. die einfachste Losung, da eine Trennung
der Bewohner nicht moéglich ware. Fir eine spontane Ablehnung gibt es kein erstelltes
Konzept. Es musste geschaut werden, ob ein Widerruf mdglich ist. Eine eventuelle
Mdglichkeit ware das Informieren Uber robotische Systeme vor dem Einzug, damit bei
Ablehnung der Einzug verhindert werden kann.

Eine Abhangigkeit der Pflegebedurftigen von robotischen Systemen ist nicht zu beurteilen,
da hierfur Informationen Uber das robotische System notwendig sind. Bezlglich der
Abhangigkeit erwahnt Person 5 einen wichtigen Aspekt, der in der Pflege beachtet werden
muss: das Bindungskonzeptmodell. Da die Pflegebedurftigen nicht abhangig vom Menschen
werden sollen, richtet man sich an dieses Modell, wo nach sechs Wochen Bindung eine
weitere Person hinzugezogen wird, damit der Pflegebedurftige auch einer zweiten Person
vertrauen kann. In den Einrichtungen der Behindertenhilfe ist eine gewisse Abhangigkeit aus
menschlicher und technischer Sicht mitunter gegeben. Es wird versucht, die Abhangigkeit
moglichst gering zu halten. Durch den Einsatz von robotischer Systeme gehen die Befragten
davon aus, dass die Zuwendung erhalten bleibt bzw. geférdert wird. Die robotischen
Systeme sollen nicht die Zuwendung der Menschen kompensieren.

Von den Befragten ist zu erwarten, dass das Leistungsspektrum durch robotische Systeme
erweitert werden kann. Die betriebswirtschaftlichen Kosten sind nicht kalkulierbar, da
unterschiedliche Kosten unbekannt sind. Es ware bspw. notwendig, die Investitionskosten,
Personaleinsparung und Arbeitsanforderungen zu kennen. Die Anschaffung potenzieller
robotischer Systeme ware bspw. méglich, auch der Schulungsaufwand ware finanzierbar. Es
ist von Noten, den Nutzen zu kennen. Betont wird der Nutzen, da dadurch bspw.
Krankenstéande zurlckgehen konnten, was Nutzen und Effektivitdt nochmal steigert. Der
hohe Preis der robotischen Systeme sorgt daflir, dass eine Kaufentscheidung vorab nicht
getroffen werden kann. Das Risiko ist zu hoch. Die Anschaffung der robotischen Systeme
kénnten sich nicht positiv auf die Heimkosten auswirken, da diese zum grofiten Teil von der
Eingliederungshilfe oder dem Landschaftsverband getragen werden. Die Ersparnis ware nur
Uber Personaleinsparung maoglich.

5. Ergebnis

In diesem Abschnitt werden die Ergebnisse aus der Literaturrecherche, mit den Ergebnissen
der Interviews und dem Beobachtungsprotokoll zusammengefiihrt. Ziel ist es, die Ergebnisse
mit den Forschungsdiskursen in Verbindung zu bringen und eine Antwort auf die
Forschungsfrage zu formulieren.

5.1. Erkenntnisse aus Theorie und Praxis

Aus den Ergebnissen der Literaturrecherche, der Interviews und der Beobachtung konnen
unterschiedliche  Erkenntnisse  herausgearbeitet werden. Es konnten  sowonhl
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Gemeinsamkeiten als auch Unterschiede festgestellt werden. Eine wichtige
Ubereinstimmung handelt von der Emotionalitat zwischen Tieren und Robotern. In der
kurzen Zeit der Interaktion ist eine Verbundenheit entstanden, sodass Person 2 von der
Bewohnerin aufgefordert wurde: ,Aber vergesse das Wiederbringen nicht* (Interview 2). Eine
weitere Person wollte die Roboterkatze behalten und fragte, ob sie das Tier behalten darf.
Laut Otterstedt fUhrt die bedingungslose Annahme zum Beginn der emotionalen Beziehung
und die Geborgenheit zwischen Menschen und Tier fuhrt zur Mdglichkeit des Anvertrauens
(Otterstedt 2001: 34-35). Ubereinstimmend werden die Verbundenheit und der
Grundbaustein der Beziehung zwischen Menschen und Tier beschrieben.

Laut Beetz 2009 entsteht durch den Koérperkontakt eine besondere Form der emotionalen
Bindung, die vergleichbar mit der Eltern-Kind-Beziehung ist. Die Tiere kdnnen Stress-,
Angst- und depressionslindern wirken (Beetz 2009:140). Der beruhigende Effekt wird von
Person 3 wie folgt beschrieben: ,Die haben beruhigt, ja. Die macht das ruhig, allein dieses
Streicheln. [...] dieses Brummen auch von der Katze und das ist beruhigend® (Interview 3).
Bei den unterschiedlichen Zustanden der Pflegebedurftigen stellen die robotischen Tiere ein
gutes Hilfsmittel dar, um die Bewohner bei Bedarf zu beruhigen.

Mombeck 2022 beschreibt unterschiedliche bereits nachgewiesene positive Wirkungen auf
den Menschen durch die Interaktion mit den Tieren. Je nach Krankheit kann sich die
tiergestutzte Intervention aktivierend auf den Patienten auswirken (Mombeck 2022: 35-36).
Beispielsweise wird von Person 2 eine sehr interessante Interaktion beschrieben. Es wird
eine Bewohnerin beschrieben, die ihre Augen standig geschlossen halt, selbst beim Essen.
.[...] und der habe ich mal den Hund gegeben und plétzlich hatte die die Augen offenstehen®.
Zudem wurde der Hund gestreichelt (Interview 2). Die Hauptaufgabe der eingesetzten
robotischen Tiere bestand in der Aktivierung und Beruhigung. Selbst bei aussichtslos
erscheinenden Fallen kdnnen kurze Interaktionen Uberraschenderweise positive Effekte
hervorbringen.

Die Beziehungsart ist von der Betrachtungsweise des Menschen abhangig. Beim Einsatz der
robotischen Tiere gab es eine Bewohnerin, die den Umgang mit den robotischen Tieren
zunachst ablehnte, da es keine echten Tiere sind, aber sich trotzdem dafir interessierte und
am nachsten Tag mehr Bereitschaft zeigte (Interview 2). Laut Pohlheim ist die Abhangigkeit
dabei beim Bewusstsein des Menschen. Es obliegt dem Menschen, das Tier als Partner oder
als Objekt zu sehen (Pohlheim 2008: 5147). Hier erkennt man, dass die Rolle des Tieres von
der Sichtweise des Menschen bestimmt wird. Die Kommunikation mit dem Tier resultiert
daraus, dass es als Teil der sozialen Welt angesehen wird (Pohlheim 2008: 5147). Person 2
beschreibt den Umgang wie folgt: ,oder wie ein Baby behandelt und dann immer so gesagt:
‘Oh ja, was hast du denn?™" (Interview 2). Die Betrachtungsweise definiert das Verhaltnis mit
dem robotischen Tier. Obwohl es sich um robotische Tiere handelt bauen die
Pflegebedurftigen Empathie auf.

Laut Lind (2022) wird die Grundlage der Kommunikation mit der Vergabe eines Namens
geschaffen. Dadurch wird die direkte Ansprache des Tieres mdoglich (Lind 2022: 45-47).
Einige Bewohner haben nach den Namen der robotischen Tiere gefragt. ,[...] einer der
ersten Fragen so von den Bewohnern, [...] wie die Katze oder wie der Hund heif3t und die
Kolleginnen haben sich dann auch irgendwelche Namen uberlegt.” (Interview 1). Auch im
Bezug zur Aneignung ist die Namensvergabe relevant. Dadurch kann die Beziehung
aufgebaut werden und es erfolgt die Aneignung (Lenz et al. 2019: 407). Die Namensgebung
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ist sowohl fur die Interaktion als auch fir die Aneignung wichtig. Der Aufbau der Beziehung,
der Verbundenheit und des Vertrauens sind abhangig davon.

Gemeinsamkeiten gibt es bei den gezielten positiven Ergebnissen der unterschiedlichen
Mensch-Tier-Interaktionen. Die Interaktion mit Tieren kann das Dialogverhalten und die
motorischen Fahigkeiten positiv beeinflussen (Bottger 2009: 88). Person 1 erzahlt von einer
Interaktion zwischen der Roboterkatze und einer Bewohnerin, welche dazu beigetragen hat,
dass die Dame ihren Arm bewegt und auch gesprochen hat. Normalerweise hat sie den Arm
nicht bewegt und auch nicht gesprochen (Interview 1). Die Besonderheit an einer
Unterhaltung wird von Person 2 wie folgt beschrieben: ,Und die hat wirklich geredet mit dem
wie mit einem Menschen®. (Interview 2). Die Interaktion bewirkt die Aktivierung und
Verbesserung des Kommunikationsverhalten der Pflegebedurftigen.

Obwohl die Reaktion des Tieres als Antwort verstanden wird, kann sie unterschiedlich
interpretiert werden (Steen 2022: 118). ,Oder dieses Schnurren von der Katze. Das 10st ja
auch was aus in den Leuten® (Interview 2). Durch die Sensoren ist die Reaktion der
robotischen Tiere mdglich, welche eine Art der Kommunikation darstellt. Dabei fiihlen sich
die Pflegebedurftigen adressiert.

Bei Pflegebedurftigen mit Demenz bleiben das emotionale Verstandnis und die Geflhle
bestehen. Die Kommunikation ist nur noch auf nonverbaler Ebene méglich (Hegedusch
2007: 63). ,[...] man mochte irgendwie nen Zugang zu denen haben, aber man weil} nicht,
wie man das machen soll. Und durch den Hund oder die Katze auf dem Schof} fingen die
dann plétzlich an [...]* (Interview 3). Aufgrund des Verlustes des Gedachtnisses Personen
mit Demenz, wird die Kommunikation erschwert. Die robotischen Tiere kénnten als neue
Moglichkeit fur die Kommunikation dienen.

Bezug zur Aneignung aus den Interviews und der Erhebung:

Der Umgang mit Technologie kann einen Widerstand durch persénliche Motivationen zur
Folge haben (Stevens; Pipek 2018: 151). Laut Person 2 ist eine Akzeptanz gegeniber
robotischen Systemen notwendig. Eine ablehnende Haltung wiirde die Zusammenarbeit
verhindern (Interview 6). Hier wird die Bedeutung von der Einstellung der Pflegebedurftigen
deutlich. Der Widerstand kénnte einen Konflikt auslésen.

Die Anschaffung von robotischen Systemen konnte einige Gefahren bergen, wenn das
System vorher nicht getestet wurde. Die Teilnehmer waren (bereinstimmend der Meinung,
dass bei vor allem bei teuren Investitionen Tests erforderlich sind. Auch der Schulungs-und
Einweisungsaufwand ware erforderlich. Der wichtigste Faktor fur Investitionen ware der
Nutzen bzw. die Effektivitat (Erhebung). Da sich die meisten robotischen Systeme im
Entwicklungsstadium befinden, ist der autonome Einsatz nicht mdglich. Da die Roboter noch
nicht einsatzbereit sind, ist abzuwagen, ob man die finanziellen Mdglichkeiten trotz Risiko flr
robotische Systeme oder fur fehlendes Fachpersonal investiert (DAA-Stiftung 2017: 26).
Neben den fehlenden finanziellen Mitteln wird der Einsatz von Technologien durch
Organisationseinheiten oder fehlendem Fachwissen eingeschrankt (IGES 2020/ Braeseke et
al. 2019: 26-27). Hierbei erkennt man die Problematik an, weshalb der Technikeinsatz nur
langsam fortschreitet. Die knappen finanziellen Mittel fir Personal stehen der Investition flr
robotische Systeme gegentber. Zudem ist neben der Anschaffung die Organisationsstruktur
die Aneignung von technischem Wissen zu klaren.
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Bei der Umsetzung von Technologie ist das gemeinsame Verstandnis notwendig, um durch
die Funktionsweise den Nutzen im Arbeitskontext zu untersuchen (Stevens; Pipek 2018:
157). Das Bilden von Verstandnis kénnte durch Schulungen unterstitzt werden. Der Prozess
der Einflhrung sollte laut Person 4 begleitet werden. Es bedarf sowohl der Vor- als auch
Nachbereitung, um ggf. Fragen, die nicht in der Runde gestellt wurden, zu klaren (Interview
4). Auch die Angehdrigen muissen miteinbezogen werden. ,[...] finde ich das
grenziberschreitend? Oder mochte ich vorher informiert werden?* (Interview 5). Die
Begleitung der Einfihrung hat eine besonders wichtige Rolle, da hierdurch méglichst viele
Beteiligte miteinbezogen werden konnen. Aktuelle Informationen, ob die Systeme sich
durchgesetzt haben, kénnten bei der Analyse des Nutzens helfen.

Das Einbetten der neuartigen Technologie erfordert die Erweiterung des Wissens und der
Fahigkeiten von den Nutzern (Becka et al. 2020: 8). Laut Wulff darf es bei der Aneignung
nicht zur Verringerung des Sachverstandes kommen (Stevens; Pipek 2018: 151). Person 7
denkt nicht, dass durch die Hilfe von robotischen Systemen Fahigkeiten verlernt werden.
(Interview 7). Die Wichtigkeit der Funktionen und der Bedienung wird von Person 6 betont.
Diese ist fur die situative Einschatzung notwendig. ,[...] ob der dann Uberhaupt passend ist
fur die Situation [...]“ (Interview 6). Fir die erfolgreiche Technologienutzung ist es relevant,
Wissen anzueignen und die Fahigkeiten zu erweitern. Es besteht das Risiko, dass die
Menschen sich an Technologie gewohnen und eine Abhangigkeit entsteht, ohne das
notwendige Verstandnis aufzubauen.

Der Prozess der Aneignung umfasst die Ubernahme und Implementierung von Technologie
in den eigenen Arbeitsprozess (Stevens; Pipek 2018: 157). Die praktische Erfahrung mit
robotischen Tieren hat bei Person 1 einen positiven Eindruck hinterlassen. ,Fir unser Team
sind die Tiere eine enorme Bereicherung und bieten und neue, qualitativ hochwertige
Médglichkeiten, mit dem Bewohner und den Bewohnern zu arbeiten. [...]. Ein ganz tolles
Medium.” (Interview 1). Als neu eingefuhrtes Arbeitswerkzeug konnten die robotischen Tiere
beeindruckende Arbeit leisten, was einen positiven Eindruck bei den Nutzern hinterlasst. Die
Integration in die Arbeitspraxis konnte bereits in kurzer Zeit erfolgen.

Die Aneignung zielt darauf, ein Verstandnis fur die aus den unterschiedlichen Prozessen
resultierenden Vorgehensweisen zu schaffen. Dafur ist Dokumentation, Zuordnung und
Verstandnis notwendig. Durch die erarbeiteten Daten wird versucht, ein Modell mit méglichst
wenigen Fehlern zu erstellen (Stevens; Pipek 2018: 165). Die Dokumentation wird als
bedeutend gewertet, da zentrale Erfahrungen festgehalten werden kénnen: ,[...] wichtige
Sachen aufgeschrieben, so diese Situationsbeobachtung dann die Eindriicke von uns,
welche Bedenken wir hatten [...]“ (Interview 1). Nicht alles, was im Interview erzahlt wurde,
wurde von Person 1 dokumentiert. Das Erzahlen fallt Person 1 leichter und die
Dokumentation bedeutet viel Schreibarbeit. ,[...] das war wahrscheinlich so’'n Batzen Papier
geworden.” (Interview 1). Trotz der Bedeutung der Dokumentation koénnen einige
Informationen untergehen. Fir das gemeinsame Verstandnis und der Schaffung eines
Modells zur Fehlerminimierung kann jedes Detail eine wichtige Bedeutung haben. Die Daten
sind sensibel zu behandeln und es ist darauf zu achten, dass keine Daten verloren gehen.

Die Aneignung durch Beobachten erfolgt ohne Modell und Schema. Der Beobachter
versucht die Erkenntnisse aus der Beobachtung zu analysieren und dadurch das eigene
Wissen und die Handlungsmdglichkeiten zu erweitern (Hullemann et al. 2019: 393-395).
Person 3 beschreibt die Herausforderung, wenn neue Bewohner in die Einrichtung kommen.
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Es besteht die Notwendigkeit die Interessen herauszufinden, um die Gestaltung der
Aktivitdten anzupassen. ,Da musste ich mich erstmal nebensetzen [...]. Mal gucken, wie die
uberhaupt ist.“ (Interview 3). Der Umgang kann durch Beobachten erleichtert werden. Es
wird mdglich, ein Bild Uber die Situation zu schaffen und Erkenntnisse zu gewinnen. Diese
Erkenntnisse konnen reflektiert und in die Handlungsmdglichkeiten integriert werden.

In unterschiedlichen Lebensabschnitten werden verschiedene Technologien kennengelernt.
Vermehrt werden bereits im Kindesalter lernférdernde Medien benutzt. Mit der zunehmenden
Nutzung gewinnt die Technologie an Bedeutung und wird mit der Zeit in den Alltag integriert
(Niesyto 2019: 17-19). Der Aspekt des Veralltaglichens der Technologie wird ebenfalls von
Person 7 genannt. ,Und im Alltag gibt es halt viele Beispiele, die vor Jahren ohne Halt
mittlerweile ohne Technik nicht zu denken sind, zum Beispiel [...] mit Smartwatch [...]*
(Interview 7). Die Technikaffinitat bei jungeren Menschen entstehe dadurch, dass in den
Bildungseinrichtungen unterschiedliche Medien benutzt werden. Mit der Zeit werde die
Technologie integriert und standardisiert, weshalb sie nicht mehr wegzudenken sei.

Eine weitere Form ist die Aneignung durch Nachahmung. Diese kann durch Beobachtung
der Interaktion mit anderen erfolgen. Dabei kann die Person die Handlungen des anderen
imitieren und fur sich neue Handlungsmadglichkeiten schaffen (Wulf 2013: 22-23). Trotz der
zunachst positiven Reaktion der Bewohnerin auf die robotische Katze, ist der Bewohnerin
beim nachsten Schritt der Interaktion eingefallen, dass es sich um einen Roboter handelt.
».-.] das ist doch hier nur so’n Blechding!“. So war zunachst die Reaktion der Bewohnerin,
ob sie das Fell der Katze blrsten méchte. Im nachsten Moment hat die Bewohnerin dem
Betreuer die Burste aus der Hand genommen und das Bursten Ubernommen (Interview 4).
Daran kann man erkennen, dass trotz Widerspruch eine Interaktion bzw. Nachahmung
erfolgen kann. Das Handlungsfeld wurde neben der Unterhaltung auf das Bursten erweitert.

Durch die Zusammenarbeit zwischen dem Unerfahrenen und dem Erfahrenen kann ein
Austausch erfolgen, wodurch der Lernende schnell und effektiv neues Wissen aneignen
kann (Fuhrer 2020: 114-115). Im Rahmen der Erhebung konnte ein wichtiger Aspekt fur die
Einbettung robotischer Systeme gefunden werden. Abgesehen von der vorhandenen
technischen Infrastruktur gibt es die Voraussetzung, dass Schulungen angeboten werden
und genug Mittarbeiter zur Verfiigung stehen. Die Entscheidung wiirde wahrscheinlich darauf
fallen, dass es den Key-User vor Ort im Haus gibt. So kédnnen Experten in den jeweiligen
Hausern geschaffen werden. Dadurch kénnte eine Entlastung der Technikmitarbeiter und
eine ggf. bessere Wissensubermittlung durch Experten an die Neulinge erzielt werden
(Erhebung vom 17.03.2023). Mentoring ist eine Beziehung, bei der eine erfahrene Person
einem Neuling bei der Entwicklung von Fahigkeiten und Kenntnissen hilft. Durch das Lernen
von einer erfahrenen Person kdnnen Neulinge schneller und effektiver neue Fahigkeiten
erlernen.

Bei der Lernmethode Trial-and-Error sind das Ausprobieren und das Fehlermachen die
Hauptaspekte. Bei unbekannten Dingen wird durch Ausprobieren versucht, Wissen
anzueignen. Entscheidend ist es, die resultierenden Fehler zu kategorisieren und in die
gefundenen Loésungen sinnvoll einzugliedern (QU et al. (2021): 2-3). Wie bereits
beschrieben, werden die robotischen Tiere im Rahmen des Forschungsprojekts eingesetzt.
Fir Mitarbeiter ohne Vorkenntnisse in der Thematik ist es ein Beispiel fir diese Form der
Aneignung. Ein passendes Beispiel wird von Person 4 genannt. Nach der erfolgreichen
Interaktion zwischen der robotischen Katze und einer Bewohnerin, musste die Katze
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weiterziehen. Dann ist die unerwartete Reaktion oder, je nach Perspektive, der Fehler
passiert. Die Bewohnerin hat geweint, da man die Katze weggenommen hat (Interview 4).
Als einen Fehler durch die anderen Mitarbeiter wurde das Ablegen der robotischen Katze auf
den Schrank genannt. Die Reaktion von Person 2: ,Also gut sichtbar fur alle, denke ich, das
kann doch nicht wahr sein“ (Interview 2). Eine Mdglichkeit, sich etwas anzueignen, ist durch
Ausprobieren und Fehler machen gegeben. Durch Experimentieren und Korrigieren kénnen
Menschen ein Verstandnis fur die Funktionsweise entwickeln. Die eigenen Fehler oder die
Fehler der anderen konnen dazu fuhren, dass im Umgang neue MalRnahmen getroffen
werden.

Sowohl in der Erhebung als auch in den Interviews wird die Wichtigkeit der Schulung
erwahnt. Diese Form der Aneignung ist vermutlich die bekannteste Form, um Wissen zu
vermitteln. Durch Schulungen und Bildungsmdglichkeiten wird es moglich, Wissen
gleichmaBig an die Beteiligten weiterzugeben. Diskussionsmdglichkeiten kénnten dabei den
Austausch anregen, um ggf. weitere Erkenntnisse zu sammeln. Die Aufgabenstellungen und
somit Informationsvermittlung sollte nicht zur Uberanstrengung fiihren (Teich et al. 2021:
1342-1344). Die Einrichtung fur Behindertenhilfe hat die technische Mdglichkeit, Schulungen
anzubieten, wenn robotische Systeme genutzt werden wirden. Es verfigt Uber eine
Akademie, in der bei Bedarf Schulungen angeboten werden kdnnen (Erhebung vom
17.03.2023). Person 5 wirde es begrufRen, wenn Bildungsmoglichkeiten vorhanden waren.
»AlIso ich fand es persodnlich schdn, so ein, so ein kleines Handbuch® (Interview 5). Da er
selbst zum Ende der Studie dazugestoRen ist, wurde das Interesse zum Teil gedammt.
Interessant wirde Person 5 aufl’erdem eine Befindlichkeitsskala finden, um Erfahrungswerte
und Einschatzungen festzuhalten. ,so eine grobe Statistik hatte ich persénlich jetzt z.B.
gerne angestellt, weil ich das super interessant find“ (Interview 5). Schulungen, Kurse und
andere Bildungsmoglichkeiten kdnnen eine effektive Mdglichkeit sein, um Fahigkeiten zu
erlernen und sich Wissen anzueignen.

5.2. Aktueller Stand der Forschungsfrage

Mittlerweile ist der Einsatz von Technologie im Alltag selbstverstandlich. In verschiedenen
Bereichen ist der Einsatz von moderner Technologie notwendig. Vor allem ist in der Pflege
ein hoher Bedarf flir den Technikeinsatz vorhanden. Unterschiedliche robotische Systeme
werden derzeit erforscht und befinden sich im Entwicklungsstadium. Da der Einsatz von
robotischen Systemen sich noch in der Entwicklungsphase befindet, ist der Einsatz nicht weit
verbreitet. Dennoch findet man vereinzelt Beispiele fir den Einsatz von robotischen
Systemen in der Pflege wieder. Beispielsweise werden die robotischen Tiere zu
Forschungszwecken in einem Pflegeheim (Seniorenwerk) eingesetzt. Unterschiedliche
Faktoren beeinflussen den Bedarf an Pflegekraften. Hauptfaktor ist der demografische
Wandel, wodurch die Anzahl der alteren Menschen sowie der Pflegebedarf steigt. Hinzu
kommt noch das Problem des Pflegekraftmangels und der Schwierigkeiten des Pflegeberufs.
Umso mehr gewinnt die Forschung und Entwicklung von robotischen Systemen fur die
Unterstitzung der Pflege an Bedeutung. Dies ist notwendig, um die angemessene
Pflegequalitdt beizubehalten. Durch verschiedene Aneignungsmethoden sollen robotische
Systeme bestmodglich in den Arbeitsbereich der Pflege integriert werden. Durch diese
Vorgehensweise wird der Einsatz flr die Pflegekrafte sowie fur die Pflegebedirftigen
erleichtert. Fur die langfristige und erfolgreiche Nutzung sind sozio-technische Aspekte,
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Handlungsfelder, Interaktions- und Aneignungsmdglichkeiten zu beachten. Fir die
Beurteilung dieser Punkte wurde in dieser Arbeit der folgende Titel formuliert und untersucht:
,Mensch-Roboter-Interaktion in der Pflege. Sozio-technische Untersuchungen von
Aneignungsmdglichkeiten und Handlungsfeldern.” Es wurden Interviews mit Personen aus
der Pflegepraxis, also Pflegekraften sowie Betreuungskraften gefuhrt, um eine Beurteilung
durchzufiihren. Vom Betreuer wurden sieben Interviews bereitgestellt. Ubereinstimmend ist
die positive Meinung Uber robotische Systeme. Die Befragten sind mit dem Einsatz
robotischer Systeme einverstanden. Die Personen, die im Rahmen des Forschungsprojekts
BeBeRobot die robotischen Tiere nutzen konnten, sehen dieses Medium mittlerweile als
wichtiges Arbeitswerkzeug. Als unterstutzendes Hilfsmittel wird das robotische System
begrufit, als Ersatz fur eine Pflegekraft jedoch unvorstellbar, da der zwischenmenschliche
Kontakt mit dem Pflegepersonal unersetzlich ist. Die Personen, die Praxiserfahrungen mit
den robotischen Tieren sammeln konnten, haben unterschiedliche Erfahrungen schildern
konnen. Neben mdglichen Problemen konnten unterschiedliche Interaktionsmdglichkeiten
diskutiert werden. FUr die langfristige und erfolgreiche Nutzung von robotischen Systemen
wurden  Aneignungsmoglichkeiten untersucht. Dabei spielt die Bereitschaft und
Voraussetzungen fur die Umsetzung solcher Systeme eine wichtige Rolle.

6. Fazit

6.1. Zusammenfassung

Der folgende Abschnitt fasst die wichtigsten Ergebnisse dieser Arbeit zusammen. Zunachst
wurde im ersten Kapitel, in der Einleitung, die Bedeutung des jeweiligen Forschungsthemas
beschrieben und der Zweck, der aus der Forschungsfrage herrihrt, formuliert. Anschlief3end
wurde im zweiten Kapitel eine Literaturrecherche durchgefiihrt. In den theoretischen
Grundlagen wurden die Ergebnisse der Literaturrecherche dargestellt. Um ein
grundlegendes Verstandnis aufzubauen, wurden im Kapitel 2.1. die Definitionen der Begriffe
Robotik, Pflege und Interaktion erlautert. Die Definition von Robotik wurde allgemein
gehalten, um keinen Bezug zu einer Roboterart zu erzeugen. Im darauffolgenden Kapitel 2.2.
Pflege wurde die aktuelle Situation der Pflege und anschlieRend die Bedeutung der guten
Pflege beschrieben. Trotz zahlreicher Probleme in der Pflege, wie z.B. Personalmangel,
Arbeitsbelastung und dem hdher werdenden Pflegebedarf durch den demografischen
Wandel, wurde stets der Leitbegriff der guten Pflege priorisiert. Aus der hohen
Arbeitsbelastung resultieren oft gesundheitliche Probleme beim Pflegepersonal, was
wiederum zur Unzufriedenheit fuhrt. In 2.3. wurde die Technikgestaltung des Value Sensitive
Designs beschrieben. Bei diesem Ansatz geht es um die Gestaltung von Technologie unter
Berucksichtigung der menschlichen Werte. Da mittlerweile Informationstechnologien
umfangreich im Alltag genutzt werden, ist es erforderlich, das Gleichgewicht zwischen den
menschlichen Werten und dem technischen Design herzustellen. Aulerdem hat die Corona-
Pandemie den technologischen Fortschritt in vielen Bereichen, auch in der Pflege,
beschleunigt, wodurch robotische Systeme zunehmend in Betracht gezogen werden. Im
Kapitel 2.4. wurden robotische Systeme beschrieben. Dabei wurde auf die Herausforderung
bei der Entwicklung von robotischen Systemen und die Handlungsfelder eingegangen.
Zudem wurden einige Roboterarten beschrieben, damit eine Differenzierung zwischen
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Assistenzroboter, humanoiden Roboter und Tierroboter méglich ist. Anschlieend wurden im
Kapitel 2.5. die Interaktionsmdglichkeiten thematisiert. Dabei fand eine Unterscheidung
zwischen Mensch-Computer, Mensch-Roboter und Mensch-Tier Interaktion statt. Da die
Interviewpartner Erfahrungen mit den robotischen Tieren teilen konnten, wurde der Bereich
Mensch-Tier-Interaktionen umfangreich behandelt. In dem Zusammenhang wurde die
Verbundenheit zwischen Menschen und Tieren mit der Biophilie-Hypothese beschrieben.
AuRerdem wurden die positiven Ergebnisse der tiergestitzten Therapie erlautert, auf die in
der Untersuchung im Umgang mit den robotischen Tieren Bezug genommen wurde. Im
letzten Kapitel 2.6. der theoretischen Grundlagen wurde die Aneignung erklart. Der
technologische Wandel steht im engen Zusammenhang mit der Aneignung. Fir die
Einbettung von robotischen Systemen sind unterschiedliche Aneignungsmadglichkeiten
beachtenswert. Das dritte Kapitel handelte von der Methodik dieser Arbeit, wo zunachst die
Herkunft der Forschungsfrage, dann der Bezug von den Interviewpartnern zu dem Thema
und abschliellend die Methode der Datenanalyse beschrieben wurde. Im vierten Kapitel
wurden die Erkenntnisse aus den Interviews und der Erhebung in der Einrichtung fur
Behindertenhilfe als FlieBtext formuliert. Die Erkenntnisse wurden in Unterkategorien
unterteilt. Diese lauten: Erfahrungen und Haltung gegeniber moderner Technologie,
Bedingungen im Umgang mit robotischen Systemen, Emotionalitdt beim Einsatz von
robotischen Tieren, Aktivierung durch robotische Tiere, Beruhigung durch robotische Tiere,
Einzel- und  Gruppensituation, mogliche Probleme und Herausforderungen,
Verbesserungswiinsche sowie Erkenntnisse aus dem Beobachtungsprotokoll. Im flnften
Kapitel wurden die Ergebnisse prasentiert. Dabei wurden die Ergebnisse aus den Interviews
und aus dem Beobachtungsprotokoll mit den Ergebnissen der Literaturrecherche
zusammengefiihrt, verglichen und diskutiert. Bei der Analyse wurden Ubereinstimmungen
und Unterschiede untersucht und erldutert. AbschlieRend wurde eine Antwort Uber Mensch-
Roboter-Interaktionen in der Pflege und Aneignungsmdglichkeiten formuliert. Der hohe
Bedarf an Pflegeplatzen und die hohe Arbeitsbelastung macht den Einsatz von robotischen
Systemen vor allem bei Hilfstatigkeiten sinnvoll. Obwohl das Wissen Uber das breite
Spektrum an robotischen Systemen fehlt, konnten beispielsweise die robotischen Tiere in
der Praxis Uberzeugen, sodass eine positive Einstellung bei den Befragten herrscht. Es
konnten unterschiedliche, wertvolle Interaktionsméglichkeiten in der Praxis festgestellt
werden, die zum Teil zur Begeisterung Uber robotische Tiere gefilhrt haben. Die
technologische Entwicklung in den letzten Jahren bietet sich als Chance fiir den Einsatz von
robotischen Systemen. In Verbindung mit den Aneignungsmoglichkeiten koénnte die
Integration und die langfristige Einbettung robotischer Systeme einfacher gestaltet werden.

6.2. Implikationen fur die Praxis

Aufgrund der unterschiedlichen Herausforderungen, die der Pflege gegenuberstehen, und
der allgemeinen technologischen Entwicklung ist es notwendig, neue Losungsmoglichkeiten
in Betracht zu ziehen. Die unterschiedlichen Probleme wie z.B. Personalmangel und
Arbeitsbelastung fur die Pflegefachkrafte erfordern eine Umstrukturierung (Abdi et al. 2017:
1-2). Es bleibt zu untersuchen, ob die robotischen Systeme den Problemen entgegenwirken
kénnen. Dabei dirfen sozio-technische Aspekte nicht auRer Acht gelassen werden. Der
Umgang mit den robotischen Tieren hat bei den Befragten einen positiven Eindruck
hinterlassen. Die Einstellung der Befragten Uber neu eingefihrte moderne Technologie ist
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ahnlich. Fur gute Zwecke eingesetzt, wird die Technologie wahrscheinlich zur Verbesserung
und Erleichterung in vielen Aufgabenbereichen fiihren. Eine Ubertreibung bzgl.
Technikeinsatz sollte vermieden werden. Der Aufgabenbereich der robotischen Systemen
sollte bei assistiven Tatigkeiten liegen. Die Unterstutzung konnte durch die Entlastung Zeit
fur das zwischenmenschliche zwischen Pflegekraft und Pflegebedurftigem schaffen. Die
eingesetzten robotischen Tiere haben eine gute Abwechslung dargestellt. Im Umgang mit
robotischen Systemen werden einige Bedingungen formuliert. Die Bereitschaft des
Pflegebedirftigen sowie die Begleitung des Systems durch die Pflegekraft ist erforderlich.

Neben der Verlasslichkeit des Systems, ist die Sicherheit nicht aul3er Betracht zu lassen
(Fachinger; Mahs 2019: 116-119). Zudem ist es notwendig, den Pflegebedurftigen zu
kennen, um die Situation nicht falsch einzuschatzen. Allgemein bei robotischen Systemen
wird die Menschenahnlichkeit nicht gewunscht. Bei den robotischen Tieren wird als
Verbesserung vorgeschlagen, dass sie aktiver sein kénnten und keine mechanischen
Gerausche von sich geben. Aus hygienischen Grinden ware die Waschbarkeit des Felles
wulnschenswert. Bei den Herausforderungen und moglichen Probleme wird der Aspekt der
Bekanntschaft zwischen Pflegefachkraft und Pflegebedirftigen erwahnt. Zudem ist die
Begleitung des Prozesses notwendig. Einfuhlungsvermdgen ist ebenfalls wichtig, um die
Situation aus der Sicht des Pflegebedirftigen betrachten zu kénnen. AuRerdem ist die
Sozialkompetenz beim Betreuer notwendig, damit dieser bei gefahrdeten Interaktionen bspw.
durch Lastern oder Auslachen eingreifen kann. Anhand der geschilderten Erfahrungen der
Interviewpartner konnten unterschiedliche Interaktionsmdglichkeiten beobachtet werden.

Die Interaktion zwischen Mensch und Roboter kann zur Entstehung von emotionaler Bindung
fuhren. Potenzielle Risiken wie bspw. verstarktes Heimweh dirfen bei der Interaktion nicht
auler Acht gelassen werden. Es werden unterschiedliche aktivierende Beispiele im Umgang
mit den robotischen Tieren erwahnt. Die robotischen Tiere kénnen als Alltagsbegleitung
dienen und haben den Vorteil, dass man sich nicht um sie kimmern muss (Kolling et
al.2016: 85-88). Die Tiere wecken das Interesse der Pflegebedirftigen, sorgen flr
Gesprachsstoff und fuhren oft zur Verbesserung von motorischen Fahigkeiten. AuRerdem
konnen die robotischen Tiere zur Beruhigung eingesetzt werden. Bei unruhigen
Pflegebedurftigen oder bei Traurigkeit ist die Beschaftigung mit dem Robotertier beruhigend.
Beim Einsatz der robotischen Tiere gibt es Unterschiede bei der Interaktion in der Einzel-
oder Gruppensituation, die beachtenswert sind.

Die Pflege nach dem Leitbegriff der guten Pflege kann mit dem Einsatz von robotischen
Systemen erfolgen. Die Zeitersparnis durch die robotischen Systeme koénnte der
zwischenmenschlichen Interaktion zugutekommen, was zur Verbesserung der Pflege flhren
kann. Doch der Einsatz von robotischen Systemen muss nach den Bedirfnissen der
Pflegebedurftigen gerichtet werden (von Bose; Treusch 2013: 262-263). Die
Arbeitsbelastung, vor allem physische, kénnte reduziert und die emotionale Interaktion
konnte geférdert werden. (Becker 2013: 78). Der Austausch uber robotische Systeme
gestaltet sich schwierig, da die Roboter zu teuer oder praxisfremd sind. Trotzdem I|asst sich
sagen, dass die Teilhabe abhangig vom Roboter und der Fahigkeiten ist. Trotz
fortschreitender technologischer Entwicklung in allen Bereichen ist die Diskussion Uber
robotische Systeme schwierig, da diese sich zunehmend in der Entwicklungsphase befinden
(DAA-Stiftung 2017: 26). Die Aufgabe der Einrichtung ist es, die baulichen und technischen
Voraussetzungen fir den Einsatz von robotischen Systemen zu schaffen und den
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Unterstitzungsbedarf im Rahmen von Schulungen abzudecken. Bei der Barrierefreiheit gibt
es eine Abhangigkeit zum Hersteller. Fur die Planung ist die Aneignung von Wissen
notwendig (Stubbe et al. 2019: 27). Der aktuelle Wissensstand ermdglicht keine
Einschatzung bzgl. robotische Systeme. Es lasst sich nur vermuten, dass der Einsatz von
robotischen Systemen die institutionelle AuRenwahrnehmung verbessern konnte. Die
Entlastung kann den Pflegeberuf attraktiver erscheinen lassen (Becker 2012: 78). Die
Entlastung der Pflegemitarbeiter sollte nicht dazu flhren, dass das Personal durch
Pflegeroboter ersetzt wird. Da die robotischen Systeme vieles aufzeichnen, ist es ratsam,
das Thema Datenschutz vorsichtig zu betrachten.

6.2.1. Bezug zur Aneignung

Fir den langfristigen und erfolgreichen Einsatz von robotischen Systemen ist es
empfehlenswert, alle Beteiligten in den Prozess der Aneignung einzubeziehen. Fir die
Einschatzung ist entscheidend, den Nutzen des zu integrierenden Systems zu kennen, da
dieses die Akzeptanz der Beteiligten beeinflussen wird. Ebenso ist eine Bereitschaft durch
alle Beteiligten notwendig. Das Erkennen des Nutzens wird auch dazu flhren, dass die
Mitarbeiter das robotische System verwenden werden. Da die Entwicklung von robotischen
Systemen noch nicht weit genug ist und diese Systeme sehr teuer sind, kann es zu
Problemen bei der Anschaffung kommen. Die Formbarkeit des Systems koénnte zur
Verringerung der Kosten fuhren. Fur die Formbarkeit kann eine standardisierte Software
erstellt und nach den individuellen Wiinschen und Bedirfnissen angepasst werden (Stevens;
Pipek 2018: 151). Aufgrund der fehlenden praktikablen Systeme und des Wissens kann
keine Integration der robotischen Systeme geplant werden, wodurch es nur am Interesse an
robotischen Systemen bleibt. Mit der Entwicklung von praktikablen Systemen, kodnnten
Erwartungsmanagementkonzepte erstellt werden, um sich auf die Einfuhrung der
robotischen Systeme vorzubereiten. Um Widerstand zu vermeiden, ist es empfehlenswert,
die Kommunikation zielgruppengerecht zu gestalten. Es wird auRerdem erforderlich sein,
auch die Angehdrigen mit einzubeziehen. Durch die Einflhrung von robotischen Systemen
darf keine Abhangigkeit geschaffen werden. Sie sollen als entlastendes Hilfsmittel dienen.

Fir die Planung und Einschatzung von robotischen Systemen ist der Bestand von Wissen
ausschlaggebend (Becka et al. 2020: 8). Der Wissensaustausch kann aktuell nicht
stattfinden, da die Roboter zu praxisfremd sind. Neben der Praktikabilitdt und dem
Kostenfaktor ist der Unterstitzungsbedarf der Einrichtung fir die robotischen Systeme
notwendig. Diese konnten in Form von Schulungen erfolgen, um die Nutzer auf dem
Laufenden zu halten (Stubbe et al. 2019: 27). Der wohl wichtigste Faktor Wissen, kann durch
unterschiedliche Aneignungsmaoglichkeiten transferiert werden. Wie in der Arbeit dargestellt,
gibt es Aneignungsmaglichkeiten wie beispielsweise: Aneignung durch Trial-and-Error, durch
Beobachtung und Nachahmung, durch Schulungen und Bildung und durch Mentoring. Trial-
and-Error handelt von der Aneignung durch Ausprobieren und Fehler machen (Qu et al.
2021: 2-3). Bei der Aneignung durch Beobachtung und Nachahmung (Wulf 2013: 22-23)
werden andere beobachtet und die Beobachtungen in die eigenen Handlungen integriert
(Hullemann et al. 2019: 393-395). Schulungen und Bildungsmoglichkeiten stellen eine
effektive Mdglichkeit dar, um Wissen anzueignen. Auch das Mentoring tragt zur Entwicklung
von Fahigkeiten und Kenntnissen bei (Flhrer 2020: 114-115). Mit der Bericksichtigung
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unterschiedlicher Aneignungsmoglichkeiten kann eine erfolgreiche Implementierung des
Systems erreicht werden.
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